1entos de mando y sefalizacion

tores y relés son los elementos por excelencia de los automatismos eléc-
_?bk'.ados, sin embargo, cualquier sistema que se precie [lamar automético
. ai_f[_,ponler d,«: sensores para captat las sefiales y receptores sobre los que actuar,

3.1. Captadores o sensores
~ Pueden ser de dos tipos: electromecdnicos y de estado solido (también denomi-

nados estdticos o electrénicos).

Sensores electromecanicos

Estos sensores disponen de un elemento de accionamiento (bot6n, tirador, pedal,
etc.) que abre y/o cierra uno (o mds) contactos de tipo electromecanico.

Tipo pulsador Tipo interruptor

T Figura 5.14. Tipos de sensores electromecanicos.

La simbologia grafica utilizada para representar este tipo de captadores en los es-
quemas estd basada en los contactos (abiertos y/o cerrados) y el sistema de accio-
namiento. Asf, en una parte del simbolo se representa el contacto, o contactos, y
en otra, unido mediante una linea discontinua, el accionamiento.
Accionamientos Contactos
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Tipo pedal

caso practico inicial
El interruptor monopolar que pel
mite controlar el contactor desde |

cuarta planta se representa de for
ma normalizaada como se indic

en esta pagina.
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Espacio para mas Camara de contacto
Diferentes tipos de cabezales camaras ‘

Pieza soporte

Accionamiento

T Figura 5.16. Diferentes tipos de accionamientos manuales para la misma camara de contactos (SIEMENS AG).

Estos son algunos de los que vas a utilizar en las actividades de este libro:

Interruptores

Son de accionamiento manual y tienen dos posiciones. El cambio de una a otra
se realiza actuando sobre el elemento de mando, que puede ser una palanca, un
balancin, una manilla rotativa, etc.

Todos los interruptores disponen de un sistema de enclavamiento mecénico, que
permite mantenerlos en una posicion hasta que se interviene de nuevo sobre el
elemento de mando.

Estos son algunos simbolos para representar los diferentes tipos de interruptores:
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1 Figura 5.17. Interruptor rotativo |

i 1

4 ,
| vl > 1 Y !
(SIEMENS AG). Elemento | Simbolo 4‘ Identificador |
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Interruptor rotativo de doble camara de con- | | ; S ;
tactos (uno abierto y otro cerrado) e EaN \ ;
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Interruptor tipo pulsador de un solo contacto ; Ev/ ! S |
o | |
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Interruptor de llave de contacto normalmente e \ ’r
cerrado R 2 |
Al | i

Conmutadores

Son de accionamiento manual y tienen dos o mds posiciones. Permiten redirec-
cionar la sefial por diferentes ramas de circuito a traveés de un borne comun.

Elemento Simbolo Identificador
Conmutador rotativo de dos circuitos dos posi-
ciones gy | >
2 Figura 5.18. Conmutador rotati- C_onmutador rotativo de dos circuitos tres posi- i
vo de tres posiciones (SIEMENS clones Eo\Ease .
Ac) fe s )
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Pulsadores

Son de accionamiento manual. Permiten abrir y/o cerrar circuitos cuando se ejerce
presion sobre €l. Sus contactos vuelven a la posicion de reposo, mediante un resorte,
cuando cesa la accién.

Los botones de los pulsadores pueden ser de diferentes colores, pero hay que pres-
tar especial atencion al color verde que se utiliza para la puesta en marcha y al rojo
que se utiliza para la parada.

Elemento Simbolo Identificador
o |
Pulsador con contacto normalmente abierto | S ,
(pulsador de marcha) = ; |
- l
Pulsador con contacto normalmente cerrado s b S |
(pulsador de parada) al ‘[ 1 Figura 5.19. Pulsador modula
Y Conjunto de pulsadores de march
y paro (SIEMENS AG).
2R
Pulsador de doble cdmara con contacto abier- | S
to y contacto cerrado T —\ it
oy

Interruptores de posicién

También denominados finales de carrera, se utilizan para detectar, por contacto
fisico, el final de recorrido de un elemento mdévil de una mdquina o dispositivo
automatico.

Permiten abrir y/o cerrar circuitos cuando se ejerce presién sobre él, volviendo es-
tos a su posicién de reposo cuando cesa la accién.

Elemento Simbolo Identificador
™
Interruptor de posicién. Contacto normalmen- | S
te abierto
ﬁ-
T Figura 5.20. Detalle de accion
i miento de interruptores de po:s
i3 Yl cion (TELEMECANIQUE).
Interruptor de posicién. Contacto normalmen- S
te cerrado
o
(4p) ™
™ QA
Interruptor de posicién con doble camara de | ¢
R e N T
m ™
Interruptor de posicién. Otra forma de repre-
3 Chesphase=ee ) 4 i
tacion ; ;
S &I T Figura 5.21. Camara de cont:z
. tos de un Final de Carrera (S|
MENS AG).
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saber mas Dependiendo de las necesidades de deteccién, existen numerosos tipos de cabe-
' as de accionamiento (rodana, palanca, leva, varilla, etc.) intercambiables entre

Un final de carrera consta de tres ner de oA imiento (ra b | l ) ) ’

partes: base o envolvente, la cabe- sf para un mismo modelo de final de carrera.

28 de accionamiento y [a camara de Algunos modelos se fabtican de material altamente robusto para trabajar en am-

contactos.

bientes industriales muy agresivos.

Cabezales

Camara

d8 contactos T Figura 5.22. Interruptores de posicion electromecanicos con diferentes tipos de cabezas de ac-

cionamiento (SIEMENS AG).

1 Figura 5.23. (TELEMECANIQUE).
Otros captadores electromecanicos
En los circuitos de automatismos industriales se utilizan, segin las necesidades,
numerosos tipos de captadores o sensores electromecénicos. Unos son de accio-
namiento manual, como los interruptores de palanca, de tirador, de pedal, etc., y
otros de accionamiento automatico debido al cambio de magnitudes fisicas, como
los presostatos o interruptores de nivel de liquidos por flotador.

En general, todos ellos permiten abrir y/o cerrar circuitos cuando se actda sobre
su accionamiento.

Elemento Sensor Simbolo Identificador

Interruptor de pedal
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n detectar objetos sin contacto. Su funcionamiento estd basado en el dis-
0 de un circuito electrénico, que genera una sefial de salida cuyo comporta-
nto, desde el punto de vista eléctrico, es similar al de un contacto electrome-
co de apertura o de cierre.

Contacto NA Contacto NC
T Figura 5.24. Contactos NA y NC.

Algunos modelos se conectan directamente a los actuadores (bobinas de relés y
contactores, ldmparas, etc.) y otros necesitan una unidad de acondicionamiento.
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Unidad de
= acondicionamiento
Contactor Contactor

1 Figura 5.25. Conexion directa de sensor y conexion a través de unidad de accionamiento.

En el mercado existen numerosos tipos de sensores para medir todo tipo de mag-
nitudes fisicas. Aqui solamente se estudiardn algunos de ellos ampliamente utili-
zados en los automatismos industriales.

Este tipo de sensores también es conocido como detectores de proximidad, ya
que detectan la presencia de objetos sin contacto cuando se encuentran dentro
de su campo de accién o zona de trabajo.

" Simbolo | dentficador
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| Sensor de proximidad en general — S

asociado a un sensor de proximidad
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Dependiendo de la tecnologia utilizada para la deteccion, se clasifican en: Foto-
eléctricos, inductivos, capacitivos y de ultrasonidos

Fotoeléctricos

Utilizan un rayo de luz (Vih‘iM(‘ o de inf‘r:lrrnins) como elemento de deteccion.

Ed is -
SIEMENS

Opto-BERC

T Figura 5.27. Diferentes tipos de sensores fotoeléctricos (SIEMENS AG).

La barrera luminosa se establece entre una célula emisora y otra receptora. Pue-
den estar alojadas en una misma base o en bases separadas.

Asi, los detectores fotoeléctricos se clasifican en los siguientes tipos:

e De barrera. El emisor y el receptor se encuentran en diferentes contenedores
v es necesario alinearlos con precision. Se utilizan para grandes distancias (has-

ta 60 m).

e Réflex. El emisor y el receptor se encuentran alojados en el mismo contene-
dor, el cual es necesario alinear con un espejo reflector. Se utilizan para distan-
cias medias (hasta 15 m).

e De proximidad. Su funcionamiento es similar a los de tipo réflex, no sien-
do necesario el espejo reflector. El propio objeto a detectar es el encargado
de reflejar el haz luminoso. Se utilizan para cortas distancias (entre 1 y

10 cm).
Elemento Simbolo Identificador ]
|
| |
: |
b) 0}t . Receptor fotoeléctrico - ¢ ' B
Espel® 53 ( |
= !
Emisor fotoeléctrico o | <§Z> B
Detector fotoeléctrico de proximidad g jz<ﬂ>( E B
+ Figura 5.28. a) Sensor fotoeléc- s <ﬂ> .....
trico de barrera. b) Sensor fotoeléc- Detector fotoeléctrico tipo réflex — B
trico réflex. c) Sensor fotoeléctrico jZ = [: [
de proximidad (TELEMECANIQUE).
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Inductivos

Son detectores de proximidad y detectan exclusivamente objetos de mat erial me- vocabulario

talico. ) ;
Espanol-Inglés

Su campo de accién es muy reducido, no superando los 60 mm en los modelos de Wabla’ 1ira

o lernporizador: timer
Contactor: contactor
Estado solido: solid state
Interruptor: switch
Conmutador: switch
Borne: terminal
Contacto: contact

Bobina: coil

Botén: button

1 Figura 5.29. Diferentes tipos de detectores inductivos (SIEMENS AG).
Pulsador: push button

Elemento Simbolo Identificador Llave: key

P

Detector inductivo L4 B

Capacitivos

Detectan objetos de cualquier tipo, conductores y no conductores, como por
ejemplo: metales, minerales, madera, plastico, vidrio, cartén, cuero, cerdmica,
fluidos, etc.

Su aspecto fisico y alcance es similar al de los inductivos.

Electrovalvula
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- Simbolo Identificador S
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Detector capacitivo — B T Figura 5.31. Ejemplo de aplica-
-“— cién para el control de llenado y

vaciado de un depdsito con detec-
tores capacitivos.
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De ultrasonidos
Detectan objetos de cualquier tipo sin contacto fisico.

Los detectores de ultrasonidos, también denominados sonar, permiten ajustar ma-
nualmente el campo de accién entre una distancia minima y una maxima. Esto
les hace enormemente versdtiles para muchas aplicaciones industriales.

Zona ciega Campo de deteccion

. | e — S —— _,._"
1
|
\
|
|

-
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Sensor e |
-+ ————————+—
—_
\\“‘*—u.
—_‘-\\\\
Alcance minimo__ | Alcance de trabajo ‘:\\\
Alcance maximo 4

1 Figura 5.32. Alcances de un detector de ultrasonidos (TELEMECANIQUE).

Los hay de salida digital y salida anal6gica. Los primeros se comportan como un
contacto (de apertura o cierre) y los segundos son capaces medir con precisién la
distancia a la que se encuentra un objeto en el campo de deteccién.

1 Figura 5.33. Detectores por ultrasonidos (SIEMENS AG).

Conexion de los sensores de proximidad

Segin el tipo de conexionado, los sensores de proximidad (inductivos, capaciti-
yos, fotoeléctricos, etc.) pueden ser de dos hilos y de tres hilos.

Conexi6n a dos hilos

La conexidn de estos sensores es similar a los electromecdnicos. Es decir, se co-
nectan en serie entre la carga y la red de alimentacién.

Existen modelos para diferentes tensiones y tipos de corriente (alterna y conti-
nua). Estos son algunos ejemplos de conexién:

Sensor Sensor

gh/= Ao
s B 5 -

Carga

dl

dl

N a corriente continua, a corriente alterna y conexion mixta (alterna o continua).
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La carga puede ser una bobina de contactor o un relé industrial de tensién y tipo
de corriente idéntica a la de trabajo del propio detector.

Alimentacion i .

Relé

1 Figura 5.35. Ejemplo de conexion de un sensor de dos hilos.

Conexion a tres hilos

Estos sensores disponen de tres hilos. Dos de ellos son para su alimentacién desde
una fuente de corriente continua auxiliar y el restante para la salida a la carga.

En funcién del tipo de conmutacién los sensores de tres hilos pueden ser PNP y
NPN. En los primeros la salida es positiva y en los segundos, la salida es negativa.
Es importante tener esto en cuenta, ya que la carga se conecta de diferente forma
en cada uno de ellos.

Marrén + Marrbn +

saber mas

NPN Negro Los colores de los tres hilos en lo
o o= detectores de tipo cilindrico soi

marron (+), azul (=) y negro (salida)
o 1 —

Azul 8 Azul
1 Figura 5.36. Esquemas de conexion de sensores PNP y NPN.

1 Figura 5.37. Ejemplo de conexién de un sensor NPN de tres hilos.

3.2. Elementos de senalizacion

Se utilizan para emitir sefiales de funcionamiento del automatismo y que el ope-
rario debe atender al realizar acciones sobre él.

stados que suelen sefializar son: puesta en marcha de mdquinas, alarmas, dis-
Je relés y dispositivos de proteccién, etc.

itivos de sefializacién pueden ser Gpticos o actsticos.



T Figura 5.39. Balizas de sefaliza-
cion (SIEMENS AG).

Pilotos y lamparas de cuadro
Son dispositivns de sefializacién luminosa y disponen de un tamafio similar al de
los pulsadores.

Estdn disefiados para ser ubicados en puertas de cuadros o en bases de botoneras.

1 Figura 5.38. Pilotos de sefializacion (a) y lampara de recambio (b).

Se pueden utilizar de diferentes colores, reservando el rojo para sefializacién de
fallos y alarmas.

El recambio de la ldmpara se realiza de forma sencilla retirando el casquillo trans-
parente de su frontal.

Elemento Simbolo Identificador

Lémpara de sefalizacion en general H {
ey | |
= | |
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Balizas y columnas senalizadoras

Estdn destinadas a aplicaciones de sefializacién donde la distancia de visibilidad
es reducida.

Tienen forma de columna y estdn pensadas para instalarse en la parte superior de
maquinaria.

Estdn formadas por un pie de fijacién, por el cual pasa el cableado, y una parte 6p-
tica, formada por 2 o mds elementos de material transparente. Estos se montan a

diferentes niveles con colores fijos o personalizados por el operario (rojo, verde,
amarillo y azul),

Algunas columnas disponen también de sefializacién actstica, basada en un zum-
bador, y luces giratorias.

Senalizacién acustica

Los dispositivos de sefializacién actistica estan basados en zumbadores, timbres, si-
renas, bocinas y silbatos.




Se instalan para sefializar situaciones del automatismo que requieren la atencion
‘inmediata del operario, como: alarmas, fallos o disparo de protecciones.

¢ ~ simbolo | Identificador
S TR U0 T TR T RS T . il i
Sirena H
1 Figura 5.40. Bocina.
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Timbre H
QY]

Zumbador ): H
(aV]

Silbato H
e [ECN

Bocina | Q H

(qV]

4. Otros dispositivos utilizados
en automatismos

En esta unidad has estudiado algunos de los elementos de captacién y actuacién
que més se utilizan en los automatismos industriales. Sin embargo, en el mercado
existen numerosos dispositivos de proteccién y maniobra, que por su extensién se-
ria imposible describir aqui en su totalidad.

En general, la mayorfa de los dispositivos de funcionamiento electrénico utiliza-

dos en los automatismos cableados, disponen de un 6rgano de puesta en marcha,

~ que cominmente se conoce como bobina, cuyos bornes estdn etiquetados con

- Al-AZ, y un conjunto de contactos (abiertos, cerrados y/o conmutados) para rea-
lizar operaciones de mando en el circuito.

L1
230 Vac T
N 2

¢ Figura 5.41. Partes de dispositivc
de mando. Ejemplo de aplicacién.
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T Figura 5.42. Temporizadores
(SIEMENS AG).

saber mas

En la actualidad muchos fabrican-
tes ofertan temporizadores multi-
funcién, cuya forma de funciona-
miento se ajusta a través de selec-
tores o pequenos interruptores de
configuracion.

4.1. El temporizador o relé temporizado

Es un dispositivo electrénico que permite realizar acciones (de activacion o de-

sactivacion) después de un tiempo.

Algunos temporizadotes permiten ajustar el tiempo de disparo desde unos pocos

milisegundos hasta horas.

Eléctricamente estd formado por una bobina y un conjunto de contactos de uti-

lizacion.

Segtin su funcionamiento los temporizadores pueden ser: A la conexién y A la

desconexion:

e Temporizador a la conexion o al trabajo: cuando la bobina es conectada a la
alimentacién, comienza el proceso de temporizacién. Después del tiempo ajus-
tado en el temporizador, los contactos cambian de posicién.

Si en el proceso de temporizacién se desconecta la bobina, el temporizador se
inicializa. Lo mismo ocurre si se desconecta la bobina una vez que el tempori-
zador se ha disparado.

® Temporizador a la desconexion o al reposo: en el momento de conectar la bo-
bina de activacién a la alimentacién, los contactos del temporizador actdan,
volviendo a la posicién de reposo una vez transcurrido el tiempo configurado.

Si en el proceso de temporizacién se desconecta la bobina, el comportamiento
es similar al temporizador a la desconexién.

i

. Elemento Simbolo Identificador
< |
Temporizador a la conexién (bobina) I KT |
F
2 |
S5 (1) |

| ’ N
Contactos de temporizador a la conexién € \ y | KT

Temporizador a la desconexion (bobina) l | KT
Ql
<

[ L0 i
Contactos de temporizador \ | l7¢
a la desconexion e / KT
e
<

Temporizador con doble funcién

a la conexion/desconexion (bobina) )

Ml
Contacto de temporizador *\_ | "|7‘
conex/desconex " / KT
o) of

Los elementos de un temporizador (contactos y bobinas) se identifican en el es-
quema con el simbolo literal KT. El identificador principal K por ser un relé y el
secundario T por ser un dispositivo de tiempo.
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~ Un caso especial es el de los contactos temporizados que pertenecen a una cdma-
~ rade un contactor. Si bien el simbolo de dichos contactos es el representado an-

teriormente, el identificador asignado a la bobina es KM (contactor principal) o
KA (contactor auxiliar).

i v

KM

M

4.2. Relojes horarios

~ Estos dispositivos permiten realizar acciones de apertura y/o cierres de un circuito
eléctrico, en un momento determinado de un periodo horario (dfa, semana o afio).

En funcién de los periodos que son capaces de gestionar, los relojes pueden ser diarios,
semanales o anuales. Dentro de estos tltimos, destacan los denominados relojes as-
tronémicos, que se adaptan con exactitud a la zona geogrifica en la que se instalan.

La programacién de los relojes horarios se realiza mediante unas levas o ufietas,

en los mds simples, o a través de un teclado y pantalla de visualizacién, en los mds
avanzados.

Los relojes horarios deben disponer de un sistema de «reserva de cuerda» que per-
mita su funcionamiento ante cortes del suministro eléctrico.

Disponen de un 6rgano motor (bobina) y un contacto o conjunto de contactos,
utilizables en maniobras de automatismos.

e 0 simbolo Ll Identificador
Organo motor (bobina) de un reloj horario - -
(dos formas) KT
Sk | = N
| Contactos de un reloj horario (forma 1) @_ A l il KT
i ‘ = 8§

¢ Figura 5.43, Identificacién de
contacto en temporizador.

caso practico inicial

El dispositivo que permite arrancar
y parar el motor del caso practico
de forma programada se denomi-
na reloj horario.

T Figura 5.44. Reloj programable

digital. Reloj programable analé-
gico (SIEMENS AG). |
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APARAMENTA UTILIZADA EN AUTOMATISMOS

Partes - Funcionamiento - Tipos - Simbologla'-
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El contactor
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Y
De potencia e Lamparas y pilotos
e Balizas y columnas

e Senalizacion

{' ‘} acustica

De mando |-st——l

Captadores Captadores de estado
electromecanicos solido o estaticos Y
+ l Temporizadores

® |[nterruptores Relojes
e Pulsadores e Fotoeléctricos programables
e Interruptores de posicion * Inductivos
e De pedal e Capacitivos
 De palanca e Ultrasonidos

EVALUA TUS CONOCIMIENTOS

1La prihcipales partes de un contactor son: 5. Con los contactos de un contactor auxiliar o de
g i g mando, se puede arrancar un motor trifasico de
potencia.
a) Verdadero.
b) Falso. i AR s
6. Los temponzadores pueden SOT. 8, lab ek N
ya R
7 Cuéles de estos dispositivos permxtlrfan detecta o

)Flnales de carrera. © ¢) Balizas. :
_b) Temporizadores. il Detectore fe |




