4. Sensores y actuadores,
implementacion de sistemas de
control

4.1 Actuadores

*Actuadores: eléctricos, neumaticos, hidraulicos
4.2 Sensores de proximidad
4.3 Otras formas de implementar sistemas de
control

*Automatismos neumaticos

*Automatismos eléctricos

4. Sensores y actuadores
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A seguir por el libro: J. Balcells y J.L. Romera “Autématas Programables” Temay

4.1 Actuadores

*4.1.1 Actuadores neumaticos e
hidraulicos

*4.1.2 Actuadores eléctricos
*Relés y contactores
*4.1.3 Motores

Ventajas de la Neumética

¢ Velocidad elevada

¢ Movimientos lineales

* Regulacién sencilla

« Posiblidad de acumular energia

¢ Insensible a temperaturas

» Antideflagrante: sin peligro de explosién
e Limpia

» Facilmente transportable

¢ Segura ante bloqueos




Ventajas de la Oleohidraulica

» Fuerzas elevadas: la relacién fuerza/peso mas
favorable

* Movimientos lineales

* Regulacién sencilla

¢ Movimientos muy precisos

¢ Reversible: puede invertir abruptamente el

Ventajas de la Electricidad

 Facilidad de transporte de la energia eléctrica
y facilidad de conexion a la red eléctrica.

* Movimientos giratorios
 Silenciosa

e Limpia

« Ahorro energético

sentido de giro sin problemas.
¢ Segura ante bloqueos.

Comparacion medios de trabajo

Comparacion medios de trabajo

Neumaética Hidréaulica Electricidad
fuerzas fuerza limitada por grandes fuerzas fuerzas bajas, no segu-
diametro cilindro, ro ante sobrecarga.
sujeccién en reposo sin
consumo energia
Movimiento produccién produccién sencilla | complicado y caro
lineal sencilla, gran velocidad buena regulacion transformacién mecanica
movimiento velocidades elevadas velocidades méas buen rendimiento en
giratorio mal rendimiento bajas, mejor rendim. | accionamientos giratorios
regulacién sencilla muy regulable s6lo bajo ciertas
exactitud zona lenta | condiciones

Neumatica Hidréaulica Electricidad
acumulaciony posible, facil transporte acumulacion limitada | acumulacion dificil y
transporte 1000m transporte 100m costosa, transporte muy
energia sencillo
Influjos insensible temperatura, sensible temperatura| insensible temperaturas
ambientales antideflagrante fugas, sucio y peligro | peligro incendio y

explosion explosion

costes elevado (comparado con elevado (comparado | minimo
energia eléctrica) con eléctrica)




4.1.1. Actuadores neumaticos. Simbolos basicos

¢ Cilindros.
1
T \v/ T T
.
I \Y

T T
doble efecto

iF—F 7]
T T

doble efecto con doble efecto sin vastago
amortiguamiento ajustable

simple efecto

eActuadores rotativos

@ * Doble efecto semi-

rotativo

\
@ié e Motor un sentido de
giro
\

e Motor dos sentidos de

giro
eLinea continua ——— Linea de trabajo,
alimentacion, retorno
ediscontinua ----  Pilotaje

10

“Tria | JTA?Al ]1/\4 | Indica direccién y naturaleza del fluido
rangulo “% neumatico (blanco) o hidraulico (relleno)

smuelle Wy retorno
«flecha / Indica ajustabilidad y la direccion del fluido
erestriccion =<  estrechamiento ——

sinterseccion J_

sencilla
epurga v

« Valvula antirretorno —WO— "

Compresor y motor @@
eléctrico -
Deposito de aire O»

Vélvula aisladora 7%

Filtro aire
entrada

Lubricador &
Separador de agua,

purga automatica
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e Valvulas reguladoras de presion

La linea a puntos representa la realimentacion (informacion),
las lineas representan los caminos y posibles direcciones
del aire.

e Valvulalimitadora de ﬁa
presion g

e Valvulalimitadora de é

presién ajustable

e Regulador ajustable i
con escape
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*Valvulas de vias

¢ La funcién de la valvula es dada por un par de
nameros, ej: 3/2.

¢ Primer nimero: ndmero de vias (entradas y salidas),
excluye puertos de sefial y pilotajes.

« El segundo nimero indica el nUmero de posiciones o
estados de la valvula.

< Cajas: representan las posiciones o estados
« flechas: indican las vias y la direccion del aire en

ellas.
: A
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 Las conexiones de la valvula se indican sélo
en una posicién: la llamada posiciéon normal,
es la tomada por los elementos del sistema
cuando se conecta la alimentacion
(neumética, eléctrica). Es la posicion a partir
de la cual se comienza el programa de
mando.

» Las otras posiciones se obtienen al actuar la
vélvula.

T é/l ‘/Posici()n normal
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» Podemos visualizar el simbolo de la
valvula moviéndose para alinearse con
las conexiones de las vias al ser
actuado. |

i
VA

= (1 M
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» Podemos visualizar el simbolo de la
valvula moviéndose para alinearse con
las conexiones de las vias al ser
actuado.

=1 /‘r'\/\/\:

vA
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» Podemos visualizar el simbolo de la
valvula moviéndose para alinearse con
las conexiones de las vias al ser
actuado. |

VA
vA

M

=> (1
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 Valvula 5/2 vias (5 vias 2 posiciones), A
los lados se indican los medios de
accionamiento de cada posicion

A
VAV

=R 1A
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» Valvula 5/2 vias (5 vias 2 posiciones), A
los lados se indican los medios de
accionamiento de cada posicion

-»q:Tl\ JAYS

VAV
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Posicién de reposo

valvula 2/2 retorno por muelle
operada por pulsador manual A

valvula 2/2 retorno por muelle
operada por pulsador manual

Valvula 5/3 operada por
palanca, retorno por =\ vir Ty /1
muelle %A%
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*sAccionamientos

Manuales

’:[ palanca T:[
botdn Q:E Pedal F[
Boton tirar D:[ Palanca rotativa Q:E
L
il

General

Mecanicos

Rodillo
escamoteable

leva

rodillo
22

presion > Solenoide
pilotado va-ll

Presion pilotada ~>—D§[

Solenoide pilotado
con palanca manual y
pilotaje interno

Enclavamiento con jm
3 posiciones

Solenoide el

directo
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Numeracion de las vias
Seglin CETOP RP68P

1 1 (l 10
1 al 1
T eI e
A vk g

1- presion, 2, 4-usos, 3, 5- escapes
12, 10, 14, accionamientos o




Numeracion de las vias

P- presion, A, B-usos, S, R- escapes
12, 10, 14, accionamientos

1 (l 10
P R, P
SN T e
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Accionamiento de cilindros

Cilindros de simple efecto

LA

Ikl HOR GREM Ltd @& ,
Valvula de tres

vias
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Cilindros de doble efecto

Realiza trabajo en
las dos carreras.

Vélvula de 4 vias
(monoestable o
biestable)

1& X ‘ 12 21.4 12

pA

%
f
5
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Valvulas de infinitas posiciones

Ya no podemos usar una valvula de vias como las anteriores,
necesitamos una vélvula analdgica o servovalvula ( dispositivos
analégicos que se gobierna con una sefial continua, suelen ser
dispositivos en lazo cerrado). Ya no necesitamos un controlador I6gico
sino un regulador analégico.
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w=0
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4.1.2 Actuadores eléctricos: relés
« Simbolos de componentes eléctricos: contactos
| 3 1 1
N, , N
Normalmente abierto  nte. Cerrado conmutador

« Relé: Interruptor accionado eléctricamente

wits
A, 4

4
A :
lk:»obinaA2 cgntactos bobina contactos
2

Pulsadores, interruptores y contactos.

* Pulsadores sélo se mantiene IEC 1082
la accion mientras se pulsa. |

* Interruptores: la accion se Pulsador 9\ E?L
mantiene después de
conmutar. =

* Contactos: mecanicamente T T T T T entacto normalmente
acoplado al pulsador/ —0|0— abierto NO
interruptor se pueden colocar Contacto normalmente
contactos que cambian al LO— cerrado NC
cambiar el estado del Muelle

pulsador/interruptor.
— Normalmente abierto.
— Normalmente cerrado

IEC 1082

h'\l Fv?‘- Interruptor
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Simbolos de componentes eléctricos

Sensor de
proximidad

Pulsador
sensible a tacto

e Presion

Bobina de relé

e Bobinade

solenoide

o
o
2
o
K

timbre

Micré6fono

altavoz

luz

sensor tres
hilos
capacitivo

D

O

Relés y contactos | R ST
* Relé: todo dispositivo que utilizando,

ya sea un impulso eléctrico que le es

enviado a distancia, o la accidn de Esquema de

otros fenémenos ajenos (como conexian

presion, temperatura, etc) actua de
modo automatico como interruptor,
accionando o desconectando un Ecuacién
circuito. logica M=l

* De modo manual o automatico retorna
a su posicién inicial, una vez

terminada la accién del impulso del Esquema )
accionador; a esta operacion se le eléctrico / Variable
llama rearme o desbloqueo. Esquema de de entrada
* Clasificacion: relés .
Relés:gobiernan circuitos de baja Variable
- b y de salida
potencia. Esquema

— Contactores: circuitos de alta

I M
. de contactos
potencia. (PLC) |'| |_( J_I

Usos del relé

* Aislamiento galvanico
— Circuito de bobina v circuito de los contactos son independientes
= Suficiente rigidez eléctrica

* Amplificador

— Senfal en potencia: Contactor

- Ejemplo: Con 24V manejar 380 voltios trifasicos

— Repetidor logico

» Utilizar la misma variable l6gica en diferentes circuitos eléctricos.

* Memoria de 1 bit

— Muy utilizado en el pasado
— Relegado actualmente a esquemas sencillos de marcha/paro.
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Contacto Bohina
Relé con mas detalle R s T 24vDC
1 A P
Ecuacion Légica
24VD
M=1
A=l
P=r
Esquema
General de
conexiones
Esquema de Esquema Eléctrico (Esquema de relés)
Contactos (PLC) Esquema Esquema R S T
[ de Mando
Potencla
P
/ A




11
!

Relé de
maxima
corriente

Contacto
temporizado.
Evita que el pico
de intensidad en
el arranque abra
el circuito

'|:|:|:||

Relé de
proteccion
térmica
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L1 3 - 380 V50 Hz
5 e L 1~ 220 ¥ 50 Hz
3 I )
3 —FR1-gl
-051 ]| &
He -3 =
= Leyenda 'N
KM QS1: Seccionador fusible !
T S2Q: Pulsador de paro KM
N\‘;\; $3Q: Pulsador de marcha -530« - @
FR1: Relé térmico ==
K1M: Contactor principal = =
M1: Motor trifasico |
-FRT —|m]un
[ s
B
=|=|= il
|~ :
M
i
-M1
Tema 4, Arranque de motores
J. Temprado trifasicos

Sistemas l6gicos combinacionales con relés

P,
' J K, 7S,  Ki=P1*s1
O
S ) Y1=K1+/S2
1
K EJX Vi K1 = bobina relé 1
1 y1 solenoide de un accionamiento

Funcion légica “AND” 0 “Y™ (*): conexion en serie
Funcién légica “OR” o0 “O” (+): conexion en paralelo
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Ejemplo combinacional con contactos y bobinas Il

f=ab+a'c+tb'd

Esquema de centactos Esquema de eléctrico Esquema de Conexiones

40




Variables negadas con interruptores

* Una variable asociada a un interruptor no puede serQ0y 1
simultaneamente, si no es un doble interruptor con un
contacto normalmente abierto y otro normalmente cerrado

a Conmutador I
ety vy 7oy (

,O— Esquema
a L eléctrico X z
=1 f=yx+y'z
—_—a f
-0 | O—
a
y
—lo— X f
—_—a I |
olo Esguema de contactos y z
a
—lo—
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4.1.3 Actuadores eléctricos: motores

Motores de corriente continua

*En el estator se crea un campo

Conmutador Escobillas magnético constante de direccion
fijla (devanado de excitacién o
Polo Polo inductor, que puede ser iman o

sur electroiman)

norte
Tl

<En el rotor se crea otro campo (CC)
por medio de la corriente que entra
por las escobillas (inducido).

Eje

Armadura eLas escobillas mantienen la
permanente oposicion de los campos para que
se mantenga el movimiento.

Servomotores de C.C.

Pequefias maquinas disefiadas para control de posicionamiento. Maquina de
continua con excitacion independiente. Adaptado a un comportamiento
dindmico rapido y estable y un par de arranque importante.

«Control por tension de inducido V --velocidad
svelocidades: 1000-3000 rmp, comportamiento muy
lineal, bajas constantes de tiempo.

*No es posible mantener el par con el motor parado
sLas escobillas requieren mantenimiento

R L
— - D
— A o —
'i'md_ s ¥h ( — %
M ¥ T
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Motores paso a paso
|
Paso A (3) Paso B (1) j Paso C (1) Paso D (d)
« El rotor, con polarizacién constante, gira para orientar sus polos con
el estator.
La polaridad del estator es controlada por trenes de impulsos, por
cada pulso gira un nimero determinado de grados
44
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Motores paso a paso

*Faciles de controlar (lazo abierto),
fiables

*Solian tener pares pequefios y
poca precision (mejora)

«Para simplificar el control de estos
motores existen circuitos
especializados que a partir de tres
sefiales (tren de pulsos, sentido de
giro e inhibicién) generan las
secuencias de pulsos.

45

Motores de corriente alterna

*Estator: tres devanados separados
120° y alimentados con un sistema
trifasico de tensiones que van creando
un campo giratorio (inductor)
*Rotor: es el inducido (puede tener
diferentes formas)
eLa frecuencia de la corriente alterna
determina la velocidad a la que gira el
campo magnético del estator, el rotor
sigue a este campo, girando mas
despacio, la diferencia de velocidad se
llama deslizamiento.
*Tipos:

«Sincronos: deslizamiento = 0

*Asincronos: deslizamiento = 0

Motor asincrono

Motores de C.A. asincronos

*Estator: tres devanados separados 120° y alimentados con un
sistema trifasico de tensiones que van creando un campo giratorio

*Rotor: formado por barras paralelas (jaula de ardilla). EI campo
magnético del rotor se forma por induccién del propio campo giratorio
del estator (se le llama también motor de induccién)

*Poco precisos debido al deslizamiento,
dificultad de control

*No necesitan el mantenimiento de las
escobillas

*Menor peso que el motor de CC
«Control de velocidad mediante la

7
frecuencia del campo magnético. Z

*Motores de reluctancia: son un tipo -7
especial de motor asincrono con poco
deslizamiento (a bajos pares) debido a

" 47
Su construccion.

Motores de C.A. sincronos

*Estator: tres devanados alimentados con
tensiones trifasicas que crean campo
giratorio

*Rotor: con polaridad constante a base de
imanes permanentes (sin escobillas) o
bobinas (con escobillas)

*Se han convertido en competidores de los
de CC.

*Se desarrollan convertidores estaticos que
permiten variar la frecuencia (y asi la
velocidad de giro) con facilidad y precision.

Motor sincrono

12



4.2 Sensores
Tipos:

*Segun el tipo de sefial: todo/nada o analégicos

*Segun la magnitud que miden: detectores de proximidad, de
posicién lineal o angular, de deformacién y fuerza, de velocidad,
aceleracion, presion, caudal, temperatura, vision artificial...

Los mas comUnmente asociados a autbmatas
programables:

Detectores de contacto o proximidad

*Finales de carrera
«Detectores magnéticos
*Detectores inductivos y capacitivos

«Detectores oOpticos y ultrasonicos 0

Detectores de contacto o proximidad

Sensores todo/nada

Aplicaciones:

—C .

—{_ I i
g i
T

U -

—C .

Deteccion distancia

Rotura de broca

.

nivel 50

Finales de carrera

Detectores electromecanicos. Interruptores en los cuales un
contacto eléctrico conmuta por medio de una fuerza externa.

Caracteristicas:
*Sencillez, precio

*Transmiten tensiones
relativamente elevadas

sLentos, pueden rebotar
los contactos y
desgastarse

Precision del punto de conmutacién

Frecuencia de conmutacion

Vida util

Capacidad de ruptura (carga resistiva) p.ej. 24 V DC, 6 A

Clase de proteccién (IEC 529, DIN40050)

250V AC,6A

de 0.01 a 0.1 mm
(Precisién del interruptor
hasta 0.001 mm)

aprox. 60... 400 operaciones
de conmutacion/min

10 Mill. de ciclos de ruptura

de IP0O a IP67

Table 2.1:  Dalos técnicos de un final de carrera

52
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Detectores magnéticos

Detectores que reaccionan ante campos magnéticos
de imanes permanentes o electroimanes.

==t

\\lf/

Principio béasico: constan de un tubo de vidrio con
gas inerte, al acercar un campo magnético las

laminas se unen y se produce el contacto. .

it N o Eje polar del iméan paralelo a las
' Hte B laminas: 1 zona de conmutacion

Eje polar del iman perpendicular a
M| laslaminas: 2 zonas de
conmutacion

Es importante asegurarse que no hay interferencias

Aplicacion a un cilindro
M2 neumatico

b) H:

1 55

magnéticas cerca del sensor. 54
Tensién de funcionamiento 10.. 30V
Intensidad maxima de ruptura 200 mA
Induccién minima de respuesta 2..35mT
Maxima interferencia magnética 1mT

Recorrido de respuesta (depende de la

fuerza del campo y del cilindro) 7... 17 mm
Histéresis 0.1... 1.5 mm
Precisién del punto de ruptura + 0,1 mm

Caida de tensién

(a la intensidad maxima) v
Cin sumo de comiente (en vacio) 6.5 mA max
Temperatura de funcionamiento -20C... 70°C
Frecuencia de conmutacion 1000 Hz

| Proteccion IEC 529, DIN 40 050 IP 67

para cargas integrada

Tabla 3.2 Datos técnicos de un sensor de proximidad del fipo 56

magnético-inductivo (ejempio)
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Detectores inductivos y capacitivos

Basados en el uso de circuitos de circuitos osciladores
a los cuales la cercania de un objeto les produce una
variacion en su oscilacion.

— - —

L .
M |
I s
1 2 3 4 5 |
" [ Tansitn axema
e 9 7 Amertackin ilama consiare
| 3 Eupede cepare B Zona sctva ool
4 Ingheaior ol eSiaco 08 acivackn ¥ Salcs dat senmer |
13 Etapa do salda CON CRous (oMol 1
Fig. 4.1:  Dingrama de bogues do un sansar de proximidad inductivo 57

Detectores inductivos

Basados en el uso de circuitos resonantes LC que crea un campo
electromagnético alterno de alta frecuencia. Si un objeto conductor se
introduce en la zona activa se crean corrientes parasitas que restan
energia al oscilador.

[T

Campn magriticn de

s pcusnca

Supertcie aciva

30 smatednte o4 1 botied

ansor e prOKiTAGad S BCRAY (DGR NG ST

W

Seior e promimidsd Schsds (pacisdor sherusd:

58

e =51
Material del objeto Metales |

Tensidn da funcionamiento tipica 10 V... 30V

Distancia de conmutackin nominal tipica 0.8...10 mm
max. aprox. 250 mm

Intensidad mdxima 75 mA... 400 mA
Temperatura de funcionamiento -25°C... +70C
Vibraciin 10 ... 50 Hz,

1 mm amplitud®

| Sensibilidad a la suciedad insensible
I Vida ot mury larga
Frecuencia de conmuiacion tipica 10... 5000 Hz
mdix, 20 kHz
Ejecucidn cilindrica, reclangular
Tamafio (sjemplos) MEx1, M12x1, Migix1, M30x1,

© 4 mm... @ 30 mm,
25 mm x 40 mm x B0 mm

Clas de proteccién IEC 529, DIN 40 050 hasta IP 67

Tabla 4.2 Dalos lécnicos de sensores de proximidad inductivos 59

Detectores capacitivos

Basados en el uso de circuitos resonantes RC que crea un campo
electromagnético alterno de alta frecuencia. Si un objeto dieléctrico se

introduce en la zona activa se cambia la capacidad del condensador y se
modifica la oscilacion

Cames magrates 9
aha Wcusncis

Suparicie activa

Cirtat rasonants 06 4 bobing

Seror e prosimaiad S aciar (SCAON NG

Se resta energe ol campo
magriice de ahs ecusncis

Sensor de peommited Schisdo o

60
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Grueso del material Distancia de conmutacién
1.5 mm _
3.0 mm 0.2 mm
4.5 mm 1.0 mm
6.0 mm 2.0 mm
7.5 mm 2.3 mm
9.0 mm 2.5 mm
10.5 mm 25 mm

Tabla 5.1:

Variacion de la distancia de conmutacion en funcion del grueso

del material, utilizando una tira de cartén (ancho = 30 mm)

Material Factor de reduccién _j
Todos los metales 1.0

Agua 1.0

Vidrio 03..05

Plastico 03..06

Carton 03.05

Madera (depende de la humedad) 02..0.7 |
Aceite 0.1..03

Tabla 5.2: Valores indicados para el factor de reduccion

Tensién de funcionamiento

Distancia nominal de conmutacion

Material de los objetos

Intensidad de conmutacién
Temperatura de funcionamiento
Sensibilidad a la suciedad

Vida atil

Frecuencia de conmutacién

Ejecucion

tipica 10... 30V DC
620...250 V AC

tipica 5... 20 mm
méx. 60 mm (gen. variable y
ajustable con potenciémetro)

todos los materiales con
constante dieléctrica > 1

méx. 500 mA DC
-25°C... #70°C
sensible

muy larga

hasta 300 Hz
Cilindrica

p. €] M18x1, M30x1,
hasta @ 30 mm, rectangular

Clase de proteccion IEC 529, DIN 40 050 hasta IP 67

Tabla 5.3:  Datos técnicos de un sensor de proximidad capacitivo

(ejemplo)

63

Detectores 6pticos

Se basan en emisores de luz ( roja o infrarroja) y receptores
(fotovoltaicos). Se pueden utilizar de tres formas:

barrera — —

E pieza R

reflexion e - ieza

espejo
retrorreflexion

64
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Sensores de barrera:
*Amplio alcance
*Fiables
*Dos conexiones diferentes para emisor y receptor
*No valen para objetos transparentes

Recoptor

Fig. 6.8: Zona de respuesta de los sensores de barrera

65

Tension de funcionamiento tipica 10... 30 V DC

020..250 V AC
Alcance méx. 1 m hasta 100 m
(en general, ajustable)
Material del objeto cualquiera. Dificultades con
objetos muy transparentes
Intensidad de ruptura
(Salida por transistor) max. 100... 500 mA DC
Temperatura de funcionamiento 0°C... 60°C
or -25°C... 80°C
Sensibilidad a la suciedad sensible
Vida atil larga (aprox. 100 000 h}
Frecuencia de conmutacién 20... 10000 Hz
Ejecuciones generalmente, rectangular

pero también en cilindrico

Clase de proteccion IEC 529, DIN 40 050 hasta IP 67

Sensores de reflexion:

*S6lo se pueden usar en distancias cortas
*Adecuados para objetos especulares o de color claro
*Una conexién para emisor y receptor

Curva de respuesta

Zona de emision

8
Tarjeta de verificacin

Fig. 6.16: Curvas de respuesta de los sensores de reflexion directa
Para distancias cortas: Se requiere una zona de reflexion pequena
Para distancias largas: Se requiere una zona de reflexién grande

67

—
Tabla 6.1:  Datos técnicos de los sensores de barrera 66
Tensién de alimentacion tipica 10... 30 V DC
6 20... 250 V AG/DC
Alcance méx. 50 mm hasia 2 m

(en general, ajustable)

Material del objeto cualquiera

Intensidad de ruptura (salida por transisitor) 100... 500 mA DC

Temperatura de funcionamiento 0°C... 60°C

6 -25°C... 80°C
Sensibilidad a la suciedad sensible
Vida il larga (aprox. 100 00 h)
Frecuencia de conmutacién 10 Hz... 2000 Hz
Ejecucién cilindrica, rectangular

Tabla 6.3: Datos técnicos de los sensores de reflexion directa
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Sensores de retroreflexion:

*Mas alcance y mas fiables que los de reflexion
*El objeto puede ser especular o reflectante siempre que absorba

una cantidad importante de luz

*Una conexién para emisor y receptor

Tarets do varbcackin

Fig. 6.16: Curvas de respuesta de los sensores do reflexion directa
Para distancias cortas: Se requiere una zona de refllexion pequenia
Para distancias largas: Se requiere una zona de reflexidn grande

Detectores ultrasénicos

Se basan en la emisién de ondas acusticas. Se mide el tiempo

que tarda en rebotar el sonido.

Pulso de ameside

i
b
g..
]

Fig. 7.2 Principwo de la medicidn de distancia, por avaiuscidn del tempo

e fransmisidn de pulsas

*Su principal ventaja es la
amplia gama de materiales que
detectan

*Suelen ser de reflexion directa
pero también de barrera.
*Detectan bien objetos
transparentes

eInsensibles a suciedad

eLas telas gruesas, lana,
gomaespuma no son
detectables en reflexion.

70

Tabla 7.1:  Datos técnicos de un sensor ultrasonico (ejemplo)

69

Tension de alimentacion tipica 24 V DC
Alcance nominal tipica 100 mm hasta 1 m
(en general, ajustable) max. hasta 10 m
Material del objeto cualquiera, excepto materiales

absorbentes del sonido
Intensidad de ruptura (salida por transistor) 100 ... 400 mA DC
Temperatura de funcionamiento 0°C...70°C, en parte hasta -10°C
Sensibilidad a la suciedad moderada
Vida dtil larga
Frecuencia ultrasénica 30 kHz ... 300 kHz
Frecuencia de conmutacion 1..125Hz
Ejecucion cilindrica, rectangular
Clase de proteccion IEC 529, DIN 40 050 tipica IP 65

maéx. hasta IP 67

71

Rango de deteccién (cm)

Distancia minima tipica (cm)

6... 30 > 15
20... 100 > 60
80... 600 > 250

Tabla 7.2:
ultrasdnico adyacentes

Minima distancia lateral entre dos sensores de proximidad

72
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Ranga de deleccion (sm) fom)

6. ™ » 120
S ]
0., 100 | > 400

B0 B0 = 250

Taida 7.0:  Disfarcias maimas anine sevseres o Do
alspuasias frontaimania

En los casas en qgue al lade del sensar ukmsdrico 86 halken una pared o oiros

ohiztos reflecianias da sonida, se aplcardn kos siguianias valorms:

Rango de debeccion {cm)

Distancia mindma tipica {cm)

O = Objeto
S = Cono de sonido
a = Angulo de aceptacién del cono de sonido

Fig. 7.3: Area de deteccién de un sensor ultrasénico

£, 30 >3 |
20... 100 > 15
B... EOO =40
Tabia 7.4:  DVslancad miknes &0 (oS sansones @ procimidsd Liasanicos
¥ g mared Mol redieciants 7
—
38 __ 35
e d5"
-
Arona
/
E’ Liguta
.
i
1
Fig. 7.4:  Efacto do la suparfizie da un objeto cuands se uliizan sensores s

ulfrasdnions

74
Cableado de sensores de proximidad.
Sensores de dos y tres hilos
Sensores de dos hilos
+
* Poseen s6lo dos hilos para o
conectar: <O>
BU
— BN: brown D
— BU: blue % L
* Reciben su alimentacion a través .
de la carga: L
BN
— Salida bloqueada: corriente {}
residual por la carga sy
— Salida en conduccién: caida de l -
tension en el sensor
76
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Sensores de tres hilos

* Poseen dos hilos para alimentacién y uno para sefial:
— BN: brown (+)
— BU: blue ()
— BK: black (sefial)

« Pueden ser de tipo PNP o NPN

|
z
+
o
4
-
+

@ [ @ [=

S BU _~ LsBu
: — 1
Tipo PNP Tipo NPN

7

Conexion en paralelo de sensores de dos y tres hilos

Sensores de dos hilos

¢ Salida blogueada: la suma
de las corrientes residuales
de todos los sensores fluye BN @

por la carga <O> e
BU o

BN

« Salida activada: al activarse
un sensor “absorbe” la
tension de alimentacién del
resto. No se puede activar el L
resto hasta que no se
desconecte.

78

Sensores de tres hilos

* Se pueden conectar en

paralelo sin limitaciones y o BN

combinarse con interruptores <O> " <U> BK

mecanicos. _/_ |8y
_/_|_su

e Los diodos de
desacoplamiento suelen
estar incluidos en el sensor. L

79

Conexidn en serie de sensores de dos y tres hilos

., ) ., +24V DG
e Tension alimentacion 0 Em—— =0

BN(1)
. by
repartida entre los <ﬁ> o lv'

sensores. —
e Estado activaciéon = caida VI — 1)
de 0.7 - 2.5V por sensor @P‘!ﬁ“_’_@ \"7

e Mayor nimero sensores = 1
menos tensién carga lL

t -—

)
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124V DG
O— . 0

Sensores de tres hilos I@%E‘lﬁ_g_——_"[;{__—l IV‘

BUG)

e Estado activaciéon = caida
de 0.7 - 2.5V por sensor
é‘ [ —BN(f) o

* Proteccidn cortocircuito <U> ﬁﬁ‘;l I~ lvgl
e Sensor siguiente no 09
conmuta

L
ov 1J A

81

4.3 Otras formas de implementar
sistemas de control

«4.3.1 Sistemas neumaticos
+4.3.2 Diagramas eléctricos (relés, contactores)

Actualmente se usan casi Unicamente como actuadores
pero pueden implementar también operaciones ldgicas
combinacionales y secuenciales

82

4.3.1 Sistemas neumaticos

yl(avance)= P2*P1
yl 2 y2(retroc.) = P3+P4

P3 P4

A T LI

.

E P*a0
al
0

Valvula biestable

84
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2
=

RN

% \

- e

P*a0

al
0

Valvula monoestable
épor qué esto no funciona?

85

BN

E P*a0
al

Al

0

A

Ejercicio: hacer
el grafcet
correspondiente

o

P
IEO E0 Ahora si guardo memoria
86
Inimy
=
— Ml [
[15]
| I
13-w
De—ef & ]

88
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4.3.2 Diagramas de relés

Realimentacion de relés
Permite funciones logicas secuenciales: funciones de

memoria. SET

\
SET ™

.
RESET

89

Sistemas légicos secuenciales con relés

+24% I —

E-- K1

Al

91

\ \ .
inicio, E; arriba E, @
\ inicio
Eow Ell\ —SUBE
arriba
—
E2 ¢+ E3 " ?EAVANZA
El E2
sube avanza
90
+24v N N _
RERIRER
Htm@-- KA1 KZ

ki i’ K2 g -$ Y2 -$ ﬂﬂw
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Secuencia de dos cilindros neumaticos
O 0 Bl

v=0 v=0

1 mi] Y2
Y3 Y4

Ejercicio: hacer diagrama

de pasos/grafcet
93

w7

Trabajo para casa (optativo): 0,5 puntos extra

¢,cémo harias este tipo de sistemas con elementos
electrénicos?

Un sistema Marcha/Paro/E/R
Un sistema paso a paso o de ciclos continuos

Entregar esquemas y explicarlo en la pizarra

96
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