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b NOMBRE DEL PROGRAMA

> MODALIDAD DE ESTUDIO
B> ExposITOR
P> PLATAFORMA VIRTUAL

B> AccEso AL AULA VIRTUAL

: Lectura de Planos de Equipos Pequefios
: Virtual

: Ing. Starlim Llanos Villagaray

: Learn Press

:1anho



P VENTAJAS DE LLEVAR EL CURSO VIRTUAL

» Ingreso a nuestra plataforma virtual a tu disponibilidad de tiempo
» Horarios mas flexibles para gente que trabaja

= Conéctate y aprende desde cualquier parte

= Aprende a tu ritmo y repasa tus clases 24/7

= Descarga el material didactico del curso

= Certificacion como especialista en el equipo al culminar el curso

= Certificado firmado avalado por el Colegio de Ingenieros del Peru



-
"

. Analizar los Planos Hidraulicos de Maquinaria Pesada-
- basado en los estandares del fabricante Caterpillar.

= > Lalizar componentes hidraulicos del Equipo Pesado.
q =

'_ : > Analizar los sistemas hidraulicos del Equipo Pesado.

- > Analizar los circuitos hidraulicos del Equipo Pesado.

' > Analizar tomas de presién del Equipo Pesado.
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. Simbologia oleohidraulica

=  Simbologia de sistemas oleohidraulicos
R - Simbologia de bombas hidraulicas
Simbologia de motores hidraulicas
Simbologia valvulas de Presion
Simbologia valvulas de Flujo
Simbologia valvulas proporcionales
Simbologia véalvulas antirretorno

Simbologia filtros, lubricadores, separador
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1.1  Descripcidon General del Plano

1.2 Ubicacion de Componentes en el Plano
1.3 Ubicacion de Componentes en la maquina
1.4 Tomas de Presion

1.5 Leyenda

1.6 Sistema Hidrostatico

1.6.1 Sistema hidrostatico -forward

1.6.2 Sistema hidrostatico -forward izquierdo

1.6.3 Sistema hidrostatico -Reversa

1.6.4 Sistema hidrostatico -giro cerrado a la derecha
: 1.6.5 Sistema de parqueo hidrostatico
ia 1.6.6 Sistema 2 velocidad

1.6.7 Componentes de sistema de 2 velocidades

1.7 Sistema de Implementos

1.71 Sistema Implementos en neutro
1.7.2 Sistema Implementos en subir T

1.7.3 Sistema Implementos en bajar ;

1.7.4 Sistema Implementos en flotacion : P £
1.7.5 Sistema Implementos en bajar e

M
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RETROEXCAVADORA SERIE E

2.1 Descripcion General del Plano
2.2 Ubicacion de Componentes en el Plano
2.3 Ubicacion de Componentes en la maquina
2.4 Tomas de Presion
2.5 Leyenda
—2. Bomba LS/PS
E — 2.7 Sistema PPPC
- 2.8 Bomba con controlador de Torque
2.9 Sistema de Implementos -Mecanico

2.9.1 Sistema de Implementos -Mecanico Neutro
2.9.2 Sistema de Implementos -Accionamiento Mecanico

2.10 Sistema de Implementos -Piloto

2.10.1 Sistema de Implementos -Piloto Neutro

2.10.2 Sistema de Implementos -Accionamiento Piloto
2.11 Sistema de Direccién

2.11.1 Sistema de Direccién en Neutro L =

2.11.2 Sistema de Direccion Giro derecha —_—_—
2.11.3 Sistema de Direccién Giro lzquierda
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3.1 Descripcion General del Plano
— Ubicacion de Componentes en el Plano
ﬁ Ubicacion de Componentes en la maquina
= 3.4 Tomas de Presion

3.5 Leyenda

il
| 3.6 Sistema de Implementos y Direccion
|

3.6.1 Sistema PPPC
3.6.2 Sistema de Direccién
- 3.6.3 Sistema de Implementos
3.6.4 Sistema Piloto
3.6.5 Valvula de Control de Implementos
3.6.6 Operacion de Compensacion de Presion
3.6.7 Operacion Sistema hidraulico de Implementos
3.6.8 Sistema Control de Amortiguamiento
3.6.9 Sistema de Acople Rapido

3.7 Sistema de Frenos y Ventilacion 1 i3 -

3.7.1 Bomba de Frenos y Ventilacién
3.7.2 Valvula Combinada

3.7.3 Valvula de Frenos de Servicios ——
3.7.4 Operacion de Sistema de Frenos y Ventilacion ;
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EXCAVADORA SOBRE RUEDAS
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.4.8 Valvula de control Principal

Descripcion General del Plano

Ubicacion de Componentes en el Plano
Ubicacion de Componentes en la maquina
Tomas de Presion

Leyenda

Sistema Piloto

4.6.1 Componentes del sistema piloto
4.6.2 Sistema piloto

4.6.3 Sistema Hidraulico de presién media
Bombas Hidraulicas

4.71 Operacion de bombas M313D-M318D
4.7.2 Operacion de bombas M322D

4.8.1 Esquema principal

4.8.2 Valvula de control principal —f
4.8.3 Cilindros hidraulicos g e a
4.8.4 Vialvulas adicionales e ne
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EXCAVADORA SOBRE RUEDAS

Sistema de Giro

4.9.1 Componentes del Circuito de giro

ég.., 4.9.2 Bomba de Giro
L

4.9.3 Motor de Giro

410 Sistema de Traslacion

4.10.1 Componentes de circuito de traslacion
4.10.2 Operacion de sistema de traslacion
4.10.3 Motor de Traslacion
B 4.10.4 Sistema electrénico de traslacion
T -
|_h§- : 4.10.5 Transmision
it

411 Sistema de Direccién y Frenos
4.11.1 Componentes del sistema de Direcciéon y Frenos

4.11.2 Operacion de sistema de direccion
4.11.3 Operacion de sistemas de frenos de servicio

- 2 i T e
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5.1 Simbologia Hidraulica
5.2 Localizaciéon de Componentes
5.3 Plano del Sistema transmision Hidrostatica

5.3.1 Circuito de Bomba hidrostatica
5.3.2 Circuito reverso lento

5.3.3 Circuito reverso rapido

. 5.3.4 Circuito Forward lento

e 5.3.5 Circuito Forward rapido

— 5.3.6 Circuito de contraccion izquierda
5.3.7 Circuito de contraccion derecha

) 5.4 Plano del Sistema de Implementos

¥ 5.4.1 Circuito levante hoja =
- 5.4.2 Circuito neutro hoja ! g o s
’7/777 5.4.3 Circuito bajar hoja %4/’ Y7 7
5.4.4 Circuito de flotamiento hoja V7 e Y 4
y 5.4.5 Circuito de inclinacién 7 ____T‘_'___;/‘ng/ -
*J/ 5.4.6 Circuito de Ripper = —
/ d




INFORMACION PARA DESCARGAR

0, SIMECILOE]A

1 MINISAREADOIR

2% [REUROIENSAVADORA

&, 9383k

ANEXCAVAD©RA RUEDAS

St DE D3KEDAKED S K
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PINOIA:

Toda la informacion encontraras en el curso.
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> Técnicos en Mantenimiento

P Técnicos Automotriz

P Técnicos de Maquinaria Pesada

P Estudiantes o egresados de carrera técnica

b Estudiantes o egresados de carrera Universitaria.
D Inspectores Técnicos

P Planner de Mantenimiento

P Supervisores de Mantenimiento



CERTIFICACION

» La certificacidn se otorga al culminar el curso de especializacion

™ La certificacion es a nombre de la empresa Star Cat E.l.LR.L

™ La firma de certificaciéon tiene autenticidad , porque esta firmada
Por un ingeniero perteneciente al colegio de ingenieros del Peru.

» Caddigo QR.

™ Certificado con CIP.

S adjuntamos el certificado de muestra.

PAUL QUEZADALOZADA

Por haber aprobado satisfactoriamente el curso de especializacion

LECTURAE INTERPRETAGION DE PLANOS
HIDRAULICOS EQUIPOS PEQUENDS

Inicio el 17 de Marzo del 2023 y finalizo el 16 de Julio 2024.
Por 100 horas Académicas

"‘?_;1\ e




ING. STARLIM LLANOS VIILLAGARAY

» FORMACION PROFESIONAL:

= Ingeniero Mecanico Colegiado

= Técnico en Maquinaria Pesada - TECSUP

= Especializacién en Mantenimiento de Equipo Pesado - TECSUP

= Especializacién en Hidraulica de Equipo Pesado - TECSUP

= Especializacidn en Diagndstico de Control Electronico - TECSUP

= Diplomatura en Gestion de Mantenimiento - PUCP

= Diplomatura en Acreditacién Educativa - PUCP

= Diplomatura en Gestion de Calidad Educativa - PUCP

= Diplomatura en Gerencia de Seguridad y Salud Ocupacional - ESAN

» EXPERIENCIA TECNICA:

= Instructor Certificador en FERREYROS
= Consultor de programa de capacitacion continua en TECSUP

= Instructor de Maquinaria Pesada en SENATI
= Director de Sede en CETEMIN
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HOH-EMGINE EHDN FRARE - M AHD ARG FUMCTION

MEDIOS DE PAGO

METODOS DE PAGO NACIONAL

costo: - § / 500] SOLES

METODO DE PAGO

>BCP> BBVA

Numero de Cuenta Numero de Cuenta
191 063562809079 0011 0750 0100023898

o
957 198 988
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MEDIOS DE PAGO

COSTO: $150 DOLARES

' PayPal

NOMBRE: Starlim LLanos Villagaray
PAY PAL: https://paypal.me/StarCat2022
CORREO: starlim.llanos1985@gmail.com

WEsnion WU

NOMBRE: Starlim LLanos Villagaray
DNI: 42995376
UBICACION: Lima - Per(



» REGISTROS
= Razén social: START CAT E.IR.L

- RUC: 20608897799
« LIMA -PERU
» CONTACTO

(© - Whatsapp corporativo: +51 957 198 988

» REDES SOCIALES

§ -Pagina de facebook: START CAT

» =« Youtube: START CAT

€ - Pagina Web: www.startcatvirtual.com
o’ - Tik tok: START CAT

= Instagram: START CAT
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