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Sistema Levitador con
Conexion a Internet
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Practicas de Laboratorio
no Presenciales”
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Las 6 Unidades Construidas



Modos de

Funcionamiento:

-MocC
-MoC

-MoC

o USB (Presencial)
o PLC (Presencial)
o e-Learning (No Presencial)
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Modo PLC

Linealizacion Driver
Sensor Potencia

FROM_PLC

ierial Bus

Parametros
PID

Comando
Autdmata




Modo PLC
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Modo e-Learning
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