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1. Historia de I'empresa Serralleria i Alumini Vila  r6 (S.A.V.)

L’empresa Serralleria i Alumini Vilaré d’avui és el resultat de una empresa que
va néixer com a serralleria de poble. El seu fundador va ésser el Sr. Manel Vilaré i
Coll, ara fara 25 anys va convertir el garatge de casa seva a Sant Julia de Vilatorta
com a taller on poder confeccionar les comandes que inicialment van ser del sector de
la construccio6 principalment. Amb els anys el volum del negoci va créixer i va precisar
d’'un entorn més gran i més adient per desenvolupar-hi les diferents tasques, i és quan
llavors, SAV Vilaré va haver de desplacar-se al poligon industrial de la Quintana de
Sant Julia de Vilatorta, al carrer Indastria, emplacament on es troba en 'actualitat, tot i
que ha crescut de manera constant amb els pas dels anys.

Aquesta nova ubicacid, va suposar un gran ventall d’avantatges de cara a
'empresa, més espai, incorporacid6 de maquinaria més avantguardista i industrial,
generacio de més ocupacié de personal, i tot una infinitat d’avantatges que permetien
a I'empresa poder créixer industrialment com economicament. Aqui s’obria el cami del
sector industrial, el qual fins a llavors no havia pogut ser explotat per la mancanca de
eines i maquines per obtenir la qualitat i precisié desitjada.

Aleshores la seva filla Agnes Vilaré Bellvehi com empresa familiar que és , ja
treballava portant la comptabilitat, finangament i I'oficina técnica als seus inicis, on
posteriorment s’hi afegiria Eduard Tarrats Pons, conjuge de la filla per tal
d’encarregar-se de la part de produccio i I'oficina tecnica en la seva totalitat.

Amb I'entrada al segle XXI és quan SAV Vilar6 ha experimentat un canvi més
important, invertint en maquinaria de tecnologia punta, i apostant per ser una empresa
versatil, per tal de poder oferir als seus clients un servei integral de qualsevol peca
metal-lica, tall, plegat, soldadura, pintura i embalatge, en funcié del que precisa cada
client i en cada moment, ja es tracti de produir peces Uniques, series mitjanes o grans
series de quantitat. Per poder garantir tots aquests requisits calia buscar i invertir en
algunes tecnologies que poguessin aportar solucions i satisfer aguestes necessitats.

A l'any 2003 es va decidir comencar a implementar el que s’anomenen
tecnologies TIC (Tecnologies de la Informacié i Comunicacid), primerament es va
decidir invertir en la part productiva, i es va implementar el CAD (Computer Aided
Design), més el CAE (Computer Aided Engineering) i el CAM (Computer Aided
Machine), amb aquesta accié s’aconseguia un augment de la productivitat, una millora
en la qualitat dels productes i un millor aprofitament dels recursos ja existents.
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Aquesta nova manera de treballar va originar la necessitat de tenir un control
administratiu i comptable sobre els costos de fabricacié. S’havia de poder fer una bona
gestié de les comandes dels clients, les comandes a proveidors, controlar les tarifes,
estocs.... Amb totes aquestes necessitats es va preveure la necessitat d'instal-lar un
ERP (Enterprise Resource Planning), que es va complementar amb una opci6é de
control de preséncia, per tal de tenir un control dels temps de produccid. El resultat
d’aquesta nova mesura és poder disposar d'una comptabilitat analitica, coneixer els
costos de produccio, ser més competitius, una millor gestié de I'estoc i el control real
de la fabricacié, com a conclusions més rellevants.

Un cop totes les tecnologies ja eren estables, es va decidir extreure’n el maxim
rendiment a les maquines automatitzades, ja que algunes d'elles estan dissenyades
per funcionar les 24 hores diaries i poden ser controlades remotament. Per poder dur a
terme es va instal-lar un sistema de cameres que permeten visualitzar les maquines a
temps real, i adoptar la decisié correcte en cada moment. Per poder transmetre les
imatges s'utilitza la tecnologia Wifi, i en concret I'is pioner de la xarxa Guifi.net.

Per tot aquest seguit de motius és que SAVVilaré dia darrere dia busca millorar
i optimitzar els seus processos, adaptant la millor opcié que li convé en cada moment,
ja siguin de sistemes de treball, adquisici6 de nova maquinaria, ampliacié de la
plantilla.... Tot sempre es fa amb el neguit de voler créixer una mica més cada dia i ser
a la vegada més competitius, sempre sense perdre I'esperit d’'una empresa familiar.

Com a dultima instancia cal destacar que tota aquesta feina feta en la ultima
decada per SAVVilard, ha tingut un reconeixement a nivell nacional i mundial amb
I'obtencié del Premi a I'excel-léncia tecnologica de I'any 2009, que lliuren anualment
CEPYME i DELL, en la qual SAVVILARO, ha guanyat el premi a I'estat espanyol i ha
sigut una de les 12 finalistes mundials.
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2. Necessitat i solucions per a S.A.V.

2.1 Quina necessitat té S.A.V.

L'empresa Serralleria i Alumini Vilar6 amb el desig de optimitzar els seus
recursos i ser més competitius dia a dia es planteja noves inversions, per aixo busca
les solucions que li puguin aportar una major productivitat o bé una major qualitat
sempre intentant utilitzar d’'una forma més eficient els recursos dels quals disposa.

En aquest projecte ens centrarem en una mancanga que S.A.V. ha detectat en
el seu entorn que creu que es podria solucionar amb una inversié. El problema
detectat esta en una de les seves maquines de tall, concretament en la maquina de
tall laser. Primer explicarem breument la manera d’operar de I'empresa abans de
I'execucié d’un programa, abans d’endinsar-nos en el problema que volem tractar:

L’operari observa al programa de tall quina planxa I'hi és necessaria

El treballador és dirigeix al magatzem de xapa

Selecciona el calaix adequat i el transporta amb la carret6 elevador.

Diposita el calaix sobre un taula especial de S.A.V, en el qual el calaix queda
sota, i la planxa queda de facil accés sobre la taula.

5. El treballador desplaca manualment una planxa de la taula fins a la safata
intercanviable de la maquina.

PrownNR

6. Prepara la maquina de manera adequada
7. Executa el programa tantes vegades com siguin necessaries.

A la imatge podem observar el procés, seguint les indicacions anteriors enumerades.

% \

N

Xatarra

Figura 1. Representaci6 funcionament actual
Magatzem de planxa

2
[E
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Després d’haver vist quina és la sequéncia de treball en aquesta maquina és
més facil d’entendre quin és el problema que S.A.V. voldria buscar-hi una solucio.
Alld on I'empresa li agradaria optimitzar és en el procés del transport de la planxa del
la taula on hi ha el calaix a la safata intercanviable de la maquina, ja que ara és
realitza de manera manual o amb I'ajuda del pont grua i un gripper manual, depenent
del pes del material que volem transportar.

Abans de endinsar-nos més en el problema haurem de coneixer algunes dades
rellevants com poden ser quins materials s’hauran de transportar i quines son les
especificacions técniques de la maquina de tall laser.

A continuacié veurem les especificacions tecniques de la maquina que ens
poden ser d'utilitat, per I'elaboracié del projecte. Es tracta d’'una maquina de la casa
TRUMPF el model L3050 de 5000watts. La seva bancada de tall permet mecanitzar
planxes amb una mida maxima de 3 m x 1,5m. La maquina esta proveida d’'unes
safates intercanviables a la part posterior de la maquina (observar fotografia inferior)
gue son les que entren i treuen les planxes a mecanitzar. Com a Ultima observacio dir
que la maquina té limitacions a la hora de tallar certs gruixos, maxim pot tallar un gruix
de 20mm en ferro o acer inoxidable i fins a 12mm si és tracta d’alumini.

Respecte al seu metode de treball és el segiient: mentre tenim una safata amb
una planxa a l'interior mecanitzant-se, 'altra que queda exterior ens permet retirar les
peces tallades i carregar-hi una nova planxa per la seva proxima mecanitzaci6. A
continuacié adjuntem una fotografia de la maquina.

Bancada de treball
Mida = 3m*1,5m

Figura 2. Maquina de tall laser TRUMPF L3050

Safates intercanviables
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Finalment només ens faltara saber quin és el material que podem obtenir al
mercat, quines son les mides estandard de planxa i que podem mecanitzar a dins de la
maquina.

3x1,5m

Format estandard: »2,5x1,25 m

2X 1m

Aquest 3 formats son els que trobarem com a mides estandard a qualsevol
magatzem distribuidor de planxa. Un cop cercada tota aquesta informacid, el que
veiem és que com a maxim podrem tallar una planxa de 20mm de gruix amb una
dimensié de 3m x 1,5m la qual tindra un pes d’'uns 720kg independentment sigui acer
inoxidable o ferro.

Un cop disposem de la informacio necessaria i la necessitat que té I'empresa
caldra valorar a priori quines son les possibles solucions que es poden dur a terme.
Caldra estudiar com solucionar aquest problema i fins i tot podem trobar alguna nova
aplicaci6 que I'empresa no s’hagi pogut plantejar. A continuacié es presentaran les
possibles solucions que hem trobat.
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2.2. Solucions

Com a solucié de les necessitats esmentades trobem les segiients opcions:
» Implementacié d’'una estaci6 de treball automatica que realitzi la
tasca de transport de la planxa a la safata intercanviable.
» Implementacié d’'una maquina automatica que realitzi la tasca de
transport de la planxa i a més a més aquesta s’encarregui de
recollir les peces un cop tallades.

Un cop hem contemplat totes les possibilitats hem de estudiar quina
implementacié és la que millor s'adapta a S.A.V. per tal d’optimitzar-ne el rendiment i
els costos, ja que per una empresa mai €s interessant adquirir una maquina de la que
no pugui obtenir un rendiment i No pugui aconseguir una amortitzacié optima.

Les conclusions a les que ha arribat SAV Vilaré son les seglents. Es desestima
I'opcié de aplicar-hi 'automatitzacié de recollida de peces principalment per el nucli de
treball en el que es troba. L'empresa es dedica principalment a la produccié de peces
aniques, series petites i series mitjanes i esporadicament series llargues. Per aquest
motiu cal tenir present que s’hi s’adquireix una maquina capa¢ de retirar les peces,
hem de tenir en compte totes les hores de programacié que caldra dedicar-hi per la
confeccio de cada programa de tall diferent. Una maquina d’aquestes caracteristiques
esmentades cal a dir que esta clarament destinada a empreses que es dediquen
plenament a la confeccié de series llargues, ja que les hores de programacié que pot
comportar la confeccié d’'un programa és assolible per 'empresa i en pot extreure una
amortitzaci6 de la maquina, perd0 aquest fet no es dona en series de menor
envergadura, i resulta una pérdua economica per I'empresa.

Per l'altra banda també cal avaluar si és interessant incorporar una maquina
que realitzi el transport de la planxa de la taula a la safata intercanviable, aquest
procés I'anomenarem el procés de carrega. En aquest cas des de el punt de vista
'empresa s’hi troben alguns avantatges a la hora de poder fer aquesta inversio. El
primer punt a valorar és s’hi s’adapta correctament al seu ambit de treball, en aquest
cas és molt més facil, ja que en la part de carrega depenem del formats de planxa
estandard que hi ha al mercat, els quals hem vist anteriorment que les seves
dimensions estandard son de 3x1,5m, 2,5x1,25m i 2x1m. Per tant, el problema que
teniem en el cas anterior de molta diversitat de peces, en aquest cas s’esvaeixen i ens
gquedem amb 3 possibilitats anicament. Un altre punt a valorar és la possibilitat de
transportar les planxes més pesants sense haver-ho de fer manualment a través del
pont grua. Amb aquesta implementacié és reduiria el temps per aquestes planxes i
sempre seria un temps constant, el qual podriem tenir controlat per part de I'empresa
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com a un cost fix i poder-la amortitzar perque I'operari mentre la maquina carrega la
planxa pot realitzar altres tasques productives. Amb aquestes observacions S.A.V. pot
decidir si realment és necessaria I'adquisicié de la maquina o no, des de el punt de
vista productiu és una idea atractiva i la Unica cosa que caldra optimitzar-ne sén els
costos de la seva adquisicio, perqueé la part administrativa de 'empresa accedeixi a la
seva adquisicio i li vegi una amortitzacio possible.

Finalment, després de valorar totes les solucions p ossibles, I'empresa

SAYV Vilaré, escull I'opcié de la implementacié de ¢ arrega que és la que s’acull
meés a les seves necessitats actuals, segons el seu servei de negoci actualment.
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3. Que pretenem dissenyar

Un cop definit quin és el problema és la hora que ens plantegem com
solucionar-ho. Sempre mirarem de tractar-lo de general fins al detall. Primer de tot
haurem de plantejar-nos com solucionar el problema, ja sigui inspirant-nos amb altres
maquines similars si existeixin al mercat o buscant dissenyar una maquina totalment
innovadora si és possible.

Abans de seguir avaluant com dissenyar la maquina, seria adequat presentar
uns objectius i premisses que tindrem en compte en tot el seu desenvolupament, i que
explicarem a continuacio:

Objectius:

= Disseny d’'un sistema simple i fabricable a S.A.V.
= Automatitzacio del procés

= Economitzar els costos d’adquisicié

= Eliminar perills per 'operari

= Optimitzar productivitat del treballador

= Control del temps del procés productiu al detall

Premisses:

= Punt central de les planxes de carrega tots iguals

* Punt de descarrega sense precisio mil-limetrica

*= Velocitat de moviments baixa

= Control automatitzacié amb l'automat Siemens S7-1200

= Aplicacio6 del gripper manual

= Més de 0,8m de seguretat a la zona de moviment o maquina tancada en
una gabia

= Dimensions maximes de la planxa de 3mx1,5m

Vegem-ho a continuacio:
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Disseny d’un sistema simple i fabricable a S.A.V. :

El principal objectiu que ens proposem és que el disseny que sorgeixi sigui
100% fabricable a les instal-lacions de S.A.V. a nivell estructural i només
s’hagin d’adquirir els components dels quals no és disposa per instal-lar-los.

Automatitzacio del procés:

El que pretenem és que el procés de transport que fins ara realitzava de
manera manual un operari, passi a ser executada per una maquina de disseny
propi, atenent a les necessitats que precisem.

Economitzar els costos d’adquisicio:

Aquest possiblement és el principal motiu per el qual I'empresa té un interés
especial en la seva propia fabricacio, ja que al mercat existeixen maquines que
podrien solucionar el problema plantejat, pero el seu preu d’adquisicié es veu
prohibitiu per la seva amortitzacio.

Eliminar perills per I'operari:

Amb la incorporacié de la maquina, si és dimensiona amb totes les seguretats
adients no ha d'existir cap mena de perill. En canvi quan és realitza
manualment la feina el treballador esta exposat a certs perills, com poden ser
talls, esquingos, contractures, esgotament per posar alguns exemples.

Optimitzar productivitat del treballador:

Un clar avantatge de disposar una maquina que ens realitzi aquesta tasca és
que durant el periode de transport de la xapa el treballador pot desenvolupar
altres tasques de caire productiu per 'empresa.

Control del temps del procés productiu al detall:

Incorporant una maquina automatica el que podem aconseguir €s un control
més minucios del procés productiu, perqué podrem saber el que realment hi
estarem a realitzar el transport de cada planxa en cada cas i tenir-ho en
compte a la hora de fer planificacions de la feina.

Punt central de les planxes de carrega tots iguals:

A la hora de dissenyar el sistema tindrem en compte que les 3 dimensions de
planxa, quan les situem sobre la taula el seu centre de masses queda sempre
en el mateix punt, aguesta circumstancia ens permetra simplificar el sistema.
D’altra banda dir, que a partir d’ara quan utilitzem la paraula “carrega” ens
estarem referint al procés d'anar a sostreure una planxa de les que hi ha
recolzada sobre la taula.
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Punt de descarrega sense precisié mil-limétrica:

Aquesta premissa, el que ens ve a dir és que el punt en el qual dipositem la
xapa no ha de tindre un precisi6 exhaustiva, sind6 que pot variar alguns
mil-limetres sense afectar el correcte funcionament de la maquina. Tot aixo és
degut que la maquina TRUMPF L3050, esta proveida de un sistema de medicio
per punts de la planxa, accié que realitza sempre abans de comencar a tallar
una planxa. Amb aquesta accié la maquina aconsegueix situar a la posicio real
la planxa. Com a matis direm que la paraula “descarrega” I'utilitzarem sempre
per anomenar l'accié6 d'estar sobre la safata intercanviable amb la planxa i
dipositar-la sobre la mateixa.

Velocitat de moviments baixa:

La velocitat de desplagament de la maquina no requereix una velocitat
excessiva, ja que el cicle de transport de la planxa es dura a terme mentre la
maquina esta executant el programa de tall corresponent. Com que el temps
dels programes no acostuma a ser inferior als 5 minuts no és un problema que
ens ha de preocupar en excés, ja que fem una hipotesi de que pugui trigar 1
minut a realitzar un cicle.

El que pretenem obtenir mantenint una velocitat baixa de desplacament
és evitar moviments bruscs, acceleracions i desacceleracions innecessaries.
Amb aquesta condicié simplificarem molt els calculs al poder inherir energies
cinétiques i a la vegada economitzarem la maquina, ja que podrem prescindir
d’adquirir motors amb variadors.

Control automatitzacié amb 'automat Siemens S7-120  0O:

El sistema que dissenyarem ha d’estar pensat per ser controlat per un automat,
i en aquest cas farem servir aquest model de Siemens en concret, degut a que
'empresa el disposa.

Aplicacio del gripper manual:

Primer de tot dir, que un gripper és un estructura rigida, el qual disposa de unes
ventoses i electrovalvula per tal de poder desplacar objectes plans, mitjancant
la generacio del buit. Com que ara el gripper seria un brag inestable hi podrem
realitzar les modificacions que creguem convenients per adaptar-lo a I'aplicacio.
Podem veure el gripper empleat en la fotografia (Annex-14.6)
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Més de 0,8m de seguretat a la zona de moviment 0 ma quina tancada en
una gabia:

En el dimensionament de la maquina haurem de tenir en compte aquesta dada,
ja que primer de tot el que volem és un maquina segura i no pugui causar cap
mena de d’incident. El més comode i economic sera realitzar una zona tancada
protegida mitjancant sensors fotoelectrics.

Dimensions maximes de la planxa de 3mx1,5m:

Per ultim, el que hem de tenir en compte és que la dimensié maxima de la
planxa que desplacarem es de 3mx1,5m. Per tal d’evitar col-lisions i dissenyar
la seguretat de la maquina.

Una vegada definits els objectius i premisses que hem de tenir en compte,

podem comencar a dissenyar i dimensionar integralment una maquina que compleixi

tots els requisits i dugui a terme la tasca encomanada.

En primera instancia seria interessant plantejar-nos quina estructura podria

tindre la maquina en general. L'opcié que creiem interessant és la seguent:

TRUMPF L3050

Pont automatic

Taula mobil

Figura 3. Disseny d'una possible solucioé

A la imatge podem observar la maquina de tall laser que hem esmentat

anteriorment, i el que proposariem seria fer una implementacié amb les 2 maquines

seguents:

-Pont automatic
-Taula mobil
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Un cop tenim una idea de com podria ser la maquina podem fer una hipotesi de
quin funcionament podria tenir el pont automatic, tot seguit fem un petit plantejament
del moviments de la seqiiéncia que la maquina podria dur a terme.

Partir d’'un punt O sobre la planxa
Carregar la planxa
Desplacar-se fins sobre la safata intercanviable
l
Descarregar la planxa

Tornar a la posicid inicial

Per l'altra banda tenim la taula mobil. El principal motiu de la seva implantacio
seria fer més facil la dipositacié dels calaixos del magatxem de planxa, i aquesta
podria intercomunicar amb el pont automatic, per tal d’informar-li en la posicié en la
gue es troba. Un possible seqgiiéncia molt elementar podria ésser la seguent.

Maquina en espera maguina automatica
Desplagament cap a la posicié de descarrega i carr  ega de calaixos
Espera descarrega / carrega calaixos

l

Retorn a la posicio automatica
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Un cop formulades aquestes hipotesis disposem de suficient informacié com
per endinsar-nos a resoldre el problema.

Per finalitzar només ens caldra tenir en compte totes les parts que son
necessaries sotmetre a estudi, quan desenvolupem una maquina integralment. El
meétode de treball que seguirem, sera el seguent:

» Dimensionament de la maquina mitjancant planells

» Estudi dels elements estructurals principals

» Dimensionament motors per I'aplicacié

» Sensors necessaris i justificacions

» Realitzacio del programa per 'automat
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Planols de la maquina

A3
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4.2. Dimensionament zona seguretat

Després de veure el disseny de la maquina que proposem, ara €s el moment
de comencar a verificar que realment compleix amb els parametres que li hem exigit. A
continuacié veurem al planell com la maquina respecte la zona de seguretat de 0,8m.
Les cotes so6n en “mm”.

Barrera fotoeléctrica

Y

T

1073684

908,64

- o

Figura 4. Planell zona seguretat
Y

Després d'observar el planell, veiem que la maquina esta protegida per una
barrera fotoeléctrica que envolta tota la maquina i la safata intercanviable de la
maquina de tall laser. La mida de 0,8m de seguretat €s respecta en tot moment vers
les zones de circulacio del personal. Aquesta barrera ja esta instal-lada, ja que pertany
a la maquina TRUMPF L3050, de la qual pretenem treure’n el senyal digital per ser
controlat a través de I'automat.
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4.3. Moviments de la maquina segons la planxa

4.3.1. Planxa de 3x1,5m.

La planxa de 3x1,5m; és la xapa de majors dimensions que podem transportar,
per tant, quan hem dimensionat la maquina hem tingut en compte aquesta dada
juntament amb la que totes les planxes comparteixen la posicio del seu punt central. El
resultat total que obtenim, és que en el cas de voler desplacar aquest format de planxa
només hem de realitzar un desplacament en horitzontal de 2800mm. Amb aquest
desplacament el gripper després de realitzar la seqiiéncia correcta dipositaria la planxa
en el seu punt 0 de la safata intercanviable, que sempre és el mateix, el desplacament
en aquest cas només ha de ésser horitzontal donat el fet que hem alineat la taula i la
safata intercanviable.

O

Punt “0” safata

i_\] :

'_|
m
1 1
| |

Il:‘ll

|

2800mm

s ™ o
I =

i

. )

Y Centre de masses de la nlanxa

TR T |
&

Figura 5. Desplagament per planxes de 3x1,5m
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4.3.2. Planxa de 2,5x1,25m.

En aquest format de planxa ens trobem que, per tal de transportar la planxa del
punt O de la taula mobil al punt O de la safata, en aquest cas li haurem de afegir un
moviment en vertical per acabar d'ajustar amb certa exactitud la planxa, tot i que
recordem que no ha de ser mil-limétrica, com ja hem esmentat anteriorment. En aquest

format de planxa trobem com a resultat que la planxa I'hem de moure en 2925mm en
I'eix horitzontal i 250mm en I'eix vertical.

Y]

Punt “0” safata

Y Centre de masses de la nlanxa

Figura 6. Desplagament per planxes de 2,5x1,25m
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4.3.3. Planxa de 2x1m

Per finalitzar tractarem el format de planxa més petit que podem desplacar
mitjangant la maquina. Les planxes de 2x1 partiran de la mateixa posicio 0 de sobre la
taula al igual que tots els altres formats de planxa, pero aquestes son les que hauran
de fer un major recorregut. En aquest cas el seu recorregut és de uns 3050mm en
I'eix horitzontal i de 500mm en [l'eix vertical, per tal de restar adequadament
dipositades.

Punt “0” safata

[
B

T |I
i
| —
@ |
)

3050mm

Y Centre de masses de la nlanxa

Figura 7. Desplagament per planxes de 2x1m

*Per veure més detalls consultar el CD en el qual hi ha un dibuix tridimensional realitzat amb
autocad.
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5. Moviments automatics de la maquina.

Una vegada observat els planells representarem de manera grafica quins son
els moviments, que volem aconseguir amb la maquina. Explicant sequencialment,
guina accio realitzara la maquina en cada moment.

5.1. Sequéncia execucio pont automatic
A continuacio observarem quins moviments realitzara la maquina dissenyada.

Cal a recordar que podem tenir 3 casos diferenciats, segons les dimensions de les
planxes. Els veiem a continuacio:

Figura 9. Maquina preparada amb planxes de 2,25x1,25m.
2% Opci6: Maguina preparada amb planxa de 2,5 x 1,25m.

Figura 10. Maquina preparada amb planxes de 2x1m

3% Opci6: Maguina preparada amb planxa de 2 x 1m.
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Primer de tot ens agradaria informar, que possiblement a continuacié apareguin
components que encara no han set dimensionats. Perd creiem que sera més
entenedor per explicar el funcionament de la maquina. Recordar que el
dimensionament d’aquests sensors es dura a terme més endavant.

Un cop observats els 3 casos possibles de xapa que podem transportar,
observem que el gripper esta situat en la mateixa posicio. La posicié que I'observem
és la posicié “0” del pont automatic. En aquesta posicio és la que reposa sempre la
maquina a la espera d’'una proxima execucio. També cal a dir, que quan posem en
marxa la maquina li farem fer una inicialitzacié per tal de que es dirigeixi a aquest punt.
A continuacié veurem la sequencia que hem dissenyat.

Posici6 inicial “0”
La maquina detecta que esta en aquesta posicié quan te actius els sensors inductius
que hem situat en el eix X, Y i Z en un punt que hem considerat O.

Figura 11. Posici6 inicial “0”

Posici6 de carrega de la planxa

En aquest cas el gripper va descendint a través de l'eix Z, i es va aproximant a la
planxa. En aquest cas el punt en el qual ens hem d’aturar ens l'indicara un sensor
d’ultrasd que detectara que ens trobem a 20mm de la planxa que volem transportar.
Aix0 es necessari, ja que cada vegada que retirem una planxa variara la seva alcada.

Figura 12. Posici6 de carrega de la planxa
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Posicio de generacio de buit i retorn al punt “0”

Una vegada les ventoses del gripper reposen sobre la planxa, es genera el buit per
agafar la planxa, la generacio es duu a terme mitjancant una electrovalvula i detectem
gue s’ha generat correctament mitjancant el vacuostat. Un cop rebuda aquesta
informacio la maquina es desplaca per I'eix Z cap a la posicié superior, fins detectar
amb el sensor inductiu que es troba novament en el seu punt 0.

Figura 13. Posici6 de generaci6 de buit i retorn al punt “0”

Posici6 superior safata intercanviable

Des de el punt “0” la maquina és dirigeix cap la sobre la safata intercanviable, en
aquest cas tindrem 3 casos diferents:

« 3 x1,5m. la maquina es desplaca per I'eix X fins a detectar el sensor que hi ha
a 2,8m.

* 2,5x1,25m. la maquina es desplaca per I'eix X i Y en el cas de I'eix X s’aturara
guan detecti el sensor que hi ha a la distancia de 2,925m i en l'eix Y de ,0,25m.

e« 2 x 1m. en aquest cas la maquina es desplaca a través de l'eix X i Y, fins a
detectar que es troba a la posicié 3,05m en X i la posicié de 0,5men el Y.

Figura 14. Posici6 superior safata intercanviable
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Posicio de descarrega de la planxa

La maquina en aquest cas es desplaca a través de l'eix Z, fins a detectar un sensor
inductiu ajustat per saber quin és el seu punt de descarrega. En aquest cas la
dipositacié sera sempre igual, ja que la safata intercanviable sempre es trobara a la
mateixa algada.

Figura 15. Posici6 de descarrega de la planxa

Posici6 “0” de Z en descarrega

Un cop la planxa reposava sobre la safata, es procedeix a desactivar el buit, i una
vegada el vacuostat deixa de detectar el buit ja podem retirar el gripper, es a dir,
tornem a desplacar en l'eix Z el gripper fins a retornar a la posicié 0 en Z.

Figura 16. Posici6 “0” de Z en descarrega
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Posicié 0 inicia

Una vegada finalitzat el procés cal retornar la maquina al seu punt inicial i deixar-la
preparada per una proxima execucio. Per tant des de el punt en el qual es trobava la
maquina es desplacara en l'eix X i Y fins a detectar els 2 sensors inductius situats en
el seu punt 0 d'ambdds eixos.

Figura 17. Posicio inicial
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5.2. Sequeéncia taula mobil

La sequéncia de la taula mobil es molt senzilla, i es tractara d'una maquina
semi - automatica. Es a dir, que 'operari sera qui li informara a quina posicié s’ha de
desplacar mitjancant polsadors o la pantalla tactil. La sequéncia sera la seguent:

Posicié manual, (carrega / descarrega de calaixos)

En aquest cas la taula es troba situada a I'exterior del pont automatic per tal de
facilitar-ne la tasca de descarrega i carrega de la planxa que s’haura de tallar, amb la
maquina. Per arribar aquesta posicié I'operari només haura de prémer un polsador o
I'opcio a la pantalla tactil. Un cop donada l'ordre la maquina es desplaga sobre I'eix Y
de la maquina i s’aturara quan detecti un final de carrera.

Figura 18. Posicié manual taula mobil

Posicié automatica

La maquina es troba dins I'evolvent del pont automatic un cop carregada amb la
planxa desitjada. La taula arriba a aquesta posicié de similar manera a I'anterior,
I'operari polsa un polsador i es desplaga fins a trobar el final de carrera. Quan la taula
es trobi en aquesta posicié podrem iniciar la seqiieéncia de la taula.

Figura 19. Posicié automatica taula mobil
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5.3. Seguretat en els moviments del pont automatic

La maquina que hem dissenyat, esta equipada amb alguns detectors per la
seguretat de la pont automatic i no malmetre cap component a causa d'un mal
funcionament. A priori la funcié d'aquests sensors sera la de avisar-nos de les
incidéncies si realitza accions no previstes.

Tot seguit analitzarem els punts on creiem que seria important disposar de
sensors a la maquina per tal de detectar que quelcom no funciona degudament. Per
aquest motiu hem cregut convenient instal-lar finals de carrera eléctrics i mecanics en
tots els eixos de la maquina. EI mecanic només i sera per garantir que en el cas
d’estar avariat el final de carrera eléctric la maquina no pugui sortir de les seves guies i
causar un problema major. A continuacié ho podrem observar en els planells:

Seguretat en I'eix X:

En el planell podem observar com quan la maquina es desplaca en la direccio
“+” 0 “-“,sin0 troba el resultat desitjat,arribaria a polsar el sensor final de carrera situat
per seguretat i aleshores la maquina arribaria a parar-se, de no ser aixi finalment el
topall mecanic colisionaria amb la part mobil de la maquina.

*‘ I

-—

Topall mecanic

Final carrera X+

X Figura 20. Seguretat eix X+
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Final carrera X-

Topall mecanic

Figura 21. Seguretat eix X-

Seguretat en l'eix Y:

En els planells observem que l'eix Y similarment al cas anterior, que la maquina
disposa de sensors finals de carrera i mecanics per tal de detectar un mal
funcionament i aixi parar la maquina amb la seva deteccié.

Final carrera Y+

| i l Topall mecanic

. e

Figura 22. Seguretat eix Y+
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Topall mecanic

Final carrera Y-

Y Figura 23. Seguretat eix Y-
Seguretat en l'eix Z:
Finalment en el desplagament de I'eix Z, també disposa d’aquest sistema de seguretat

tal i com podem observar en el planell. En aquest cas els topalls finals de carrera
mecanics estan soldats en el punts determinats de la guia.

o |

Topall mecanic

Final carrera Z+

\ {l\

1, g

Figura 24. Seguretat eix Z+

-36 -



m.n.u

u V I C Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

Y Figura 25. Seguretat eix Z-

Final carrera Z-

Final carrera Z-

Amb aquests sensors creiem gue serien suficients pe r gaudir d’'una bona
seguretat a la maquina i que no pugui crear cap men
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5.4. Seguretat en els moviments de la taula mobil

La taula mobil al igual que la maquina automatica, ha de tindre les seguretats
adients, per tal de no causar cap mena de problema. En aquest cas el perill que tenim
és d'atropellament de les persones, per tant hem de tenir molta cura que quan algun
individu s’interposi al seu cami la taula quedi totalment parada a I'acte. A continuacio
veurem quines seguretats son de les que disposa:

Sensors fotoeléctrics

Sensors PIR

Figura 26. Seguretat taula mobil

Sensors final carrera

En el planell podem veure que la taula mobil per seguretat disposara dels
seguents sensors:

« Sensor PIR: aquest sensor ens permetra detectar la preséncia de
persones quan la taula, es desplaci de la posicié automatica a la posicio
carrega / descarrega. En el moment de la deteccio la taula ha de
quedar completament parada.

» Sensor fotoelectric: en aquest cas el sensor ens ha de permetre
detectar individus que creuen per davant seu al tallar una de les
barreres fotoelectriques. De donar-se aquesta situacio I'actuacié ha de
ser la mateixa, la maquina s’ha de parar.

« Sensor final de carrera: el sensor final de carrera com hem vist

anteriorment, ens servira per comunicar que la taula ha arribat a la seva
posicio de parada, ja sigui a la manual o automatica.
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6. Calcul estructural de la maquina

Un vegada hem dimensionat tots els components que creiem necessaris, és
necessari que realitzem calculs sobre aquells que els precisen. El cas que ens ocupa
es el seglient: hem decidit que la nostra estructura estigui subjectada mitjan¢ant unes
bigues, per tant és necessari calcular-ne els seus esforcos i resisténcia, per poder
fabricar una estructura que sigui valida per sostindre els pesos que pretenem integrar
a tota la maquina.

Els elements que sotmetrem a estudi seran els seglents:

Biga eix X

Biga eix Y

%

Figura 27. Bigues X i Y sotmeses a estudi
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6.1. Calcul sobre les bigues de l'eix Y

A continuacié dimensionarem les bigues que pertanyen al eix Y de la maquina,
les quals son sotmeses a uns menors esforcos que les del eix X, perdo que caldra
calcular-ne els seus valors. Es esforgos els trobarem a través del pes que incidira
sobre I'estructura. Calcularem el pitjor cas com anteriorment. Per realitzar els calculs
ens basarem en les segiients dades:

Pes maxim dels objectes recolzats sobre la biga:
- Massa planxa maxim =>PP = 800kg
- Massa components (el suposem aproximadament) => PC = 200kg

Massa total = PP+PC = 1000 = 1050kg ( per seguretat)

*El resultat obtingut el podem dividir entre 2, ja que aguesta massa esta
recolzada en 2 bigues idéntiques i la massa esta repartida uniformement , per tant :

Massa biga = Massa total / 2 = 1050kg / 2 = 525kg
*En el cas que ens ocupa el carro de transportar planxes esta recolzat sobre
cada biga per dons punts, aquest implica que tenim 2 punts en els quals s’hi aplica el
seu pes distribuit uniformement. Per saber quin és el pes que hi actua en cada un
d’aquests punts només caldra dividir per 2 el pes obtingut anteriorment.
P1=P2 = Massa biga / 2 = 575kg/2 = 262,5kg
A continuacié representarem les forces que incideixen sobre la biga.
Calcul de les Reaccions RA i RB
Les reaccions son les forces que €s generen en els punts de suport que sén
producte de les carregues aplicades sobre la biga i equilibren les carregues, segons la

seva distancia i pes. Algébricament es pot representar de la segtient forma:

P1+P2+ ..... +Pn+ R1+R2+ ..... +Rn =0
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[1=110cm 12=80cm _ 13 =110cm

P1 P2

RA RB

| = 300cm

Figura 28. Diagrama de reaccions biga Y

_ P1*(12+13) +P2*13  (262,5kg*(80cm+110cm))+(262,5kg*110cm)
- | B 300cm

= 262,5kg

RB = P1+P2-RA = 262,5kg + 262,5kg — 262,5kq = 262,5kg

RA+RB-P1-P2 =0

Calcul Moments Flectors

Es denomina moment flector el moment de la forga resultant de una distribucio
de forces sobre una secci6 transversal. En el cas que ens trobem aquest moment
tendeix a generar deformacié generalment per flexio.

11=110cm 12=80cm__ I3 =110cm

P1 P2
Figura 29. Diagrama dels moments

h 4 h 4 flectors biaa Y
A A

IS

£

2

Yol

N~

[e0}

[ee]

N

MfA=0
MfP1 = RA * |1 = 262,5kg * 110cm = 28875kg*cm
MfP2 = RA * (I11+12) — P1*I12 = 262,5kg * (80cm+110cm) — 262,5kg* 80cm = 28875kg*cm

MfB =0
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Calcul Moments Tallants
Es la forca que actua sobre la biga perpendicularment al seu eix longitudinal.

Aquesta magnitud és important en el disseny, s’ha de tindre en compte que les
carregues que puguin subjectar, no puguin arribar a produir un trencament de la biga.

11 =255cm 12 =90cm I3 = 255cm

262,5kg QA = RA =+ 262,5kg

QP1=RA-P1
= 262,5kg -262,5kg = Okg

QP2 =RA - P1 - P2=
262,5kg-262,5kg-262,5kg=-287,5kg

RA P RB

QB = RB =-287,5kg

-262,5kg

Figura 30. Diagrama dels moments tallants biga Y

Calcul Moment resistent necessari

El moment resistent d'una biga estructural es defineix com la capacitat d’'una biga a no
tenir una deformacié plastica, es a dir un cop retirat el pes que se I'hi aplica la biga ha
donat a través del seu moment flector maxim per la tensié de treball que té el material
emprat a la biga. Queda resumit amb la seglent formula.

Mfmax Moment flector maxim
Rx = = - -
Tf Tensi6 de treball material

*La tensi6 de treball en el acer de fundicié va de 1000kg/cm? a 1500kg/cm?. Per
realitzar calculs agafarem el valor inferior, per tal de sobredimensionar
I'estructura amb seguretat. (Tf=1000kg/cm?)
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o 2BETSKgOm
x= 1000kg*em’ ~ em

Un cop trobat aquest valor hem de buscar a les taules de les bigues IPN i HEB
“Annex 14.1” el seu moment d'inércia i buscarem la biga més petita que compleix per
excés aguesta magnitud.

-En el cas de la biga HEB trobem que la biga HEB-100 té un moment resistent
es de 89,9cm® > 28,875cm®, per tant aquesta biga seria valida per el cas en el
gue ens trobem.

-En les bigues IPN trobem que la biga IPN-100 el seu moment resistent és de
34,1cm® > 28,875cm?, la qual també la fa una biga que satisfa les necessitats
que desitgem.

Calcul de la fletxa de la biga

La fletxa és la magnitud que ens determina la flexi6 maxima de la biga en el seu punt
més critic.

En el cas que ens ocupa per normativa sabem gque la fletxa de la biga maxima
no pot ser superior al donat per la segiient equacio.

L (m)

fmax = 71000

Observant la formula anterior observem que la fletxa maxima permesa va en
relacio de la longitud de la biga.

m
1000 =0,003m = 3mm

fmax =

Un cop calculada la fletxa maxima que ens esta permesa per I'estructura que

estem dimensionant, caldra comprovar que les bigues que hem seleccionat no flexaran

més de la fletxa maxima resultant anteriorment, tot aixd ho trobarem buscant el
moment d’inércia de la biga amb 'equacié segient:

P1*L1* (L2+L3) P2 * (L1+L2)* L3
+

E*3*fmax*L E*3*fmax*L
| = Moment d'inércia biga (cm4) L = Longitud (cm)
E= Modul Elasticitat ferro (kg/cm?) P = Pes (kg)

Eterro = 2100000 kg/cm?
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| 2625 110> (110+80)°  262,5 * (80+110)’* 1107 20220
= + =
2100000 *3*0,3 *300 | 2100000 * 3 * 0.3 * 300 <cm

Un vegada trobat aquest valor tornem a buscar a les taules de les bigues
“Annex 14.1” , quin és el model que s’aproxima per excés el seu moment d’inércia.

-En el cas de les IPN la biga per excés que més s’hi aproxima és la IPN-120 la
qual té un moment d’inércia de 327cm*
- En el cas de les bigues HEB la biga que ens sera valida és la biga HEB-160 la
qual té un moment d’inércia de 449cm*

Amb les noves bigues escollides hem de tornar a calcular la fletxa maxima que
assolira la biga, per tal de validar que son correctes per complir una fletxa maxima
inferior a 3mm.

P1*LI* (L2+L3)  P2* (L1+L2)* LT
+
E*3*|*L E*3*I*L

fmax =

-Biga IPN-120

f 262,5 * 110% (80+110)°  262,5 * (80+110)* 110° Lo ,
= + = <
MaX = 100000 * 3 * 327 *300 | 2100000 *3 *327*300 _ - = °mm

La biga IPN-120 té les propietats que desitgem, per tal de salvar la fletxa
maxima de uns 3mm.

-Biga HEB-100

f 262,5*110% (80+110)°  262,5 * (80+110)* 110° L3 5
- + = <
MaX = 5100000 * 3*449*300 & 2100000 * 3 *449*300 _ or < emm

En aquest cas la biga escollida també és la correcta i salva la fletxa.

Finalment només caldra calcular la fletxa que generen les bigues tenint en
compte el seu propi pes.
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Calcul biga IPN-120

Calculem el pes de una biga:
- C =L(m) * pes biga (kg/m) = 3m * 11,1kg/m = 33,3kg
Calcul Moment flector generat per la biga

_ C(kg)*L (m) _ 33,1*300
- ; -

Mmf

=1241,25kg*cm

Calcul Moment Resistent

_ Mf(kg*em) 124125
X Tfkgtem?) ~ 1000

=1,24125cm’

RXot = 1,24125 + 28,875 = 20,11625cm?®

Busquem el valor que té la IPN-120 a la taula de les bigues “Annex
14.1.” i veiem que el seu moment resistent és de 54,5cm?®, que és major
que el valor necessari.

Calcul tensi6 tallant

Q(kg) 2625

Tt = =
S(cm?d) 14,2

=18,5kg/cm 2

En aquest cas la biga sera suficient també, ja que sabem que la
tensié del ferro laminat en calent és de 960kg/cm?.

Calcul de la fletxa

5*C* |.3°

max o = MaX+ =0 ]

,  5%333* 300°
384*2100000*327

fmax o = 0,19 =0,19 + 0,017 = 0,207cm = 2,07mm
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Per finalitzar, veiem que aquesta biga compleix tots els requisits
de l'estructura. Per tant aquesta biga si creiem convenient és una
possibilitat a la hora de fabricar I'estructura de la maquina.

Calcul biga HEB-100
Calculem el pes de una biga:
- C =L(m) * pes biga (kg/m) = 3m * 20,4kg/m = 61,2kg

Calcul Moment flector generat per la biga

_ C(kg)*L(m) _ 61,2*300

Mmf 8

= 2295kg*cm

Calcul Moment Resistent

_ Mf(kg*cm) 2295
X Tfkg*em?) _ 1000

=2,295cm?

RXoal = 2,296 + 28,875 = 31,17cm?

Un cop trobat el moment resistent total ja podem buscar a les taules
de les bigues “Annex 14.1.", que el valor de la biga HEB-100 és de
89,9cm? i és superior al total, per tant és admissible.

Calcul tensié tallant

Q(kg) 2625
S(md) 26

Tt = =10,1kg/cm 2

La biga HEB-100 satisfa les necessitats que li s6n demanades,
el valor cercat és molt menor a la tensio del ferro laminat en calent que
és de 960kg/cm?,

Calcul de la fletxa

5+C* .3

fmax o =1MaX + =0
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., 5612 300°
384*2100000*449

fmax o =0-13 =0,13 + 0,026 = 0,16cm =1,6mm

Després de realitzar tots els calculs podem dir que la biga HEB-
100, també ens és valida per la nostra maquina.

Finalment hem un cop avaluades les 2 opcions possib les, muntarem a la

maquina la biga HEB-100, degut a que amb aquesta bi ga tindrem una zona de
recolzament major i creiem que sera millor pereld  isseny de la nostra estructura.
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6.2. Calcul sobre les bigues de I'eix X

En aquest cas dimensionarem les bigues que pertanyen al eix X de la maquina,
les quals seran sotmeses a un major treball, ja que suporten tot el pes de I'estructura.
Tots els esforcos els trobarem a través del pes que incidira sobre l'estructura. Cal
calcular-ne el pitjor cas, que és quan les seves carregues s6n maximes. Les dades
que emprarem son les seglents:

Pes maxim dels objectes recolzats sobre I'estructura:
- Massa planxa maxim =>PP = 800kg
- Massa components (el suposem aproximadament) => PC = 200kg
- Massa bigues eix Y => PB = 122 4kg

Massa total = PP+PC+PB = 1122,4kg = 1150kg

*El resultat obtingut el podem dividir entre 2, ja que aguesta massa esta
recolzada en 2 bigues idéntiques i la massa esta repartida uniformement , per tant :

Massa biga = Massa total / 2 = 1150kg / 2 = 575kg

*En el cas que ens ocupa el carro de transportar planxes esta recolzat sobre
cada biga per dons punts, aquest implica que tenim 2 punts en els quals s’hi aplica el
seu pes distribuit uniformement. Per saber quin és el pes que hi actua en cada un
d’aquests punts només caldra dividir per 2 el pes obtingut anteriorment.

P1=P2 = Massa biga / 2 = 575kg/2 = 287,5kg
A continuacié representarem les forces que incideixen sobre la biga a tractar

per tal de poder-hi realitzar els calculs. Sabem el pes que hi actuen i la llargada de la
biga que és de uns 600cm.
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Calcul de les Reaccions RA i RB

11 = 255cm

12 = 90cm

13 = 255cm

P1

P2

RA

RB

| = 600cm

Figura 31. Diagrama de reaccions biga X

Per calcular les reaccions ho farem a través de les seguients formules:

_ P1*(12+13) +P2*I3 (287,5kg*(90cm+255cm))+(287,5kg*255¢cm)

= = 287,5k
| 600cm 9
RB = P1+P2-RA = 287,5kg + 287,5kg — 287,5kq = 287,5kg
RA+RB-P1-P2=0
Calcul Moments Flectors
11 = 255cm ‘ 12 =90cm ‘ 13 = 255¢cm
P1 P2
\ 4 v ]
\\\\ A A -
~ g 5
RA ™~ 2 2 e RB
~ ) ) -

/

Figura 32. Diagrama de moments flectors biga X

MfA=0

MfP1 = RA * |1 = 287,5kg * 255cm = 73312kg*cm

MfP2 = RA * (I11+12) — P1*I12 = 287,5kg * (255cm+90cm) — 287,5kg* 90cm = 73312kg*cm
MfB =0

Amb el calcul dels moments flector podem observar que el punt on flecta més
la biga és a la meitat de la seva longitud, com era de esperar segons I'experiéncia que
tenim, pero els calculs ens ho demostren amb claredat.
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Calcul Moments Tallants

11 = 255cm 12 =90cm I3 = 255cm

287,5kg

QA = RA = + 287,5kg

QP1=RA-P1
= 287,5kg -287,5kg = Okg

QP2 =RA-P1-P2=
287,5kg-287,5kg-287,5kg=-287,5kg

P1

RA

RB

QB = RB = -287,5kg

-287,5kg

Figura 33. Diagrama de moments tallants biga X

Calcul Moment resistent necessari

Mfmax Moment flector maxim

Rx = = — :
Tf Tensi6 de treball material

*La tensié de treball en el acer de fundici6 va de 1000kg/cm? a 1500kg/cm?. Per
realitzar calculs agafarem el valor inferior, per tal de sobredimensionar
I'estructura amb seguretat. (Tf=1000kg/cm?)

_ 73312,5kg*em 73 31250’
x= 1000kg*cm* em

Un cop trobat aquest valor hem de buscar a les taules de les bigues IPN i HEB
“Annex 14.1.” el seu moment d’inércia i buscarem la biga més petita que compleix per
excés aguesta magnitud.
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-En el cas de la biga HEB trobem que la biga HEB-100 té un moment resistent
es de 89,9cm® > 73,3125cm?, per tant aquesta biga seria valida per el cas en el
gue ens trobem.

-En les bigues IPN trobem que la biga IPN-140 el seu moment resistent és de
81,8cm® > 73,3125cm?, la qual també la fa una biga que satisfa les necessitats
que desitgem.

Calcul de la fletxa de la biga

La fletxa és la magnitud que ens determina la flexié maxima de la biga en el
seu punt més critic.

En el cas que ens ocupa per normativa sabem que la fletxa de la biga maxima
no pot ser superior al donat per la segiient equacio.

L (m)

fmax = W

Observant la formula anterior observem que la fletxa maxima permesa va en
relacio de la longitud de la biga.

R 6m
fmax = 1000 =0,006m = 6mm

Un cop calculada la fletxa maxima que ens esta permesa per I'estructura que
estem dimensionant, caldra comprovar que les bigues que hem seleccionat no flexaran
més de la fletxa maxima resultant anteriorment, tot aixd ho trobarem buscant el
moment d’inércia de la biga amb 'equacié segient:

P1*LL*(L2+L3) P2 * (L1+L2)* L3
+
E *3*fmax * L E*3*fmax * L

| = Moment d'inércia biga (cm4) L = Longitud (cm)
E= Modul Elasticitat ferro (kg/cm?) P = Pes (kg)
Eterro = 2100000 kg/cm?

| 2875* 255% (90+255)° 287,5 * (90+255) * 255’ 1062 o’
= + =
2100000 * 3 * 0,6 * 600 2100000 * 3 * 0,6 * 600 em

Un vegada trobat aquest valor tornem a buscar a les taules de les bigues
“Annex 14.1.”, quin és el model que s’aproxima per excés el seu moment d’inércia.
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-En el cas de les IPN la biga per excés que més s’hi aproxima és la IPN-200 la
qual té un moment d’inércia de 2140cm*
- En el cas de les bigues HEB la biga que ens sera valida és la biga HEB-160 la
qual té un moment d’inércia de 2490 cm*

Amb les noves bigues escollides hem de tornar a calcular la fletxa maxima que
assolira la biga, per tal de validar que son correctes per complir una fletxa maxima
inferior a 6mm.

P1*LI* (L2+L3) P2 * (L1+L2)* LT
+
E*3*|*L E*3*I*L

fmax =
-Biga IPN-200

f 287,5 * 255% (90+255)°  287,5 * (90+255) * 255 e .
- + = <
MaxX = 5100000 * 3 * 2140 * 600 © 2100000 * 3 *2140 * 600 _ > = °mm

La biga IPN-200 té les propietats que desitgem, per tal de salvar la fletxa
maxima de uns 6mm.

-Biga HEB-160

f 287,5 * 255 * (90+255)° 287,5 * (90+255) * 255° e 6
— + = <
MaX = 5100000 * 3 * 2490 * 600 © 2100000 * 3 2490 * 600 _ /' = OmMM

En aquest cas la biga escollida també és la correcta, per tant aquestes 2
bigues compleixen les especificacions tecniques desitjades per I'aplicacié que
volem dur a terme, tot i aixi caldra realitzar uns ultims calculs, contemplant el
propi pes de la biga, ja que la biga pel seu propi pes ja genera una fletxa.

Finalment com en cas anterior, hem de tenir en compte el pes de la biga per
calcular quina fletxa en deriva d’aquest pes.

Calcul biga IPN-200

Calculem el pes de una biga:

- C =L(m) * pes biga (kg/m) = 6m * 26,2kg/m = 157,2kg

-52-



V I C m.n.v.
u Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

Calcul Moment flector generat per la biga

_ C(kg) *L (m) _ 157,2* 600

Mf 8

= 11790kg*cm
Calcul Moment Resistent

_ Mf(kg*cm) 11790
X Tfkg*em?) ~ 1000

=11,79cm?

Un cop trobat aquest moment resistent el podem sumar amb el
trobat anteriorment i tindrem el moment resistent total que incideix sobre
la biga.

RXow = 11,79 + 73,3125 = 85,1025cm?®

Ara ja podem buscar el valor que té la IPN-200 a la taula de les
bigues “Annex 14.1.",i veiem que el seu moment resistent és de
214cm?®, que és molt més gran que el valor necessari, per tant la biga
satisfa les necessitats.

Calcul tensi6 tallant

A partir dels calculs que hem realitzat anteriorment dels
moments tallants trobarem quina és la tensié que tindra que suportar la
biga. Agafarem el valor més gran per tal de validar-ne tots els casos.

Q(kg) 2875

Tt = =
S(cm?) 334

=8,6kg/cm?

En aquest cas la biga sera suficient també, ja que sabem que la
tensio del ferro laminat en calent és de 960kg/cm?. i el valor trobat és
unes 110 vegades inferior.

Calcul de la fletxa

5+C* 1.3

fmax o =MMaX + =0
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5¢157,2% 600
384*2100000%2140

fmax e = 0,95 + =0,55 + 0,10 = 0,65cm = 6,5mm

Finalment podem dir que aquesta biga no és admissible, ja que
el valor de la fletxa total supera la maxima que podem admetre, que és
de 6mm.

Calcul biga HEB-160
Calculem el pes de una biga:
- C =L(m) * pes biga (kg/m) = 6m * 42,6kg/m = 255,6kg

Calcul Moment flector generat per la biga

_ C(kg)*L(m) _ 2555 *600
= : -

Mf 19170kg*cm

Calcul Moment Resistent

_ Mf(kg*cm) 19170
X Tfkg*cm?) ~ 1000

=19,17cm?

Un cop trobat aguest moment resistent el podem sumar amb el
trobat anteriorment i tindrem el moment resistent total que incideix sobre
la biga.

RXow = 19,17 + 73,3125 = 92,4825cm?®

Un cop trobat el moment resistent total ja podem buscar a les taules
de les bigues “Annex 14.1.” que el valor de la biga HEB-160 és de
311cm?i és superior al total, per tant és admissible.

Calcul tensi6 tallant

Q(kg) 2875
S(md) 54,3

Tt = =5,29kg/cm ?
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La biga HEB-160 satisfa els requisits que li son demanats, el
valor cercat és molt menor a la tensié del ferro laminat en calent que és
de 960kg/cm?®.

Calcul de la fletxa

3
5*C* L3
fmax ....,=fmax + —— —
total 384*E*|
5%255,6* 600°
fmax o =047 + =0,47 + 0,12 = 0,6cm = 6mm

384*2100000*2490

Finalment després de dur a terme tots els calculs p  odem dir
que la biga HEB-160 és admissible per tots els calc  uls que hem dut
a terme, en consequencia sera la biga que emprarem en l'eix X de
la maquina en la seva construccio.
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6.3. Components de I'estructura de la maquina

En els punts anteriors hem tractat les 2 parts de I'estructura que tenen més
transcendeéncia i son els que estan sotmesos a calculs, pero a part de les bigues que
formaran part dels eixos X i Y, hi ha molts altres components que son necessaris per la
realitzacié de I'estructura, com veurem a continuacio:

Figura 34. Disseny estructural

19
1 — Peu regulable 11 — Guia conjunt rodes eix X
2 — Suport biga 12 — Conjunt rodes eix Y
3 — Estabilitzador X 13 — Guia conjunt gripper
4 — Estabilitzador Y 14 — Conjunt planxes gripper
5 — Final de carrera mecanic eix X 15 — Conjunt rodes eix X
6 — Patinet eix X 16 — Gripper adaptat
7 — Guia eix X 17 — Taula mobil
8 — Biga HEB-100 eix Y 18 — Patinet taula mobil
9 — Final de carrera mecanic eix Y 19 — Patinet eix Y
10 — Unio bigues HEB-100 20 — Biga HEB-160
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A continuacio presentem amb més detall i una breu explicacié de les peces

anteriors:

Figura 35. Peu regulable

/

Figura 36. Entramat d’'estructures

Figura 37. Components
estructurals eix X

\_' /

Figura 38. Conjunt mobil eix Y

Peu regulable:

Aquest peu esta format per un sistema de platines que
permet regular 'algada de cadascun dels 4 peus per tal de
poder anivellar la maquina i aixi evitar un mal
funcionament. La platina superior del peu va soldada amb
el suport de biga i els 4 reforcos laterals

Entramat d’estructures:

Aqui podem observar com el suport de biga suporta sobre
seu la biga de l'eix X, la biga HEB-160. | altrament també
veiem que hi ha 2 tubs de ferro anomenats estabilitzadors,
que el que pretenen és donar una major rigidesa a
I'estructura i estabilitat. Totes les connexions és realitzen
mitjangat soldadura.

Final carrera mecanic , patinets i guia eix X:

A la imatge observem el final de carrera és un tub tallat i
soldat sobre la biga HEB-160. A continuacid del final de
carrera hi ha els patinets que son rectangulars massissos
de 20x10mm, sobre els quals circulen els conjunts de
rodes que sostenen tota l'estructura de I'eix Y. | finalment
al centre dels 2 patinets observem que hi ha un eix, que és
'encarregat d’evitar descarrilaments.

Conjunt mobil bigues eix Y:

En la figura hi podem observar com les bigues HEB-100
estan unides per una platina superior. Tot aquest conjunt
reposa sobre un conjunt de 8 rodes per cada biga, que es
desplaca sobre els patinets de I'eix X. Entre els 2 conjunts
de rodes hi ha un tub d'unié que és el que segueix l'eix
mencionat a la imatge anterior per evitar descarrilaments.
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Figura 39. Gripper modificat

Figura 40. Conjunt mobil gripper

Figura 41. Taula mobil

Gripper:

Del gripper del que disposem li hem
adaptat unes planxes i uns tubs per
tal de fer un estructura estable i
sense moviments pendulars. Aquest
4 rodons massissos ens fan de eix a
la vegada, en el moviment de I'eix Z
del mateix.

Conjunt mobil gripper:

Aquesta part de [l'estructura és
desplaca de forma similar a la de les
bigues de l'eix X, els conjunt de
rodes es desplacen sobre uns
patinets. Aqui els conjunts de rodes
sostenen al gripper. A l'eix Y també
disposem de finals de carrera fisics.

Taula mobil :

A la imatge observem una taula, que
és de construccidé propia S.A.V,, la
qual esta dissenyada d’acord amb el
sistema de calaixos
d'emmagatzematge de  planxa.
Aquesta estructura esta equipada
amb 6 rodes de les quals només 4
circulen sobre els patinets.

Una vegada hem detallat cada part estructural de la maquina, creiem
convenient fer una taula en la qual recollim tota la informacié necessaria per tenir en
compte quin és el material emprat en cada moment i les seves caracteristiques
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6.4 Resum components estructurals

Descripci6
Biga eix X
Biga eix Y
Suport biga
Estabilitzador X
Estabilitzador Y

Final de carrera mecanic eix X
Final de carrera mecanic eix Y

Patinet eix X

Patinet eix Y

Patinet Taula mobil
Guia eix X

Guia conjunt rodes eix X
Guia conjunt gripper
Unié bigues HEB-100
Conjunt planxes gripper
Peu regulable

Conjunt rodes eix X
Conjunt rodes eix Y
Gripper adaptat

Taula mobil

Material
Biga HEB-160
Biga HEB-100
Tub Fe quadrat 100x100x5mm
Tub Fe quadrat 80x80x5mm
Tub Fe quadrat 80x80x5mm
Tub Fe quadrat 100x100x5mm
Tub Fe quadrat 100x100x5mm
Quadrat Fe massis de 20x10mm
Quadrat Fe massis de 20x10mm
Quadrat Fe massis de 20x10mm
Rodo massis de 20mm
Rodo de 25x1,5mm
Rodo massis de 40mm
Planxa Fe 8mm
Planxa Fe 5mm
Planxa Fe 20mm
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6m
3m

2,554m
1,367m
2,74m
0,1m
0,1m
4,9m
2,25m
4,664m
2,57m
0,9m
1,31m
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7. Calcul de motors

Per la maquina que hem dissenyat volem assignar-hi uns motors que ens
permetin fer els moviments que desitgem aconseguir. Aquests motors els hem de
dimensionar d’acord amb la carrega maxima que poden desplacar. A priori els 4
motors que hem de dimensionar pertanyen al que es desplaga sobre 'eix X, un altre
que permetra moure’ns sobre I'eix Y i sobre la mateixa estructura també trobarem el
motor de I'eix Z que és I'encarregat de carregar i descarregar les planxes. Per ultim
haurem de dimensionar un motor per la taula mobil que la permeti anar de la seva
posicio automatica a la posicié manual.

Per poder dimensionar els motors correctament, primer de tot haurem de saber
quin pes incideix en cadascun d’ells. Els valors els obtindrem dels calculs estructurals
anteriors. Aixi d’aquesta forma trobem que els valors resultants sén els seglents per el
pont automatic.

- Motor eix X = 1150kg
- Motor eix Y = 1027,6kg
- Motor eix Z = 1000kg

Com que el pes dels 3 motors de la maquina son molt similars, hem decidit que
dimensionarem tots els calculs pel motor de I'eix X que €s el que té major pes i sabem
que d’'aquest manera també és valid per el de I'eix Y i Z que suportaran un menor pes.

En el cas de la taula mobil, ens haurem de referenciar amb el pes maxim que
és possible que trobem en un calaix i sumant-hi el pes de la taula mobil.

- Pes maxim calaix = 3300kg. - Pes maxim taula = 200kg.
- Motor taula mobil = 4000kg (sobredimensionem per seguretat)

Els calculs dels motors els durem a terme sobre motors de la casa comercial
BFT. EI motiu per el qual triem aguests motors és per I'excel-lent relacié que existeix
entre 'empresa i el distribuidor.

El distribuidor ens ha subministrat informacié sobre varis models, pergue en

puguem escollir la millor opci6. Per ultim dir que es tractaran de monoreductors amb
transmissio pinyd cremallera.
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7.1. Calcul motor eix X, Y i Z del pont automatic

7.1.1. Calcul motor “ICARO BFT”

Torque .
D/ DADES TECNIQUES MOTOR ICARO “Annex 14.2.3”
@ piny6 = 72mm
36mm Zpinys = 18 dents

Relacié transmissio = 1/38
W sortida = 37rpm.

massa = 1150kg Viinea = 9 m/min
Par max = 40 N*m

Figura 42. Diagrama de calcul del Torque del motor de I'eix X, Y, Z

Per saber si el motor que estem analitzant es adequat per la nostra aplicacié
caldra calcular-ne el torque maxim que pot precisar en un moment puntual el motor,
aguest moment esdevé quan la carrega de la maquina és la maxima. Es a dir, en la
nostra maquina aquest cas es donara quan pretenem desplagar la planxa de major
pes, i el conjunt a desplacar en total equival a 1150kg.

*El torque també anomenat moment o moment de forca és la tendéncia
d’'una forga per fer girar un objecte al voltant d'un eix. En termes generals, el
parell és una mesura de la for¢ca de gir en un objecte, la magnitud del parell
depén de 2 quantitats: en primer lloc, laforca aplicada i en segon lloc, la
longitud del bra¢ de palanca que connecta l'eix fins. Tot aixd0 queda reflectit
amb la seguent férmula :

T (N*m)= F(N) x d(m)

Primer hem de trobar la forca que incideix , que trobarem a traves de la massa.
F(N) = P(N) = m(kg)*g(m/s ?)

F=1150*9,8 = 11270N

Ara ja podem aplicar la formula anterior del torque, tenim el diametre del pinyo i
la forca que incideix.

T =11270N*0,036m = 405,72 N*m
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Hem de buscar quin seria el parell que ha de fer el motor, aixd ho
aconseguirem aplicant-hi la relacié de transmissio.

T wransmissic  (N*m) = Relacié transmissiéo *  Torque (N*m)

T transmissic = 1/38 * 405,72 = 10,68 N*m

Finalment apliquem un factor de seguretat de 2 per tal inherir el rendiment del
reductor, el coeficient de friccié del pinyd amb la cremallera i el rendiment del motor.

Tfinal =T transmissié *2= 10168 *2= 21136 N*m

Un cop cercat aquest valor, ja el podem comparar amb les dades técniques que
ens dona el fabricant del motor ICARO, veiem que amb aquest valor de seguretat
21,36N*m < 40N*m que el que ens doéna el fabricant. També podem observar que el
valor maxim sobrepassa per poc el 50% del parell que ens assegura el fabricant que
pot suportar, per aquest motiu el motor ICARO és una possibilitat a tenir en compte per
la construccié de la maquina.

-62-



V I C m.n.v.
u Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

7.1.2. Calcul motor “URANO BFT”

Torque
5/ DADES TECNIQUES MOTOR URANO“Annex 14.2.1"
@ piny6 = 72mm
Zpinys = 18 dents
Relacié transmissié = 1/50

36mm

W sortida = 39rpm.
massa = 1150kg Vinear =9 m/min
Par max = 30 N*m

Figura 42. Diagrama de calcul del Torque del motor de I'eix X, Y, Z

Per analitzar aguest model de motor farem servir el mateix metode que
en I'apartat anterior:

En aquest cas tant la forca que incideix com el torque sera igual que en el cas
anterior, ja que tenim les mateixes dades fins aquest punt d’avaluacio:

F=11270N

T = 405,72N*

Buscarem quin és el parell final que ha de transmetre el motor:
T wransmissic  (N*M) = Relacié transmissio *  Torque (N*m)

T tansmissisc = 1/50 * 405,72 = 8,11 N*m

Finalment apliquem el factor de seguretat de 2 per tal inherir el rendiment del
reductor, el coeficient de friccié del pinyd amb la cremallera i el rendiment del motor.

Tfinal =T transmissié * 2= 8111 *2= 16,23 N*m

Podem veure com aquest model de motor URANO també compleix els requisits
de una manera molt similar al model de ICARO, podem veure que el seu valor maxim
trobat de 16,23N*m < 30N*m i que excedeix en poc el 50% el parell que ens dona el
fabricant en les especificacions tecniques. Per tant el motor URANO també és una

altre possibilitat a tenir en compte per la seva construccio.
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Finalment el motor que decidim tenir en compte per I'elaboracié de la
maquina sera el motor URANO, pel fet que ambdés son de similars
caracteristiqgues i que cap dels 2 funcionara en el pitjor dels casos a poc més
del 50% de la potencia maxima que pot moure. Es en 'apartat de preu que hi
trobem alguna diferencia, el motor URANO té un preu de 562,38€ envers els
795,23€ del ICARO. Per aquest motiu principalment t riem el motor URANO, ja
que pretenem d’optimitzar al maxim els costos de la construccié de la maquina,
pero satisfent les necessitats que desitgem.

Quan elaborem el pressupost de I'estructura haurem de tindre en compte
els 3 motors URANO més les seves corresponents crem alleres que ens
recomana el fabricant. Aquestes sén de 22x22mm galv  anitzades les quals
tindran diferents longituds depenent de I'eix: una de 4,9m. per l'eix X, una
segona de 2,25m. per I'eix Y i finalment una de 1,3 m. per l'eix Z.



V I C m.n.v.
u Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

7.2. Calcul motor taula mobil

7.2.1. Calcul motor “SP4000 BFT”

Torque DADES TECNIQUES MOTOR SP4000”Annex 14.2.1"
b/ ® piny6 = 108mm
54mm Zsinys = 18 dents

Relacié transmissio = 1/46
W sortida = 30rpm.

massa = 4000kg Vinea = 10,1 m/min
Par max = 140 N*m

Figura 43. Diagrama de calcul del Torque del motor de la taula mobil

Per dimensionar correctament el motor per la taula mobil operarem de la
mateixa manera que en els casos anteriors.

Primer trobem la for¢a que incideix, que trobarem a traves de la massa.
F(N) = P(N) = m(kg)*g(m/s ?)
F= 4000*9,8 = 30200N

Ara ja podem aplicar la formula del torque, tenim el diametre del piny06 i la for¢a

que incideix.

T = 39200N*0,054m = 2116,8 N*m

Busquem quin és el torque de sortida del motor:
T yansmissic  (N*m) = Relacio transmissio *  Torque (N*m)

T transmissio = 1/46 * 2116,8 = 46,02 N*m

Finalment apliguem el factor de seguretat de 2 per tal inherir el rendiment del
reductor, el coeficient de friccié del pinyé amb la cremallera i el rendiment del motor.

Thinal = T transmissis * 2 = 46,02 * 2 = 92,04 N*m

Un vegada arribat aquest valor ja el podem comparar amb el que ens dona el
fabricant, i veiem que el valor 92,04 N*m<140 N*m donat pel fabricant. Veiem que la
poténcia maxima que s’haura de desenvolupar arribara en algun cas puntual al 65%
de la poténcia total del motor.
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El motor SP4000 és el motor que tindrem en compte e  n la fabricacio de la
maquina, ja que els calculs ens han demostrat que e s valid per I'aplicacié que el
volem implementar.

Quan elaborem el pressupost de I'estructura haurem de tindre en compte
la cremallera que s’hi ha de muntar per aguest moto  r. En aquest cas es tracta de
una cremallera de 30x30mm galvanitzada de longitud 4.5 metres, més el motor
gue acabem de seleccionar.

Per finalitzar només cal matisar un dltim detall, d  egut a la tria d’aquests
motors el que aconseguim és evitar moviments brusc s, degut a la seva baixa
velocitat i aixi evitar de tenir acceleracions i de  sacceleracions importants en els
motors.
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7.3 . Calcul del temps de la realitzacio dels moviments

Un cop seleccionats tots els motors que sOn necessaris podem fer una
estimacio del temps que utilitzaran per dur a terme cadascuna de les tasques que la
maquina ha de realitzar. A la taula seglent podem observar el temps que triga a fer

cada accio6 individual:

Posici6 de taula manual €->Automatica
Posicio X= 0 €«-> posicié X = 2800
Posicié X= 0 €- posicié X = 2925
Posicio X= 0 €«-> posicié X = 3050
Posicidé Y= 0 €- posicié Y = 250
Posicio Y= 0 €<-> posicié Y =500
Posici6 Z = 0 €-> posici6 Z = carrega

Posici6 Z = 0 € posicio Z = descarrega
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8. Selecciod dels sensors i material electric

Després d’haver dimensionat en la maquina I'estructura i els motors, és el
moment de seleccionar quins sensors volem instal-lar en les 2 parts de la maquina, el
pont automatic i la taula mobil i quina és la tasca que desenvolupara cadascun dells.
Els components ha instal-lar buscarem quins existeixen en el mercat i escollirem quina
és I'opcié mes adequada al nostre cas.

Per buscar aquesta informacioé ens hem dirigit a I'empresa COEVA, que molt
amablement ens han facilitat tota la informacié que hem precisat i ens han aconsellat
en tots els aspectes que han set necessaris. Els components en la seva major part
seran de la casa Scheneider Electric, ja que disposem d’un cataleg amb una amplia
informacio sobre aquesta casa. Per comoditat tant a la hora d’escollir-los com a la hora
d'instal-lar-los és més facil treballar amb una marca comercial i només buscar algun
producte de alguna altre cas si el que tenen no acabar de satisfer les nostres
necessitats o no disposen d’aquell tipus de sensor.

A priori els sensors que hem de triar i dimensionar seran els seglents:

» Sensor inductiu

» Sensor final de carrera

» Sensor ultraso

» Sensor fotoelectric

» Sensor PIR

» Altres components ( polsadors , selectors,...)

Tot seguit situarem els sensors dins I'estructura de la maquina i explicarem
gquina es la tasca que desenvolupa cadascun d'ells.
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8.1. Sensor inductiu

Els sensors inductius els emprarem com a posicionadors, es a dir per saber en
quin punt exacte del seu recorregut la maquina ha de parar-se segons l'accié que li
hem assignat. Per aquesta aplicacié necessitarem un total de 9 sensors que per tal de
facilitar-ne tant la selecci6 com el muntatge els escollirem tots iguals, ja que han de
complir amb la mateixa funcio6. La Unica condicié que tindrem en compte és que el rang
minim de deteccio sigui de 3mm, que és la distancia a la qual estara l'objecte a
detectar pel sensor. A continuacié presentem la disposicié de tots els sensors
inductius:

Inductiu Z=0

Inductiu Z = descarreaa

Inductiu Y=0

Inductiu Y=250

Inductiu Y=500

Inductiu X=0

Inductiu X=2800 Inductiu X=3050

Inductiu X=2925

Figura 44. Disposici6 dels sensors inductius
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Els sensors inductius que hem trobat al cataleg sén els segients “Annex 14.3.1”

cobl DESCRIPCIO CONNEXIO
XS108B3PAL2 Empotrable M8 amb rang deteccié=2,5mm, curt, PNP Cable
XS108B3PAM8  Empotrable M8 amb rang detecci6=2,5mm, curt, PNP M8-3Pins
XS108B3NAL2 Empotrable M8 amb rang deteccié=2,5mm, curt, NPN Cable
XS108B3NAMS Empotrable M8 amb rang deteccié=2,5mm, curt, NPN M8-3Pins
XS608B1PAL2 Empotrable M8 amb rang deteccié=2,5mm, llarg, PNP Cable
XS608B1PAM12 Empotrable M8 amb rang detecci6=2,5mm, llarg, PNP M12-4Pins
XS608B1NAL2 Empotrable M8 amb rang deteccié=2,5mm, llarg, NPN Cable
XS608B1INAM12 Empotrable M8 amb rang detecci6=2,5mm, llarg, NPN M12-4Pins
XS112B3PAL2 Empotrable M12 amb rang deteccié=4mm, curt, PNP Cable
XS112B3PAM12 Empotrable M12 amb rang deteccié=4mm, curt, PNP M12-4Pins
XS112B3NAL2 Empotrable M12 amb rang deteccié=4mm, curt, NPN Cable
XS112B3NAM12 Empotrable M12 amb rang deteccié=4mm, curt, NPN M12-4Pins
XS612B1PAL2 Empotrable M12 amb rang detecci6é=4mm, llarg, PNP Cable
XS612B1PAM12 Empotrable M12 amb rang deteccié=4mm, llarg, PNP M12-4Pins
XS612B1NAL2 Empotrable M12 amb rang deteccio=4mm, llarg, NPN Cable
XS612B1INAM12 Empotrable M12 amb rang deteccio=4mm, llarg, NPN M12-4Pins
XS518B1PAL2 Empotrable M18 amb rang deteccié=5mm, Cable
curt,PNP
XS518B1PAM12 Empotrable M18 amb rang deteccié=5mm, M12-4Pins
curt,PNP
XS518B1NAL2 Empotrable M18 amb rang deteccié=5mm, Cable
curt,NPN
XS518B1INAM12 Empotrable M18 amb rang deteccié=5mm, M12-4Pins

curt,NPN

Finalment seleccionem el codi XS112B3PAM12, perqué amb aquest sensor

garantim la deteccio fins a 1mm més del desitjat. D’'altra banda hem decidit que tots els
sensors els escollirem amb connectors de M12-4pins, per tal de que el manteniment
de la maquina sigui menys costds, i en cas d’avariar-se un sensor poder-lo substituir
rapidament per un de nou. La ultima seleccié que fem, és escollir tots els sensors
PNP.
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8.2. Sensor final de carrera

El sensors finals de carrera els utilitzarem per a 2 funcions en aquesta
automatitzacio: en el cas del pont automatic els sensors funcionaran com alarma d'un
funcionament erroni de la maquina. En canvi en la taula mobil la deteccié del sensor
indicara la seva posicio final del recorregut. En aquest cas tindrem 8 sensors finals de

carrera en tota I'aplicacio.

Final Carrera Z-

Final Carrera X+

Final Carrera Z+

Final Carrera Y+

Final Carrera Automatic

Figura 45. Disposici6 dels sensors final de carrera

Final Carrera manual

Final Carrera X-
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Els sensors final de carrera que hem trobat al cataleg son els seguents “Annex 14.3.2”

CODI DESCRIPCIO CONNEXIO
XCKD2102P16 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu Premsaestopa
XCKD2102G11 Detector per pressié fisica, amb pivot rotatiu Premsaestopa
XCKD2102M12 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu M12, 4 Pins
XCKP2102P16 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu Premsaestopa
XCKP2102G11 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu Premsaestopa
XCKP2102M12 Detector per pressié fisica, amb pivot rotatiu M12, 4 Pins
XCKD2121P16 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu alcat Premsaestopa
XCKD2121G11 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu al¢at Premsaestopa
XCKD2121M12 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu alcat M12, 4 Pins
XCKP2121P16 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu alcat Premsaestopa
XCKP2121G11 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu alcat Premsaestopa
XCKP2121M12 Detector per pressio fisica, amb pivot rotatiu alcat M12, 4 Pins

Finalment hem escollit XCKP2121M12 per els seglents motius: disposa de
connexié amb connector, també disposa d’un pivot regulat a una certa algada amb una
molla que fa que el seu desgast als xocs sigui menor, i finalment pel preu envers al
codi XCKD2121M12, que disposa de similars caracteristiques pero el preu és superior.
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8.3. Sensor ultraso

El sensor d'ultrasons l'instal-larem per tal de controlar la distancia variable que
tenim del les ventoses del gripper a sobre la planxa. Aquest sensor sera analogic i ens
donara un voltatge de sortida en relacié a la distancia a la qual es troba de I'objecte.
En aquest cas la Unica condicié6 que podem tenir en compte é€s que el sensor no és
necessari que mesuri més de 0,5m de distancia. En el conjunt de la maquina només
disposarem d’un sensor d’aquest tipus.

Sensor ultraso ‘).,,.é Figura 45. Disposici6 del sensors ultraso

Els sensors d'ultrasd que hem trobat al cataleg son els seglients “Annex 14.3.3”

CODI DESCRIPCIO CONNEXIO
XX918A3C2M12 Empotrable M18 ajustable 0,5m, rang= 4-20mA M12 - 4 Pins
XX9V3A1C2M12 Empotrable M30 ajustable 1m rang= 4-20mA M12 - 4 Pins
XX918A3F1M12 Empotrable M18 ajustable 0,5m, rang= 0-10V M12 - 4 Pins
XX9V3A1F1M12 Empotrable M30 ajustable 1m rang= 0-10V M12 - 4 Pins

En aquest cas triem el sensor XX918A3F1M12 per els seglents motius:
disposa de connector, compleix el requisit de mesurar fins a 0,5m i finalment triem
aquest envers el XX918A3C2M12, perque a la sortida ens treu un voltatge i no una
intensitat.
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8.4. Sensor fotoeléctric

Els sensors fotoeléctrics els instal-larem a la taula mobil per tal de controlar-ne
gue ningu ni cap objecte esta al mig del seu pas. El model de sensor fotoelectric que
decidim muntar és emissor / receptor, aixi amb el mateix sensor generem I'emissio i
rebem la senyal i només cal instal-lar un petit vidre més el sensor. En aquest cas la
condicié que haurem de complir és que el rang de deteccié de la barrera sigui de 8m o
superior. Per aquesta aplicacié en necessitarem 2 sensors. També cal a recordar que
I'altre barrera fotoelectrica que tenim és la del envoltant de la maquina, que aprofitem
la que hi ha instal-lada per la maquina TRUMPF L3050, i de la qual en treure’m només
el senyal digital.

Figura 46. Disposici6 dels sensors fotoeléctrics

Sensor fotoeléctric Sensor fotoeléctric

Els sensors fotoeléctrics que hem trobat al cataleg son els segiients “Annex 14.3.4"

CODI DESCRIPCIO CONNEXIO
XUX9APANT16 Receptor /emissor compacte PNP, detecci6 fins 11m Terminals
XUX9APANM12 Receptor /emissor compacte PNP, detecci6 fins 11m M12- 4 Pins
XUX9ANANT16 Receptor /emissor compacte NPN, detecci6 fins 11m Terminals

XUX9ANANM12 Receptor /emissor compacte NPN, deteccié fins 11m M12- 4 Pins

El model escollit finalment és XUX9APANM12, d’acord amb que compleix el
rang de deteccio minim de 8m, és PNP i té connexié amb connector.
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8.5. Sensor PIR

La instal-laci6 del sensor piroeléctric ha esdevingut la Unica solucié de
seguretat per quan la taula es desplaca cap a la seva posicié manual, ja que no tenim
cap lloc en el qual puguem controlar amb facilitat a través d’'una barrera optica per
exemple. Per tant amb el sensor piroeléctric el que desitgem és detectar els rajos
infrarojos quan una persona passa pel davant seu mentre s'esta desplacant cap a la
posici6 manual i amb la deteccié parar la maquina. En aquest cas volem que el rang
de deteccidé sigui de uns 3m de distancia. Per aquesta aplicacié utilitzarem 2 sensors.

% Sensor PIR

Sensor PIR

Figura 47. Disposici6 dels sensors PIR

.j!’%

En aquest cas instal-larem un sensor que no és de la casa Schenider Electric,
ja que en cataleg no en tenen disponibles i per tant COEVA ens ha buscat un detector
que s’adequi a les nostres necessitats. El detector que ens ha trobat es tracta d'un
detector 1S2160 blanc amb un angle d’observacié de 160°.
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8.6. Altres components eléctrics

Un cop seleccionats tots els sensors que utilitzarem en la construccié de la
maquina, també es necessari dimensionar altres components que ens seran
necessaris i que cal tenir en compte. Tot seguit farem un llistat dels components que
poden esser necessaris.

CODI DESCRIPCIO
XALK178E Polsador parada emergéncia (para la maquina bruscament)
ZBY9130 Adhesiu senyalitzaci6 parada emergencia

TEEXALD213 Caixa 2 polsadors (parada/marxa)

XB7EA31P Polsador verd (Inicia les 3 accions diferents de carrega)
XB7EA42P Polsador vermell (Inicia taula sentit posicié automatica)
XB7EA51P Polsador groc (Inicia taula sentit posicié manual)

XZCC12FDM40B Connector femella M12-4 pins (connexié dels sensors)

- Cable apantallat per

XB7EG21P Selector amb clau ( Selector Manual /Automatic)

AUTOMAT

CODI DESCRIPCIO

$0720 PLC SIMATIC S7-1214C 14E.D(24V) 10S.D.(relé 0,5A) 2E.A(0-10V)
$0720 Modul 16 Sortides/entrades S7-2221 TRANSISTOR 24V
$0720 Modul 4 entrades analogiques(4-20mA)
$0720 Pantalla tactil 5,7" MONO
$0720 Cable Ethernet
$0720 Font Alimentacié 24V. DC 2,5A.

*Per consultar més informacié dels dispositius veure I'annex els punts 14.4, 14.3.5,
14.3.6, 14.3.7.
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8.7. Resum material eléctric necessari

Finalment, una vegada seleccionat tot el material eléctric, presentem un resum
a continuacio:

XS112B3PAM12 Sensor inductiu 9
XCKP2121M12 Sensor final de carrera 8
XX918A3F1M12 Sensor ultraso 1
XUX9APANM12 Sensor fotoeléctric 2
1S2160 blanc Sensor PIR 2
XALK178E Polsador parada emergéencia 1
ZBY9130 Adhesiu senyalitzacié parada emergencia il
TEEXALD213 Caixa 2 polsadors 1
XB7EA31P Polsador verd 3
XB7EA42P Polsador vermell 1
XB7EA51P Polsador groc 1
XZCC12FDM40B  Connector femella M12-4 pins 22
= Cable apantallat per 200metres
XB7EG21P Selector amb clau 1
$0720 PLC SIMATIC S7-1214C i
$0720 Modul 16 Sortides/entrades 1
$0720 Modul 4 entrades analogiques

$0720 Pantalla tactil 5,7" MONO 1
$0720 Cable Ethernet il
$0720 Font Alimentacié 24V. DC 2,5A. 1
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9. Programacio de I'automat

Per realitzar la programacio de I'autdomat utilitzarem el metode de les xarxes de
petri. Es tracta d'un model sistematic que ens permetra entendre i organitzar la
funcionalitat del disseny d'un sistema, que hem realitzat préviament. Programant
mitjancant xarxes de petri ens permet desenvolupar les segtients tasques:

* Permet formalitzar un sistema a diferents nivells d’abstraccido d'acord
amb els objectius de la representacioé del model.

« Permet la descripcié d'un sistema complex mitjancant la construccié del
model del sistema a partir de submodels dels subsistemes, que han
estat desenvolupats per separat.

« Es una eina de modelat grafica amb molt poques regles sintactiques.

» Facilita el manteniment del modelat.

9.1. Confecci6 de les xarxes de petri

Una vegada amb tots els components definits, podem procedir a dissenyar les
xarxes de petri, abans de realitzar el programa per el PLC. Amb les xarxes de petri
aconseguim fer un disseny acurat de la sequencia de treball a seguir i tenir en compte
en cada moment quins sbn els elements actius i quins no hi ha d’estar. A continuacio
presentarem totes les xarxes i farem una petita explicacié de quina €s la tasca que
desenvolupen.

Per confeccionar les xarxes definirem com condicions les seglients premisses:

» La maquina ha de tenir opcio de control manual i automatic

» S’ha d'inicialitzar la maquina i la taula mobil

e Seguencies independents perd condicionades entre elles, mentre va el
pont automatic no pot moure’s i mentre la taula no esta a la posicié
automatica la maquina no pot iniciar el proceés.

Podem seguir les seglients sequencies:
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Maquina automatica

1- Partir d’'un punt O sobre la planxa (detecten els sensors inductius X,Y,Z = 0)

2 - Baixar a buscar la planxa (detectem la posicié mitjancant el sensor ultraso)

3 - Generar el buit (deteccio mitjangant el vacuostat)

4 - Elevar-se amb la planxa carregada (moviment fins la posicio, Z =0)

5 - Dirigir-se a sobre el punt de descarrega (posicions variables segons la dimensiod)
6 - Baixar amb la planxa (deteccié mitjancant un sensor inductiu)

7 - No generar el buit (el vacostat no detecta buit)

8 - Pujar a la posicio superior (pugem fins la posicié del sensor inductiu Z=0)

9 - Retornar al punt inicial (retornem a la posicio dels sensors inductius X,Y,Z = 0)

Taula mobil

1 — Maquina en espera automatica

2 — Desplacament posicié manual (desplacament fins a la posicié del final de carrera
manual)

3 — Espera posicio manual

4 — Desplacament posicidé automatica (desplacament fins a la posicio del final de
carrera automatica)

Una vegada finalitzades les sequéncies es tornen a  retro-alimentar.

A continuacié definirem les variables de tots els sensors que hem definit
anteriorment pels quals esta formada la maquina en general incloent-hi el pont i la
taula. També li assignarem I'adre¢a que tindra en el PLC.
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9.1.1. Assignacio entrades i sortides

Entrades Descrincio Assianacio
PM Polsador Marxa %I0.0
PP Polsador Parada %I0.1
D1 Detector de buit (Vacuostat) %I0.2
D2 Sensor PIR Dret %I10.3
D3 Sensor PIR Esquerre %I10.4
D4 Sensor inductiu "eix X=0" %I10.5
D5 Sensor inductiu "eix X=2800" %]0.6
D6 Sensor inductiu "eix X=2925" %I0.7
D7 Sensor inductiu "eix X=3050" %I11.0
D8 Sensor inductiu "eix Y=0" %I11.1
D9 Sensor inductiu "eix Y=250" %I1.2
D10 Sensor inductiu "eix Y=500" %I1.3
D11 Sensor inductiu "eix Z=0" %I1.4
D12 Sensor inductiu "eix Z=descarrega" %I1.5
D13 Sensor final carrera taula mobil Automatic %18.0
D14 Sensor final carrera taula mobil Manual %I8.1
D15 Sensor final carrera "Eix X-" %18.2
D16 Sensor final carrera "Eix X+" %18.3
D17 Sensor final carrera "Eix Y+" %I18.4
D18 Sensor final carrera "Eix Y-" %I18.5
D19 Sensor final carrera "Eix Z+" %I8.6
D20 Sensor final carrera "Eix Z-" %I8.7
D21 Barrera fotoeléctrica (Sick L3050) %19.0
D22 Receptor Barrera fotoeléctrica taula mobil Dret %I9.6
D23 Receptor Barrera fotoeléctrica taula mobil Esquerre %I9.7
D24 Polsador-3000x1500 %I19.1
D25 Polsador-2500x1250 %I19.2
D26 Polsador-2000x1000 %19.3
D27 Polsador taula mobil "automatic” %I19.4
D28 Polsador taula mobil "carrega" %I19.5
D29 Selector Manual %I110.6
D30 Selector Automatic %I110.7

- Polsador Parada emergéncia (electromecanic) -

D31 Sensor ultraso "analogic”( distancia mida planxa) %IW64
Sortides  Descrincio Assianacio
KM1 Motor eix X+ 2%00.5
KM1 Motor eix X- %00.0
KM2 Motor eix Y+ 2%00.6
KM2 Motor eix Y- %00.1
KM3 Motor eix Z+ %0Q0.7
KM3 Motor eix Z- %00.2
KM4 Motor taula mobil+ %0Q0.3
KM4 Motor taula mobil- %01.0
EV1 Electrovalvula %0Q0.4

P1 Pantalla tactil -
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Marxa — Parada

FS

@ Mitjancant el polsador de marxa i parada podem controlar
Fetat de parada I'estat de la maquina.

Polsador Marxa (PM)

@ Estat de Marxa

/Polsador Parada (PP)

Automatic — Manual

FS

{4209 Maniobra automatica A través d'un selector se’ns permet controlar el mode

d’execuci6 de la

Selector Manual

magquina, podem escollir si operar

manualment o amb les sequencies automatiques.

@ Maniobra Manual

Selector Automatic

Inicialitzaci6 taula mobil

FS

@ Estat inicial taula

D22 i D23 i Estat M1

Ms8)  Inicialitzaci6 taula

PT5

M59)  Alimentaci6é motor taula "KM4(+)"
M108 D22iD23i D13
@ Deteccid obstacle @ Espera taula
PT6 i M107 %TIM5=1s
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Un cop engegada la maquina és
necessari inicialitzar la maquina per
saber en quin punt ens trobem a la
hora de fer una seqiéncia automatica.
L'ordre d'inicialitzaci6 la donem a
través de la pantalla tactil. La maquina
busca el seu punt de referencia
alimentant el motor en el sentit Y
positiu, fins a detectar el final de
carrera. La inicialitzaci6  també
contempla possibles parades a causa
de obstacles.
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A3 inicialitzacio
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A3 sequencia
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Sequéncia taula mobil

FS

Condicions inicials taula

M1iD2iD3 iD22iD23iEstat M60

Taula preparada

D28 0 PT1iM17

M106

Detecci6 obstacle

PT6 i M105

D14

D27 o PT5i M17

M108

Detecci6 obstacle

PT6 i M107

D13

Alimentacié motor taula "KM4(-)"

Espera descarrega/carrega manual

Alimentaci6é motor taula "KM4(+)"

La taula mobil té una tasca de
un funcionament, exclusivament
s’ha de desplagar de la posicio
automatica a la posicié manual.
Les ordres d’execucio les
podrem activar a través de la
pantalla tactii o un polsador.
Quan |li assignem que es
desplaci a la posicié manual es
posa en marxa el motor en el
sentit de Y negatiu, fins a trobar
el final de carrera que queda
parat, per anar la posicid
automatica realitza la mateixa
accio. En el cas de detectar
algun objecte la maquina queda
parada.

Generacio del buit a la sequencia del pont automati ¢

M119

Detecci6 obstacle @

PT6iM118

M119

Detecci6 obstacle @

PT6iM118

FS

Inici buit

Estat M18 o0 M21 o M28
i %IW0.3<7,75V

Alimentacié Z "KM3(-)"
"%IW0.3>=20mm"
Activacio electrovalvula "EV1"

D1

Alimentacié motor Z "KM3(+)

Alimentacio electrovalvula "EV1"

D1iD11

Confirmaci6 buit

Estat M19 o M22 o0 M29

Per tal de simplificar el volum de la
sequéncia del programa principal,
com hem detectat que laccido es
homologa en tots 3 casos hem decidit
fer una xarxa independent. Primer de
tot abans d'iniciar el buit comprovem
gue hi ha planxa amb el sensor
d'ultrasons. Tot seguit alimentem el
motor de I'eix Z, en sentit negatiu fins
que el sensor de l'ultraso detecta una
mida minima que hem assignat. Un
cop arribat alla activem
I'electrovalvula i esperem la
confirmacié del buit mitjancant el
vacuostat. Un cop generat tornem a
posar en marxa el motor fins arribar a
la posicio 0 detectada per el sensor
inductiu. El procés pot ser parat en
gualsevol moment de la sequéncia
per un error.
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Desactivacio del buit del pont automatic

M119
Detecci6 obstacle
Alimentaci¢"EV1"

PT6iM18

M119

Detecci6 obstacle @

PT6iM18

Una vegada definides les sequencies d'operacio i |
inicialitzacions, és el moment de plantejar quins s

poden esdevenir.

Error barrera fotoeléectrica

FS

Inici descativacié buit

Estat M35

Alimentacié Z "KM3(-)"

Alimentaci6 electrovalvula "EV1"

D1iD12

Desactivacio electrovalvula
%TIM6 = 2s i /D1

Alimentacié motor Z "KM3(+)"
D11

Confirmaci6 descativaci6 buit

Estat M36

De la mateixa manera que en el cas
de la generacid, el procés de
desactivar el buit és comu per els 3
casos. En aquest cas un cop la
maquina esta situada en el punt
desitjat, iniciem la marxa del motor
Z en sentit negatiu, fins arribar a un
sensor inductiu que ens indica la
posicio de descarrega. Un cop alla
desactivem la electrovalvula i
esperem 2 segons per garantir que
s’ha tret el buit. Un cop consumat el
temps tornem a alimentar el motor
Z en l'eix positiu fins a la deteccio
del sensor Z = 0. En aquest cicle la
maquina també pot ser parada per
qualsevol error.

es respectives
on els possibles errors que

FS

@ Barrera tancada
D22 0 D23

@ Objecte talla la barrera
/D22 /D23

A la taula mobil hi ha la possibilitat de trobar-hi
obstacles quan es dirigeix cap a la posicié automatica, i
per tal de detectar-ne algun al seu pas. Per tant amb les
2 barreres fotoeléctriques controlem aquesta situacio, si
les 2 barreres no detecten res pot haver-hi moviment si
detecten qualsevol de les 2 entra en un estat d’error, el
gual el contemplem en un error general.

Error objecte detectat pel PIR

FS

@ No deteccié objecte
D2 o D3

@ Detecci6 objecte
/D2i/D3

La taula quan es dirigeix cap a la posicié automatica, es
possible que trobem un obstacle. Per tant amb el PIR
guan detectem qualsevol mena de moviment ordenarem
la parada de la taula. En el cas de que cap dels 2
sensors instal-lats detecti moviment pot seguir la
sequéncia. En cas contrari la maquina entra en un estat
d’error, controlat per un error general.

-85-



UVIC

m.n.v.

Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

Error objecte obstrueix la taula mobil

TIM5 <30 i M55

Error objecte talla la barrera fotoeléctrica del po

FS

Inici error taula

Estat M54 o M56

Espera error taula

%TIM5 = 60s

Solventar error taula

PT6

FS

D21

/D21

Barrera tancada

De vegades es pot donar que algun obstacle obstaculitzi
el correcte funcionament de la taula. En aquest cas com a
seguretat, per evitar mals majors hem cregut que la taula
ha d'estar un temps maxim d’un punt a l'altre, i en el cas
de superar-lo ha dentrar en un estat d’error i parar el
motor per no malmetre’l.

nt automatic

El pont automatic esta protegida per una barrera
fotoeléctrica en tot el seu envoltant i no pot ésser
tallada durant el procés de la maquina. En el cas
gue esdevingui, la maquina ha de quedar
totalment parada.

Barrera obstaculitzada

Error en la generaci6 del buit

TIM4 <5iD1

@)

FS

Inici error buit

Estat M44

Espera error buit

%TIM4 = 5s

Solventar error buit

PT6

Durant l'accié de generacio del buit es possible que
algun component estigui malmes i I'hi impedeixi
realitzar el buit, per tant el que fem és que un cop
passat un temps, siné s’ha generat el buit la maquina
entri en un estat d’error i la maquina queda parada, ja
gue no pot seguir amb la sequiéncia.

- 86 -



UVI

C

m.n.v.

Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

Error final de carrera de I'eix X

FS

Funcionament motor X operatiu
D150 D16
Motor X averiat

/D15i/D16

Error final de carrera de I'eix Y

FS

Funcionament motor Y operatiu

D17 0 D18

Motor Y averiat

/D17i/D18

Error final de carrera de 'eix Z

Error parada

FS

Funcionament motor Z operatiu
D19 o D20

Motor Z averiat

/D19 i /D20

pont automatic

FS

Maquina en funcionament
M110 o M112 0 M114 o M104
Maquina parada

M103iM109 i M111iM113

Durant I'execucié dels moviments automatics si la
maquina no s’atura al lloc programat es possible que
continui sense final, i es quan activa qualsevol
sensor final de carrera que la maquina ha d’entrar
en un error i aturar la maquina immediatament.

Aquest cas és idéentic al cas anterior aplicat en I'eix
Y de la maquina.

Aquest cas és idéntic als 2 casos anteriors aplicat
en I'eix Z de la maquina.

Aquesta xarxa el que fa és englobar tots els errors
gue podem detectar, i en el cas que n’hi hagi només
un d’actiu el pont no pot seguir amb el procés.
Aquest error, és el que apliguem a la xarxa de la
sequencia per obtenir la seva parada en el moment
gue es produeix un error.
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9.1.2. Temps necessari per realitzar els cicles

Una vegada hem vist tota la seqiiencia podem trobar el temps aproximat que la
maquina utilitzara per realitzar els moviments automatics per els quals ha estat
programada. A la graella a continuacié podrem observar el temps invertit en cada
accio.

Posicio de taula manual €->Automatica 24 segons

Cicle complert planxa de 3x1,5m 55 segons
Cicle complert planxa de 2,5x1,25m 57 segons
Cicle complert planxa de 2x1m 59 segons

El temps que la maquina consumira per carregar la planxa no resultara cap
mena de problema, ja que els programes de tall del laser generalment solen durar
com a minim 5 vegades més del que triga el nostre carregador a posar-hi una planxa.
Per tant els temps que hem assolit amb el dimensionant els donem com a correctes
per I'aplicacio.
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9.2. Llenguatge de contactes

Una vegada confeccionades les xarxes de petri d’automatitzacié per la
maquina, hem d'utilitzar aquesta informaci6 per confeccionar el programa per I'automat
Siemens S7-1200. Aquest programa el farem mitjancant llenguatge de contactes amb
el programa que es subministra amb l'adquisicié d’aquest automat. La programacio
guedara de la seglent manera.

A continuacié veurem uns exemples de la programacio del automat i quina
relacié mantenen amb les xarxes de petri que hem realitzat anteriorment.

Marxa — Parada

FS
2 :r."'.-"f: @ Estat de parada
i} B |
Polsador Marxa (PM)
w1 BT, —
Ll 1T {r—
/Polsador Parada (PP)
M0 w00 LR
sy Pobago merss TETPT]
— | 7 05—t

En aquest cas podem observar com queda definida la part de la marxa i parada
de la maquina expressat en llenguatge de contactes i amb xarxa de petri.
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Manual — Automatic

FS

LR
Mansssra
aulcmalica

Maniobra automatica

[ il M
— | 5 Selector Manual
w07 BMZ.3 W3 .
Salectar Tardobia Wlankbia Maniobra Manual
noaalic T manual
W i1 in—
Selector Automatic
w22 W2
Mamiobra w106 Manichra
auiomatca Satectar manual manl
—| i} (54—t
L PR
Wlansdrs
aulon L#

{—

De la mateixa forma que en el cas anterior s’observa la xarxa de petri i la
programacio en llenguatge de contactes de l'autdmat, en aquest cas aquest cas la
xarxa ens permetra triar el mode de funcionament.

Per consultar tota la programacié del llenguatge de contactes veure “Annex

14.5" Recordar que totes les xarxes de petri tenen la seva programacié individual, i
ambdues comparteixen el mateix nom.
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9.3. Visualitzacio de la pantalla tactil

Un cop acabada tota la programacié de I'automat mitjancant el llenguatge de
contactes ens podem centrar finalment amb la interficie que es comunicara amb
'autdomat. Per dur a terme la comunicacié instal-larem una pantalla tactil de la casa
comercial Siemens el model KTP600 Basic Color. A partir d’'aquesta pantalla donarem
les ordres que desitgem realitzar en cada moment i també ens permetra visualitzar els
errors possibles que poden sorgir durant el transcurs dels processos. A continuacio
veurem les pantalles que ens poden aparéixer en cada moment i en cada cas.

Al posar en marxa la maquina la primera pantalla que ens apareixera, és una
pantalla que ens permetra inicialitzar la maquina i la taula mobil per tal d’assignar-hi
els punts de referéencia de la maquina. El funcionament sera el seglent:

* Fins que no haguem inicialitzat les 2 parts de la maquina la pantalla de
inicialitzacié no canviara a la del seguent estat. Durant la inicialitzacid és
possible que ens aparegui el missatge d’error de tall de la barrera optica, el
qual haurem de solventar i reanudar el procés.

« Un cop inicialitzada la maquina el seglient estat es designara a través del valor
que ens dona el selector de manual / automatic

* En el cas manual se’ns permetra mitjancant la pantalla controlar els 3 eixos de
la maquina. En aquest mode ens podran apareixer diferents errors que faran
gue es pari la maquina de immeditat. En aquest cas tindrem que la maquina
podra ser aturada en el cas de que detecti algun dels seus finals de carrera o
bé s’hagi obstaculitzat la barrera Optica que protegeix la zona de seguretat. En
ambdos casos s’haura de solucionar el problema i iniciar de nou el procés.

* En el mode automatic ens apareixeran les diferents opcions a realitzar. Podrem
iniciar una sequéncia amb els diferents formats de xapa o d’altre banda podrem
controlar la posicio de la taula mobil. En aquest cas contemplarem tots els
casos de errors que hem dissenyat i programat anteriorment amb les xarxes de
petri i posteriorment hem programat amb el llenguatge de contactes. Els quals
al igual que en els cassos anteriors se’ls hi haurd de buscar una solucio i
continuarem amb el procés un vegada tot solucionat.

A continuacié veurem tot aquest procés mitjancant les segients figures:
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9.3.1. Interacci6 entre les diferents operacions

A les figures segiients observarem quines son les pantalles principals amb les que
operarem, i quines condicions s6n necessaries per anar de una pantalla a una altre.

Abans de prosseguir a
qualsevol dels 2 estats
segients s’ha d’haver
inicialitzat la taula
mobil i la maquina

TN

Selector manual Selector automatic

Planxa Planxa Planxa I\lejslila I’?ﬁt‘!‘lial
3x1,5 2,5x1,28  2X1 Ato | manual

EENEE- PN nn

Selector manual / automatic

Per tal de cambiar del mode manual a l'automatic o viceversa, les Uniques
condicions necessaries sera haber acabat el procés que s’ha executat en Ultima
instancia i haber girat el selector triant el mode desitjat per la propera execucio.

A continuacié presentarem els errors que hem previst que es poden donar a la
maquina, l'error també disposara d'una petita pantalla d’ajuda. L’error que surtira
imprés per pantalla sera un codi.
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9.3.2. Errors possibles de la maquina

Mitsatge d’error quan la barrera fotoelectrica es obstaculitzada

SIEMENS

Error: 10.09.0001

CAUSA:
La barrera fotoeléctrica de |a taula esta obstaculitzade

ACCIO:

Retirar els objectes i prémer OK

Per més informacié contactar amb el servei técnic

= ]
Ty I

Mitsatge d’error quan el sensor PIR ha detectat un objecte.

Error: 10.09.0002

CAUSA:
La taula ha detectat un objecte.

ACCIO:
Retirar els objectes detectats i prémer OK

Per més informacié contactar amb el servei téc

=
ol o o e Fal ol o e

Misatge d’error quan la taula triga més temps del previst a realitzar el recorregut

Error: 10.09.0003

CAUSA:
La taula ha sobrepassat el temps maxim de desplagar

ACCIO:

Comprovar i solventar la causa |'averia i prémer OK.

Per més informacié contactar amb el servei técnic
Torna
enrere
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Misatge d’error de la deteccio d’obstacle en la barrera fotoelectrica del pont.

Error: 10.08.0001

CAUSA:
La barrera fotoeléctrica de maquina esta obstaculitze

ACCIO:
Retirar els objectes i prémer OK

Per més informacié contactar amb el servei técnic
Torna
enrere

Misatge d’error quan no es genera el buit.

SIEMENS

Error: 10.08.0002

CAUSA:
S'ha sobrepassat el temps maxim per la generacid del by

ACCIO:
Reparar o substituir les parts malmeses

Per més informacié contactar amb el servei técnic
Torna
enrere

Misatge d’error de la deteccié d'un dels 2 finals de carrera de I'eix X.

Error: 10.08.0003

CAUSA:
L'eix X es troba fora la seva zona de trebe

ACCIO:
Consultar amb el servei técnic.

ol ol o e Fal ol o e
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Misatge d’error de la deteccié d’'un dels 2 finals de carrera de I'eix Y.

SIEMENS

SIEMENS

Error: 10.08.0004

CAUSA:
L'eix Y es troba fora la seva zona de trebe

ACCIO:

Consultar amb el servei técnic.

= ]
0

B
NN

|

Misatge d’error de la deteccié d'un dels 2 finals de carrera de I'eix Z.

Error: 10.08.0005

CAUSA:
L'eix Z es troba fora la seva zona de treba

ACCIO:
Consultar amb el servei técnic.

B
T rry ERNNE.

Finalment, només ens quedara matissar quins errors afecten a cadascun dels 2
modes d’execucio:

Mode automatic: Mode manual:
- 10.09.0001 - 10.08.0001
- 10.09.0002 - 10.08.0003
- 10.09.0003 - 10.08.0004
- 10.08.0001 - 10.08.0005
- 10.08.0002
- 10.08.0003
- 10.08.0004
- 10.08.0005
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10. Pressupost de la maquina

Finalment, un cop ja seleccionats amb tota mena de detalls els components i
material que sera necessari per la construccié de la maquina podem confeccionar un
pressupost aproximat del cost total que tindria fabricar-la, construir-la i muntar-la.
Aquest pressupost ens sera Util per fer una comparativa amb les maquines que podem
obtenir al mercat de similars caracteristiques. Els elements que hi ha de constar els
hem definit previament que son els seguents: elements estructurals, motors i el
material eléctric emprat i finalment i haurem de valorar la ma d’obra de muntatge.

10.1. Pressupost elements estructurals
(El preu de la peca és acabada i pintada)

Biga eix X 2 236,01 € 472,02 €
Biga eix Y 2 75,34 € 150,68 €
Suport biga 4 48,20 € 192,80 €
Estabilitzador X 4 21,20 € 84,80 €
Estabilitzador Y 2 42,48 € 84,96 €
Final de carrera mecanic eix X 4 4,00 € 16,00 €
Final de carrera mecanic eix Y 4 4,00 € 16,00 €
Patinet eix X 4 9,00 € 36,00 €
Patinet eix Y 4 6,00 € 24,00 €
Patinet Taula mobil 2 9,00 € 18,00 €
Guia eix X 2 12,00 € 24,00 €
Guia conjunt rodes eix X 2 3,00 € 6,00 €
Guia conjunt gripper 4 50,00 € 200,00 €
Uni6 bigues HEB-100 2 22,00 € 44,00 €
Conjunt planxes gripper 3 220,00 € 660,00 €
Peu regulable 4 162,00 € 648,00 €
Conjunt rodes eix X 4 100,00 € 400,00 €
Conjunt rodes eix Y 4 100,00 € 400,00 €
Gripper adaptat 1 1.500,00 € 1.500,00 €
Taula mobil 1 1.300,00 € 1.300,00 €

-06 -



C m.n.u
uv I Disseny d'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

10.2 Pressupost motors i cremalleres

Motor URANO 562,38 € 1.687,14 €
Motor SP4000 1 3.114,40 € 3.114,40 €
Cremallera d’acer galvanitzat 22x22 9metres 17,63 € 158,67 €
Cremallera d’acer galvanitzat 30X30 4,5metres 37,53 € 187,65 €

10.3. Pressupost material electric i sensors

Sensor inductiu 9 33,92 € 305,28 €
Sensor final de carrera 8 37,70 € 301,60 €
Sensor ultraso 1 161,26 € 161,26 €
Sensor fotoeléctric 2 99,54 € 199,08 €
Sensor PIR 2 45,00 € 90,00 €
Polsador parada emergencia 1 52,71 € 52,71 €
Adhesiu senyalitzacié parada emergéncia 1 5,80 € 5,80 €
Caixa 2 polsadors 1 43,55 € 4355 €
Polsador verd 3 14,29 € 42,87 £
Polsador vermell 1 14,29 € 14,29 €
Polsador groc 1 14,29 € 14,29 €
Connector femella M12-4 pins 22 15,59 € 342,98 €
Cable apantallat per 200metres 0,16 € 32,00 €
Selector amb clau 1 49,52 € 49,52 €
PLC SIMATIC S7-1214C 1 354 354,00 €
Modul 16 Sortides/entrades 1 162 162,00 €
Maodul 4 entrades analogiques 210 0,00 €
Pantalla tactil 5,7* MONO 1 364 364,00 €
Cable Ethernet 1 26,79 26,79 €
Font Alimentacié 24V. DC 2,5A. 1 102,85 102,85 €
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Un cop vist el preu de cada component que hem seleccionant anteriorment
podem fer la suma del cost total del material i afegirem el cost addicional del muntatge
aproximat.

Elements estructurals 6.277,26 €
Motors i cremalleres 5.147,86 €
Material eléctric i sensors 2664,87 €
Muntador / soldador (30 hores) 1050 €
Ajudant muntador (30hores) 810 €

Finalment hem trobat un dels punts més importants que perseguiem des de un
bon principi, que era esbrinar quin seria el cost de la fabricaci6 de la maquina
realitzada integralment a I'empresa. Després d’haver cercat aquest valor podem fer
una petita comparacié del cost que en suposaria adquirir una de les maquines que
existeixen al mercat.

En el cas que ens volguéssim adquirir una maquina per desenvolupar les
mateixes tasques que amb la maquina que hem dissenyat, sabem que aquestes tenen
un cost de 50.000€ o superior.

Si comparem el preu final de la maquina de 15.950€ amb el menor que podem
obtenir al mercat que és aproximadament d’'uns 50.000€, veiem rapidament que el cost
de la maquina és més del doble respecte la que hem dimensionat. El principal objectiu
del projecte era donar una solucié per la necessitat generada, adequant la maquina al
cas concret i optimitzant-ne al maxim els costos, ja que els preus de les maquines al
mercat 'empresa les troba excessivament cares. Un cop arribat aquest punt s’haura
de transmetre tota aquesta informacié a la part de gestié i comptabilitat de 'empresa
pergué pugin valorar-ne la seva amortitzacio, i es pugui plantejar el fet de fabricar-la.

-08 -



V I C m.n.v.
u Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

11. Possibles millores de la maquina

Finalitzat el nostre disseny de la maquina, és el moment de plantejar-nos si
seria possible millorar-la en alguna de les seves parts o el seu funcionament. A
continuacio presentarem 2 millores possibles:

- Implementacié d’'un sistema de medicié de la planxa.
- Creaci6 de planificacions de la produccio en la pantalla tactil

Tot seguit explicarem breument cadascuna d’aguestes idees.

Implementacié d’'un sistema de medicié de la planxa.

Amb aquesta nova implementacié el que pretendriem és aconseguir que la
maquina disposi d’'un sistema a través del qual poguéssim mesurar la planxa amb
precisié i identificar en quin cas ens trobem. Un cop mesurada la planxa hauria de ser
transportada al seu punt de descarrega, el qual el podriem calcular mitjancant una
operacio aritmetica.

Amb aquesta aplicaci6 veiem un clar avantatge, és que l'operari amb la
seleccié de la mateixa operacio li seria valid per totes les dimensions de xapa, i no
hauria d’escollir cap mena d’opcié com en el cas que hem dissenyat anteriorment. Per
altre banda també li trobem una desavantatge, és que el preu de la maquina final
s'incrementaria lleugerament, al haver d'instal-lar motors amb encoders entre d’altres
dispositius.

Creaci6 de planificacions de la produccié en la pan talla tactil

Una altre millora que ens podriem plantejar en el futur, és que la pantalla tactil,
a part de realitzar les execucions individuals que té actualment programades, li
poguéssim entrar la planificacio de treball que pensem dur a terme, és a dir; li
assignéssim el nombre d’execucions que pensem realitzar un programa. Aixi tindriem
un control més elevat del punt on ens trobem . Possiblement ho veurem més clar amb
'exemple:

Exemple:
Pla de producci6 :
5 de 20 planxes de 2mx1mx1,5mm
0 de 10 planxes de 3mx1,5mx5mm
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12. Conclusions

En finalitzar aquest projecte final de carrera podem afirmar que s’han assolit els
objectius proposats, obtenint un disseny i dimensionament integral de la maquina
automatica i a la vegada una estimacié economica de la seva elaboracié.

Per poder-lo realitzar ha estat necessari primerament fer un analisi de la
situacio actual i descobrir quina €s la necessitat que hem volgut satisfer, per poder-ne
buscar les solucions i adoptar un cami a seguir durant tot el desenvolupament del
mateix. Al tractar-se d’'una maquina automatitzada, cal a dir que hem posat molt emfasi
en la part de seguretat de la maquina, ja sigui vers a l'operari 0 també la propia
seguretat de la mateixa per no malmetre’'n els seus components.

Durant el desenvolupament hem tingut moltes premisses determinades, que ja
venien donades o per la realitat en la qual ens trobavem o bé per la seguretat que
preteniem garantir, aix0 ha set una avantatge perdo amb el perill de que hem de ser
conscients del que fem en cada moment i de les limitacions i avantatges que suposa
cada pas que féiem en el disseny en el projecte.

En l'elaboraci6 de la maquina hem optat per la utilitzaci6 de material i
components eléctrics que ja existien en el mercat. Amb aquest fet el que hem
aconseguit és reduir el temps de disseny i ens hem centrat principalment en dissenyar
i dimensionar la maquina, dit d’'una altre manera, quan detectavem una mancanca o
necessitat buscavem una solucio dins el mercat existent.

Finalment, podem dir que I'objectiu principal que ens marcavem ha estat
assolit satisfactoriament. Tenim el disseny d’una maquina que podem fabricar a S.A.V.
i en segon punt, possiblement dels més importants des de el punt de vista de
'empresa és que la maquina surt a un preu molt inferior al d’adquisicié d’una maquina
que puguem trobar en el mercat.

Per concloure només a dir una ultima cosa, és que si 'empresa ho desitja

després d'analitzar el projecte, es podria procedir a la fabricacié d’'un prototip per ser
instal-lat a S.A.V.
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12.1. Conclusions personals

L'elaboracio d’aquest projecte ha set una experiéncia molt enriquidora, tant des
del punt de vista docent com professional. El fet de que el projecte hagi estat dirigit des
de la universitat i I'empresa m’ha servit realment per veure els seus dos punts de vista
i crec que lo millor seria quedar-me amb un punt entremig dels dos. En el cas
professional busquem sempre solucionar els problemes de la manera més rapida
possible perd a vegades hi ha mancances d’estudis prou acurats per triar la solucio
més idonia. En canvi en el docent contemplem totes les possibilitats i casos, pero a
vegades ens excedim en demostracions i justificacions per arribar a un punt de partida
ja conegut per I'experiéncia.

D’altre banda puc dir que realitzar aquest projecte en concret m’ha demostrat
que posseia conceptes dels quals no n’era conscient i alhora n’he adquirit molts altres
de nous. L’haver realitzat el dimensionament d’'una maquina crec que hem sera de
gran utilitat de cara al mén professional, per tal de comprendre com soén fetes i per
quins motius s’instal-len diversos components.

Finalment, només destacar una Ultima observaci6 i és que amb
desenvolupament del projecte he pogut veure que per arribar a una solucié, és molt
possible que hi hagi infinitat de camins, la Unica cosa que hem de fer és plantejar-nos
el problema a primera instancia i buscar-hi possibles solucions. Una vegada ens hem
plantejat una solucié hem de saber-hi buscar tots els avantatges i inconvenients per tal
de ser conscients. | per finalitzar la Unica cosa que haurem de fer per solventar el
problema de manera correcta, és anar de general a singular.
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14.ANNEX
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14.1.2. Biga HEB
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14.2. Informaci6 técnica motors
14.2.1. Motor SP4000

MANUAL DE USO

ESPANOL

Al agradecerle la preferencia que ha manifestado por este producto, la
ampresa estd segura de que da &l obtendrd las prestaciones necesarias
para sus exigencias. Lea atentaments &l folleto “Advertencias” y el
“Manual de instrucciones” que acompanan a este producto, pues
proporcionan importantes indicaciones referentes a la seguridad, la
instalacién, &l uso y el mantenimisnto del mismo.

Este producto cumplalos requisitos establecidos porlas nomas reconocidas
da latécnica y las disposiciones relativas ala seguridad. Confimnamos su
conformidad con las siguientes directivas eurcpeas: 80/336/CEE, 7324/
CEE, 9837/CEE (y modificaciones sucesivas).

1) GENERALIDADES

El operador SP4000 estd constituido por un robusto motorreductor. El
acoplamiente motorreducter, de ipo hidrodinamico, permite arrangues y
paradas suaves de la hoja, para evitar que la estructura realice esfusizos
alevados. El motor, autofrenante, permite que la hoja se pare rdpidaments,
avitando deslizamientos inerciales incontrolados de la misma.

El motorreductor sa acopla a la cancala por medio de una cremallara. El
cuadro de mandos estd incorporado y comprende: fusibles de proteccidn,
proteccidn contra sobrecargas trifasica y central de mando.

Laldgica de funcionamiento parmite diversas configuraciones, para adap-
tar mejor elusodel automatismo al usuarioigj.: cierre automdtico, fotocélulas
activadas en fase de cieme, etc.). Para modificar las configuraciones,
dirfase a personal cualificado (instalador.

El motoreductor, de fipo irreversible, mantiene la hoja bloqueada cuando
estd corada, haciendo innecesario el uso de electrocerraduras.

Lin sistema de desbloqueo manual permite abrir manualments la hoja en
caso de falta de corriente o de mal funcicnamisnto.

El equipo debe estar dotadeo de todos los dispositivos de seguridad
necesarios para garantizar laincolumidad de personas, animales y cosas,
seqlin lo previsto por las nommas vigentes.

2) SEGURIDAD

El autormatismo, si se instala y utiliza correctamente, satisface el grado de

sequridad requenido. Sin embargo, es conveniente cbservar algunas

reglas de comportamiento para evitar incorvenientes accidentales.

Antes de usar ol automatismo, lea atentaments las instrucciones deusoy

consérvelas para consultas futuras.

E= preciso:

+  Mantenar a nifios, personas y cosas fusra del campo de accidn del
automatismo, especialmeants durante su funcionamiento.

+* Mo dejar radiomandos u otros dispositivos de mando al alcance de los
nifios, para evitar el accicnamiento involuntario del automatismo.

+* Mo contrastar voluntadamente el movimiento de la hoja.

+  Mointentar abrir manualmente la cancela si antes no se ha activado al
dispositive de desbloqueo de emergencia.

+* Mo modificar los componentes del autornatisma.

+ En caso de mal funcicnamiento, cortar el suministro de corrients,
activar el dispositive de desblogqueo de emergencia para consentir al
acceso y solicitar la intervencion de un técnico cualificado.

+  Antes de realizar cualquier operacion de limpieza externa, cortar
el suministro de corriente.

+*  Marntenarlimpios laguiade deslizamiento, las lentes delas fotocélulas
¥ los dispositives de sefalizacidn luminosa. Controlar que ramas o
arbustos no interfieran con los dispositivos de seguridad (fotocglulas).

+  Pariddicaments, controlar la lubricacién de la cremallera.

+  Si resulta necesario efectuar alguna intervencion directa en el
automatismo, llamar a personal cualificade (instalador).

+*  Anualments, hacer contralar el automatismo por personal cualificado.

3) MANIOBRA DE EMERGENCIA

La hoja s abre manualments cuando falta el suministro de cordente o en

caso de funcionamientos andmalos del automatismao.

3.1) Activacién

Hay que realizar lo siguiente:

+*  Abrir la puerta delantera del servomotor con la llave asignada (fig.1).
Al momento de la apertura, un microinterruptor de seguridad bloquea
el funcionamiento eléctrico dal servomaotor.

+  Tomarlallave de desbloquea (fig. 2 ref. *C"), presentedantra de la caja,
& insertarla en el tornillo de desbloqueo ifig. 2 ref. “V7).

«  Girarla llave (fig. 2 ref. "C") en sentido contrario a las agujas del relaj,
hasta aflojar completamente el sistema de amrastre del pifidn.

De este modo, el pifdin queda libre v la cancela puede moverse

manualmente.

ATENCION - Dado el paso de la hoja, se recomienda acompafiafa
manualmente por toda la carrera, evitando absolutamente empujarla de
manara incontrolada.

3.2) Reactivacién
Hay que realizar lo siguiente:
+ Abrirla puerta del servomotor con la llave asignada.

+ Insertar la llave de desbloguea (fig. 2 ref. “C") en &l tornillo de
desbloqueo (fig. 2 ref. “W") y girarla en el sentide de las agujas del reloj,
hasta que &l tornillo queds completamente apretado.

+  Guardarlallave de desbloquen "C” de nuevo en su alojamiento, carar
la puerta del servomotor y wverificar el funcionamiento eléctrico del
automatisma.

+ Guardar la llave para abrir la puerta del ssrvomotor en un lugar
conocido par los usuarics.

4) MANTENIMIENTO Y DEMOLICION

Elmantenimiente delainstalacién debe serrealizade, con regularidad,
por personal cualificado. Los matariales que constituyen el equipo v su
embalaje deben eliminarse de confomnidad con las nomas vigentas,
Las pilas deben depositarse en loscontenedores expresaments previstos.

ADVERTENCIAS

El buen funcienamiento del operador resulta garantizado Gnicamente
si se respetan los datos contenidos eneste manual de instrucciones.
La empresa no responde de los dafios causados por el
incumplimiento de las normas de instalacion y de las indicacionas
contenidas en este manual.

Las descripciones y las ilustraciones del presente manual tisnen un
cardcter puramenta indicative. Dejando inalteradas las caracteristicas
esenciales del producto, la Empresa se reserva la posibilidad de
aportar, en cualquier momento, las modificacienes que considere
convenientes para mejorar técnica, constructiva y comercialmente el
producte, sin la obligacion de poner al dia esta publicacién.

Fig. 1

Fig. 2

Vg
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MANUAL DE INSTALACION

ESPANOL

Al agradecerle la preferencia que ha manifestado por este preducto, la
empresa estd segura de que de él obtendra las prestacicnes necesarias
para sus exigencias. Lea atentaments el folleto “Advertencias” y al
“Manual de instrucciones” que acompafian a este producto, pues
proporcionan importantes indicaciones referentes a la seguridad, la
instalacidn, el uso y &l mantenimisnto del mismo.
Estoproductocumplelos requisitos establecidos porlas nomas reconocidas
de la técnica y las disposicionas relativas a la seguridad. Confirnamos su
confommidad con las siguientes directivas europeas: 89/336/CEE, 7424/
CEE, 9&37/CEE (y modificaciones sucesivas).

1) SEGURIDAD GEMERAL

JATENCION! Unainstalacién equivocada o unuso inadecuado del produc-

to pueds crear daiics a parsonas, animales o cosas.

Es preciso:

1) Leeratentaments el folleto *“ADVERTENCIASy todos los "MANUALES
DE INSTRUCCIONES" que acompafian a este producto, pues
proporcionan importantes indicaciones referentes a la seguridad, la
instalacion, el uso y el mantenimiento del mismo.

2)  Eliminarlos materiales de embalaje (plastico, cartdn, poliestireno, etc.)
segun lo previsto por las normas vigentes. Mo dejar bolsas de nylon o
poliestirenc al alcance de los nifios.

3) Conservar las instrucciones para adjuntarlas al folleto técnico v para
consultas futuras.

4) Este producto ha sido proyectado v construido exclusivamenta parala
utilizacién indicada en esta documentacion. Usos no indicados en esta
documentacidn podrian causar dafios al producto y ser fusnte de
peligro.

5) LaEmpresadeclinatodaresponsabilidad que derve delusoinadecuado
del producto o de un uso diferente de aquél para el que esta destinado
¥ que esta indicado en la presente documentacion.

6) Mo instalar el producto en atmdsfera explosiva.

7) Los elementos constructivos dela maquina deben ser conformes a las
MNormas Vigentes. La Empresa declina toda responsabilidad que
derive de la inobsarvancia de la buena técnica en la construccidn de
los elementos de cieme (puertas, cancelas, etc)), asi como de las
deformaciones que se podnan verificar durants &l uso.

2) Lainstalacidn debe serconforme alo previsto porlas Nommas Vigentes
¥, en cualquier caso, debe realizarse respetando las nommas de la
buena técnica.

9) Cortar el suminisiro de corriente, antes de efectuar cualquier
intervencién en la instalacion. Desconectar también eventuales
baterias tampén, si las hay.

10]) Praver, an la red de alimentacién del automatisme, un interuptor o un
magnetotémmico omnipolar con una distancia de abertura de los
contactos igual o supearior a 2mm.

11) Varificar que, antes da la red de alimentacidn, haya un intsrruptor
diferancial con un umbral de 0,034,

12) Verificar si la toma de tierra ha sido realizada correctaments: conectar
todas las partes metdlicasde cierre (puertas, cancelas, etc.) ytodos los
componentes del equipo provistos de bome de tierra.

13) Aplicartodos losdispositives deseguridad (fotocélulas, baras sensibles,
etc.)necesarios para proteger el drea contra el peligro de aplastamiento,
transporte o cizallado.

14) Aplicar al menos un dispositivo de sefializacidn luminosa (luz
intermitenta) en posicidn visible vy fijar a la estructura un cartel de
Atencidn.

15) La Emprasa declina toda responsabilidad, a efectos da la seguridad y
del buenfuncionamiznto del automatismao, siseemplean componantas
de otros fabricantas.

18] Usar exclusivamente partes originales al realizar cualquier operacidn
de mantenimients o reparacidn.

17} Mo medificar ningin componente del automatismo si no ha sido
expresaments autorizado por la Emprasa.

18} Instruir al usuaric del equipo sobra los sistemas de mando aplicados
v la ejecucidn de la apertura manual en caso de emeargencia.

19) Mo parmitir que personas o nifios estacionen en el campo de accidn del
automatisma.

20) No dejar radiomandes u otros dispositives de mando al alcance da los
nifics, para evitar el accionamisnto involuntarno del automatismo.

21 Elusuariodebe evitar cualquierintento deintervencidén oreparacion del
automatismo y dingirse dnicamente a personal cualificado.

22) Toda lo gque no esta expresameants previsto en estas instruccicnes no
astd pemitido.

2) GEMERALIDADES

El oparador SP4000 estd constituido por un robusto motorreductor. EI
acoplamisnto motor/reductor, de tipo hidrodindmico, pemite arrangues y
paradas suaves de la hoja, para evitar que la estructura realice esfusizos
elevados. El motor, autofrenante, y el reductor, de tipo ireversibla, permi-
ten que la hoja se pare rapidamente, evitando deslizamientos inerciales
incontrolados de la misma.

El motorreductor se acopla a la cancela por medio de una cremallera.

El cuadro de mandos estd incorporado y comprende: relés de marcha,

proteccion contra scbrecargas trifasica y central de mando.

La l&gica de funcionamiento permite diversas configuraciones, para adap-
tar mejor el uso del automatismo al usuario (gj.: cierre automdtico, cierra
dirigido, fotocélulas activadas en fase de ciemre, etc.). Para modificar las
configuraciones, dirijase a personal cualificado (instalador).

El motorraductor, de tipo irmeversible, mantiens la hoja bloqueada cuandao
esta cerrada, haciendo innecesanio ol uso de electrocerraduras.

Un sistema de desblogqueo manual pemite abrir manualments la hoja en
caso de falta de comrients o de mal funcionamisrnta.

El motorreductor (fig. 1) estd constituido por:

‘MF" Motor con electrofreno

"G Accplamiento hidrodindmice motorreductor

‘R"  Heductor con bafio de acsita, con tornillo sin fin‘rueda helicoidal
‘MS" Microintarruptor de seguridad pusrta de aperiura

8" Grupo de fin de carrera elactromacdnico

P Pifdn

Q" Cuadro de mandos

'SB" Dispositivo de desblogueo de amergencia

*C" Caja con puerta dotada de llave

3) DATOS TECNICOS

3.1) SP4000

Alimentacidn .. : trifdsica +MN 400V acitifasica +N 230Wac +10% 50Hz (*)
Revoluciones mator .. .+ 1400min-t

Patencia absorbida... L 1500W
2, ;4,844 (230V)

contra las sobrecargas, cableada en &l cuadra

Clage de aiglariento :F

1746
.................. : 30min-!

Relacian de reduccicn .
Rev. de salida ...

Mddulo pifién .. m=6mm z=18 dientes
Paso maximo hoja . + 40000N {~4000kg)
Velocidad hoja ..o : 10, imimin
Reaccidn al impacto . : parada (con bara sensible)
Lubricacidn raducton ... : aceite

Maniobra manual: dispositive de desblogueo macdnico multidiscos conllave
N? manicbras en 24 h..
Unidad da control ........
Condiciones atm. locales
Grado de proteccian .
Dimensiones ......
Paso operadaor ...
{*) Esta disponible la alimentacidn 230V trifdsica.

: SIRIO TEL con intarfaz
. 1de-15°C a +60 °C
artes eléctricas :IP 54)
:véase la fig. 2
.o B50N (~86ka)

3.2) SIRIO TEL

Alimentacion () . trifésica +MN 400V ac/trifdsica +N 230Vac
Aislamiento red - baja tensidn . =2 MOhm 500Vc.c.
Rigidez dieléctrica red - b. tensidn:. e 3750VC.A 1!
Alimentacidn accescrios: ...... 24Ve.a. /0,54
Luz da aviso cancela abierta: e 2ANIAW
Luz intermitenta: ... . 230V40W

4) CONTROLES PRELIMINARES

Hay gue controlar que la estructura de la cancela sea conforme a lo

dispuesto por las nomas vigentes vy, en particular:

+  Que lavia de deslizamiento de la cancala sea lineal, horizontal, v las
nuedas puedan soportar el peso de la cancela.

+  Quelacancela pueda moverse manualmente con facilidad por toda su
carrera y que no se produzean excesives desplazamientos laterales.

+ Oue la guia suparior pamita al juego adecuado con la cancela para
garantizar un movimiento regular y silencioso.

+  Que astén montados o puedan montarse los topes de apeartura y da
clame,

+ Qe laposicion detemminada para la fijacidn del motomeductor permita
realizar lamaniobra de emergencia de manera facil y sequra. Caso de
que los elementos controlados no respeten las indicaciones descritas
anteriormente, hay que reparafos o, si resulta necesario, sustituilos.

ATENCION: Debe recordarse que la motorizacicn facilita el usc de la
cancela, pero no resuelve problemas debidos a defectos y deficiencias da
instalacidn o de mantenimiento insuficients de ésta (ftima.

Hay que desembalar el producto y comprobar suintegridad. Siel producto
no esta integro, es preciso comunicarlo al propio concesionario vendedor.
Aslmismo, hay que recordar que los componantes (cartdn, polisstireno,
riylon, etc.) deben aliminarse segun las disposiciones de las nomas
vigentes.

5) ANCLAJE DE LA PLACA BASE

Hay que realizar lo siguienta:

1) Verficar que, en la posicién detarminacda, no haya cables o tubos
soterrados.

2) Praver, cerca de la placa de fijacidn, un pozo o una pequeiia columna
para las distintas derivaciones, para tener un tnico conducto, de &0-
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80mm de didametro, que llegue al servomaotor,

3) La base de anclaje, que se suministra ensamblada (fig. 3), debe
colocarse con la etiqueta del engranaje crientada hacia la cancela.

4) Predisponer un hoyo, de las dimensiones indicadas enlafig. 3, donde
sa cementaran los tirafondos de la placa base para la fijacidn dal
semvomotor. Silavia de deslizamiento ya existe, el hoyodebe excavarse
an parte tambign en la colada de cimentacidén de la via. De esta
manera, un eventual aflojamiento de la via hard bajar también la base
del motorreductor, manteniendoe, asi, el juego entre el pifdn y la
cremallera (de aproximadamenta 4-5mm). Paramantanarenla posicidn
comrecta la placa base durants la instalacidn, puede resultar til soldar
dos barras de hierro debajo de la via, sobre las cuales, despuds, se
soldaran los tirafondos (fig. 3).

5) Colocar la placa base respetando las cotas indicadas en la fig. 4. El
simbolo dal pifin marcado en la placa base debe ser visibla y estar
orientado hacia la cancela. Esto garantiza, también, lacorrecta posicidn
de los conductos para las conexiones eléctricas.

6] Dejarel conducto o los tubos flexibles previstos para pasar los cables
aléctricos de manera que sobresalgan de la placa basa.

7) Efectuar una colada de hormigdn.

8) Controlar atentamenta:

- Las cotas de posicionamiento (fig. 4).

- Que |la placa base esté bien nivelada an los dos sentidos.

- Que las 4 roscas de los pernos prisioneros v la base estén bien
limpios, sin rastros de cemento.

- Por llimo, es preciso dejar cuajar la colada.

Notas: El servornotor debe fijarse a la base da cimentacidn, constituida por

una placa de acero tratado contra la corrosidn y por los tirafondes que la

fijan al suslo.

ATENCION: Las tuercas que bloquean a los tirafondos no deben

aflojarse. Después de la cementacidn, hay que controlar con una llave

dinamoméirica que estén apretadas con un par de 70Nm.

Enla fig. 5 se indican las dimensiones y los agujeros previstos en la basa

deal sarvomator.

&) FIJACION DEL MOTORREDUCTOR

Una vez que la colada se haya endurecido, hay gque pasar todos los cables

de conexidn de los accesorios y de la red de alimentacion, dejando que

sobrasalgan aproximadaments 1 metro de la losa de cimentacidn.

Observando la fig. &, hay que realizar lo siguiente:

1) Abrirlapuertay destornillarlos 4 tornillos que fijan latapa de proteccidn
ala basea (fig. 1 ref. *C") con la lave adecuada.

2) Colocar el servomotor encima de la losa, insertando todos los cables
o conductos previstos en el agujero especifico (fig. B) v los tirantes en
las ranuras de fijacidn.

3) Insertaruna arandela plana, una arandela Grower y una tuerca M12 en
cada uno de los cuatro tirantes de la base. Dejar las tuercas flojas para
permitir la colocacidn correcta.

4] Monrtar los cuatro tomillos sin cabeza de nivelacién (fig. 7 ref. "G") y
reqularos de manera que se puada nivelar (fig.7 ref. *L™) &l servomotor
unos &10mm alzado respecto a la base de cimentacidn.

5) Haciendo deslizar el servomotor por las ranuras previstas, posicionaro
definitivamenta, respetando las medidas indicadas en la fig. 4, yfijarlas
cuatro tuercas (fig. 7 ref. "T") que bloguean el servomotor a la losa de
cimantacidny las contratuercasde los tomillos sincabezade nivelacidn.

Nota: los dientes de la cremallera tendrin que engranar en &l pifién por

toda su anchura.

7) PREDISPOSICION AL MONTAJE DE LA CREMALLERA

En primer lugar, hay que fijar a la cancela una cremallara de acsro conun

middule de disntes m=6y una seccidn da almenos 30x20mm. Genaralrmen-

ta, se suministra en piezas de 2 metros.

Por lo gque se refiers a la longitud, ésta debe contemplar, ademéds de la

abartura del pasaje, también la parte de engrane del pifidny el espacio para

la fijacién de los patines que gobiernan el fin de carrera.

La fijacidén de la cremallera debe ser adecuada al tipo de cancela. En este

apartado, a titulo de ejemplo, se ilustra el modo de fijacidn de lacramallara

mediante angulares soldados (fig. 8).

ATENCION - La operacién de soldadura debe ser efectuada por una

parsona capaz y dotada de todos los dispositivos de proteccidn individua-

les previstos por las normas de seguridad vigentes. Durante las fases de
soldadura, es necesaric prateger el servomotor, con protecciones adecua-
das, contra las proyecciones de la soldadura misma.

7.1) Montaje

Hay que realizar lo siguiente:

1) Preparar unos angulares para la fijacién de la cremallera utilizando
perfiles en *L" de dimensiones adecuadas. Deberd disponerse uno
aproximadamente cada 80-100cm.

2) Cerrar completaments la cancala a mano (o abrida, si resulta més
practico).

3)  Activar el dispositivo de desbloquec de emergencia (Véase el apartado
‘MANIOBRA DE EMERGENCIA™).

4} Apoyarsobre el pifidn de mando el extremo de una pieza de cremallera,
manteniendelo nivelade {paralelo a la via).

5) Apoyar un angular encima de la cremallera y bloquearo con una
mordaza; manteniendo la cremallera nivelada y alineada con el perfil
del pifién, soldar, con algunos puntos de scldadura, el angular a la
cancela y, después, la cremallera al mismo angular (fig. 8).

&) Empujar manualmante la hoja hasta el otro extremo de la cremallera,
centrar la cremallera en la dentadura del pifdn, apoyar un angular
encima de la cremallera, bloquearlo con una mordaza, soldarlo con
algunos puntos de soldadura a la cancela y, despuds, soldar la
cremallera al mismo angular.

7) Haciendo deslizar manualmente la hoja, colocar y soldar, con breves
punitos de soldadura, los otros angulares intermedios {uno cada 80-
100em].

8) Hacerdeslizarla piezade cremallera fusra del pifién y realizarrobustas
soldaduras de los angulares y de la cramallara.

ATENCION: No se deben soldar entre si los empalmes de las
piezas de cremallera.

9) Colocar otra pieza de cremallera cerca de la pieza soldada
anteriormente. Acoplar el empalme de las dos piezas, contraponiendo
un trozo de cremallera (fig. 9) para mantener el paso correcto, v
bloquears todo con mardazas.

10) Proceder conlasoldaduray el posicionamiento de todos los elementos,
repitiendo los puntos antericrmente descritos.

8) REGULACION DEL PINON

Unavez terminada lafijacidnde la cremallera, es necesario regularel jusgo

cremallera - pifidn de la manera siguients, haciendo refarencia a la fig. 10.

1) Aflojar, unos 4mm, los cuatros tomillos sin cabeza "G" colocados en la
base del sarvomator.

2) Caontrolar la nivelacidn con un nivel.

3) Controlar que lacremallara engrana al pifiin portoda su anchuray por
toda la carrera de la hoja.

4) Fijar las 4 tuercas de los tirafondos (fig. 10 ref. “T") que fijan el
sarvomator al sualo.

5) Fijarlas 4 contratuercas de los tomillos sin cabeza de nivelacién (fig.
10 ref. "G").

6) Verificar el jusgo entre el pifdn y la cremallera por toda la longitud de
la cremallara y, eventualmente, retocarlo.
ATENCION - Hay que recordar que la duracién de la cremallera y del
pifidn dependen de modo deteminants del engrans.

9)MONTAJE DE LOS PATINES DE FIN DE CARRERA

Sirven para controlar los microinteruptores de fin de carrera de apertura

y de cierre. Pueden soldarse directamente a la cremallera o fijarse

mediants tornillos. La fijacidén con tomillcs permite regular sucesivamants

la posicidn del patin.

ATENCION - El automatisme no debe funcionar eléctricamente sin los

patines de fin de carrera.

La operacién debe realizarse con el dispositivo de desbloquea de amer-

gencia activado y sin alimentacidn de red.

Debe realizarse lo siguienta:

1) Sila conexidn a la red ya s& ha realizado, asegurarse de que &l
interuptor del automatismo esté bajado.

2) Activar el dispositivo de desblogueo de emergencia de la mansra
descrita en el apartado correspondients.

3) Empujar manualments la hoja hasta que se abra completaments,
pardndola unos 4-5cm antes del punto de parada deseado.

4) Conectar un chmimetro alos bornes de la central corespondientes al
finde carrara de apertura {(SWoO), consultando el apartado “Conexiones.
del tablere de bornes”. Controlar lo que indique el instrumento,
empujando con la mano la palanca de mando de los fines de camera
en el sentido de apartura (el instrumento debsindicar la intarrupeion da
continuidad).

5) Calocarel patin defin de carera encima de la cremallera y empujario
contra la palanca del fin de camrera ifig. 11 ref. “P7) hasta que el
instrumento sehale la intervencidn del microinterruptor.

&) Una vez determinada la posicidn del patin, bloguearo con algunos
punitos de soldadura. En el caso de fjacidn con tornillos, sefalar la
posicitn y proceder en consecuencia.

7] Canectar el instrumento alos bomes de la central correspondientes al
fin de carrara de cierre (SWC). Controlarlo que indique el instrumento,
empujando con la manc la palanca de mando de los fines de camera
an el sentido de cieme (el instumento debe indicar la interrupcidn de
continuidad).

8) Empujar manualmente la hoja hasta que se cieme completamenta.
Retroceder la hoja unos 4-5cm respecto al punto de cierre deseado.
Hay que tener en cuenta un eventual espacio entre la columna vy el
batiente de la cancela (fig. 12) o un dispositivo de impacto (fig. 12 - ref.
"8, de conformidad con lo previsto por las normas vigentes.

9) Colocarel patin defin de carera encima de la cremalleray empujaro
contra la palanca del fin de carera hasta que el instrumente sefale la
intervencion del microintarruptor.

10} Una vez determinada la posicidn del patin, blogquearo con algunos
puntos de soldadura. En el caso de fijacidn con tornillos, sefalar la
posicitn y proceder en consecuesncia.
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11} Desconectar &l instrumento y reactivar el funcionarmiento maotorizado
(véase el apartade *desblequec de emergencia™). La correcta
intervencidn eléctrica da los fines de carrera se tendra que controlar
una vez se hayan realizado las conexiones eléctricas y se haya
controlade el *SENTIDO DE ROTACION® (véase el apartado
corespondients). Sila posicidn es correcta, en el caso da que los
patines se hayan soldado, hay gque asegurar su posicion con robustas
soldaduras; si se han fijado con tornillos, se debe controlar que éstos
astén bien apretados.

IMPORTANTE: Caso de que se produzcan deslizamientos elevados dela

hoja después de la orden de parada, es posible alargar la parte perfilada

final del patin (fig. 12 ref. "A"), para evitar que el patin supers &l fin de
carrera mismo.

JATENCION! Para evitarfuncionamientos andmalos o dahos al automatis-

mo, es necesario mantenar sismpra 4-5cm respecto a la posicién de

aparturacierre dessada (fig. 12).

10) RETENES

PELIGRO - La cancela tiene que estar dotada de topes mecanicos tanto
de aperiura como de ciamre (fig. 12 ref. “F"), para impedir qua la cancela
salga de la guia superior.

Lostopes mecanicos debenfijarse al suslo sdlidaments, algunos centimea-
tros més alld del punto de tope aléctrico.

11) PREDISPOSICION DE LA INSTALACION ELECTRICA

Hay que predisponer la instalacidn eléctrica como sa ilustra en la fig. 13,
teniendo en cuenta las normas vigentes para las instalaciones eléctricas
CEl 64-8, |[EC364, amonizacidn HD384 y otras normas nacionales.
ATENCION - Contrdlense las caractersticas nominales del servomator.
Enlaversidntrfasica de 400V, hay que conectarlared con cable multipolar
R-5-T-N+TIERRA, de 2,5mm? de seccidn minima y del tipa previsto porlas
normas nacionales vigentes (ejemplo, cable tipo HOTRN-F).
Enlaversidntrfasica de 230V, hay que conectarla red con cable multipolar
R-5-T+TIERRA, de 2,5mm? de saccién minima y del tipo pravisto por las
nomas vigentes (ejemplo, cable tipo HOTRN-F).

Las conexiones de los dispositivos de mande y de seguridad deben
realizarse deconformidad con las nommas parala técnica de las instalacio-
nes anteriorments citadas.

Las conexiones de red y las conexienes auxiliares deben mantenerse
claramente separadas.

En la fig. 13 se indica al nimera de conexiones y su seccidn para una
longitud de aproximadamente 100 metros; en caso de longitudes superio-
res, hay que calcular la seccidn para la carga real del automatismo.

Los componentes principales de un automatismo son (fig. 13):

1 Interruptor omnipolar homologado de alcance adecuado, con
una abertura de contactos de al menos 3mm, provisto de protec-
cidn contras las sobrecargas y los cortocircuitos e indicado para
cortar el suministro de corrents del automatismo. 5i no estd
presents, hay que prever antes del automatismo un intermuptor
diferencial homologado con un umbral de 0,034,

QR Cuadmo de mandos y recaptor incorporado
5 Selector de llave

AL Luz intermitenta con antena sintonizada
M Servomotor

P Botones de mando

cs Barra sansible

cC Control barra

Fte, Fre Parde fotocélulas extemas

Fti, Fri  Par de fotocélulas intemas
CF Columnas
T Transmisor de 1-2-4 canales

|

/\ JATENCION! Operador despovisto de limitador de par; instalar
ol actuader utilizando adecuados sistemas de seguridad {por ejemplo,
dispositive del tipo E, punte 5.5.1 de la norma EN12453:2000)

12) CONEXIONES DEL CUADRO DE MANDOS

Una vez pasados los adecuados cables eléctricos por los conductes v
fijadoslos distintes componentes del automatismo en los puntos escogidos
praviaments, S pasa a suconexion segun las indicaciones ylos esquamas
contenidos en los comespondientes manuales de instrucciones.

En primer lugar, hay que efectuar la conaxidn de las fases, del neutra (no
en lavarsion de 230V trifasica) v de la tierra (obligatoria). El conductor de
proteccian (tierra), provisto de vaina aislante de color amarillofverds, debe
conectarse an los bomes expresamente predispuestos v marcados @.
El automatismo tiene que ponersa en funcién cuando se hayan conectado
y controlado todos los dispositivos de seguridad.

En la fig.14-15 se ilustra &l esquema de cableado del cuadro presente en
el servomotar.

Acontinuacidn, se indican las descripciones de los bomes de las conaxio-
nes que hay que realizar en el cuadro de control (fig. 14-15)y dela central
mod. SIRIO TEL (fia. 16).

ESPANOL
Cuadro

HN-R-5-T+ TIERRA Alimentacidn cuadro trifisica 400Vac £10%, 50Hz
R-5-T+ TIERRA Alimentacidin cuadro trifasica 230Vac +10%, 50Hz
TABLERO DE BORNES CENMTRAL SIRIO TEL (FIG.16)

M. B.: Latarjeta se suministra con una serie de bomes puenteados. Los
puentes se refieren a los bomes: 26-29, 26-30, 26-31, 26-35.

Si estos bomes no se van a utilizar, hay que dejarlos puenteados.

JP1 - TRIFASICA 400V

1-2-3-4  Alimentacion trifdsica + neutro 400% (1N - 2R - 35 -4T).
{1 Neutro, 2-3-4 fass)

24 Salida 2230V c.a. para la luz intermitente 40W max.

JP1 - TRIFASICA 400V

234 Alimentacidn trifdsica 230V (2R - 35 -4T).

24 Salida 220Wc.a. para la luz intermitente 40W max.

JP2

10-11  Salida 24 V Comiente Altema (3W) para indicador luminaso de
cancela abiarta.

1112  Alimentacion accesorios 24V c.a. y receptores disposiivos de
seguridad no sometidos a verificacion.

1213 Alimentacion 24V Tx sélo para transmisoras dispositivos de sa-
guridad sometidos a verificacidn.

14 Entrada LOOP1 del anillo de verificacion de los dispositives de
seguridad (véase la fig.19).

15 Entrada LOOP2 del anille de verificacion de los dispositives de
seguridad (véase la fig.19).

16-17  Salida segundo canal radio tarjeta receptora bicanal (n.o.).

18-19  Entrada antena tarjeta radiomeceptora (18 sefial, 19 trenza).

JPT

20-21-22

23-24-25Entradas para la conexién de los dispositivos de seguridad que
se tienan que verificar (véase la fig.19).

JP4

2627  Botén de START (n.o.)

26-28  Botdn de blogueo (n.c.). Si hay mds botones, éstos daben
conectarse en serie entre si.

26-20  Entrada contacto fotocélula in.c.). Si no se utiliza, déjese
conectado. Si se utiliza en fase de verificacion, cbsérvese al
cableado da la fig.19.

26-30  Finde carrerade apartura(n.c.). Sinoseutiliza, déjese puenteadao.

26-31 Fin de carrera de cierra (n.c.). 5ino se utiiza, déjess puenteadao.

26-32  Botdn peatonal (n.o.).

26-23  Botdn Abre (n.o.).

26-24  Botdn Cierra(n.o.).

2635  EntradacontactobarralR (n.c.). Sinose utiliza, déjess puenteado.

JPé Conector tarjeta radiorreceptora 1-2 canales

12.1) Centrel del sentide de rotacién

JATENCION! Antes de dar alimentacién al sistema, es obligatorio

controlar el “SENTIDO DE ROTACION™ de la manera descrita a

continuacidn.

Es necesario:

1) Activar el dispositivo de desblogueo como se describe en el apartado
"MANIOBRA DE EMERGEMNCIA™

2) Carmrar completaments la hoja a mano (microinterruptor de fin de
carrera apretado).

2 Con el sistema alimentade (puerta de la central y de la caja abiertas),
el led "SWC" ienen que estar apagados.
Si el led estd encendidos, hay que invertir las conexiones de los fines
de carrera “SWO" y “SWC" de la central.

4} Llevar manualmente la hoja de la cancela hasta lamitad de la carrera.

5 Restablecer el funcionamiento motorizado (“MANIOBRA DE
EMERGENCIA") y posicionarde nuevo la puerta de la caja para carar
el contacto de seguridad de la misma.

&) Cortar momentineamente el suministro de coriente para reactivar la
central.

71 Con la primera orden de start, la central efectda siempre la maniobra
de apertura; hay que verificar lo siguients:
a) silacancalavaen ladireccidn de apertura, 2l sentido de rotacidn del
servomotor es correcto,
b} silacancela va enla direccidn de ciemre, hay que cortar el suministra
de corfiente sinvartir dos fases en el tablero de bomes de alimentacidn
de la central de manda.

2} Dar alimentacidn de red y realizar un ciclo completo de verificacian.

13} COMNEXION DE LOS DISPOSITIVOS DE SEGURIDAD
Paralos dispositivos estandares de 4 bornes, sindispositivo automatico
de diagnéstico, es posible la conaxidn sin vermcamén_ como indicado
en el punto 13.14.

+ Para la conexidn de disposivos equipados con dispositive intemao
automatico de diagndstico, referirse acuanto indicado enal punto 13.2.

* Los dispositivos estandares de 5 bornes, sin dispositivo automatico de
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diagndstico, pueden insaertarse an el ciclo de control y da diagndstico
altomatico, siguiendo las indicaciones descritas en el punto 13.3.

13.1) Dispositives de seguridad SIN AUTODIAGNOSIS

Hay que realizar las conexiones como s ilustra en la fig.18. Es preciso
mantener los Dip-switches 9 y 10 an ON (corfiguracion proporcionada de
serie). Los contactos de intervencion de varios dispositivos iguales deben
conectarse en sanie entre si.

13.2) Dispositives de seguridad CON AUTODIAGNOSIS INTERNA
Hay que realizar las conexiones como s ilustra en la fig.18. Es preciso
mantener los Dip-switches 9 y 10 an ON (corfiguracion proporcionada de
sefie). Los contactos de intervencion de varios dispositives iguales deben
conectarse en sarie entre si.

12.3) Dispositives de seguridad SIN AUTODIAGNOSIS pero DOTADOS

DE CONTACTOS INTERCAMBIABLES sin tensidn.

Mormalmenta, se considera un dispositive receptor (Rx- fig.19) con &

bomes, de los cuales los bomes 1 y 2 son de alimentacién 24 Vea., el 3

as comun, el 4 es un contacto nomalmente cerrado en reposo y el S esun

contacto nomalments abierto en reposo.

A) Enlafig. 19"A", esta representada la conexién para la alimentacion de
los raceptores y de los transmisores de los que se quiere efectuar la
autodiagnosis.

B) Figura 19 “B". Conexién de una ¢ mas receptoras (fotocélulas) iguales
hastaunmaximo de cuatro(Dip 9 OFF/Dip 100N, solamente fotocélulas,
dejar un puente entre 35-26). Conexidn de uno o mds receptores
iguales hasta un maximo de cuatro. Por ejemplo, con dos fotocélulas,
hay que conectar F1 y F2 v, después partir la cadena de la conexidn
conectando el bome 4 de F2aLOOP y elbome 5 de F2 a COM. Sihay
que conectar un receptor, se realizara la conexidn representacda en la
fig. 19 refd.

Silos recaptores que se han de conactar son menos de cuatra, hay que
partirlacadena dela conexicn realizando las conexiones representadas
anlafig. 19 ref. 2 6 3. Silos dispositivos son barras sensibles envez de
fotocélulas, debe utilizarse el bome 25-BAR de la central.

En el caso de que los dispositivos fueran exclusivamente bordes
sensibles en vez de fotocélulas, utilizar el bomea 35-BAR de la central
{Dip 9 ON/Dip 10 OFF, dejar un pusnte entre 20-28).

€) Conexidn de una fotocélula y una barra.(Dip @ OFF/Dip 10 OFF)

D) Conexidn de dos fotocélulas y una barra.Si se conactan dos bamras v
una fotocélula, F1 y F2 de la fig. 19 “D" se convierten en dos barras v
C1 enuna fotocélula; ademds, hay que invertir entre sl las conexionas
PHOT y BAR da la central.(Dip 9 OFF/Dip 10 OFF)

E) Conexidn de trasfotocdlulas y una barra.{Dip 9 OFF/Dip 10 OFF). Sise
conectan tres barras y una fotocdlula, F1, F2 y F2 (fig. 19 "E") se
convierten en tres barras y C1 en una fotocélula; ademas, hay que
irvartir ertre si las conexiones PHOT y BAR de la central.{Dip @ OFF/
Dip 10 OFF)

F) Conexidn de tres fotocglulas y dos barras. Si se conectan tras barras v
dos fotoclulas, F1, F2y F3(fig.19 *F") se convierten en tres barras, C1
yC2endos fotocélulas; ademas, hay que invertirentre si las conexionas
PHOT y BAR da la central.(Dip 9 OFF/Dip 10 OFF)

G) Conexidn de cuatro fotocédlulas y una barra.

Si se conectan cuatro barras y una fotocélula, F1, F2 , F3 y F4 {fig.19
*GE") se convierten en cuatro barras y C1 enuna fotocélula; ademas, hay
qua invertir entre si las conexiones PHOT y BAR de la central.(Dip 9@
OFF/Dip 10 OFF)

14) LOGICA DE FUNCIONAMIENTO

14.1) Dip-switches

Dipiy2 Fotecédlulas {(FCH)
ON - Excluys el funcicnamiento de la fotocélula en fase de aperura &
invierte inmediatamente en fase de ciems, en caso de oscuracimiento de
la fotocélula.

OFF - Si un cbstaculo oscurace la fotocdlula cuando la cancela se estd
cerrando, ésta se para; unavez apartado el obstaculo, la cancela se vuelve
a abrir. 5i un obstdculo oscurece la fotocdlula cuando la cancela se esta
abriendo, ésta se para; una vez apartado el obstéculo, la cancela continda
la apertura.

Dip 3 Blogquea impulsos (IBL)
ON - Elimpulso de start / start peatonal no tisne ningdn efecto en fase de
apaitura.

OFF - El impulso de start / start peatonal, durante la fase de apertura,
provoca la parada de la cancala.

Dip 4 Cierre automéatico (TCA)

ON - Realiza el cierre automatico de la cancela después de un tiempo de
pausa fijado por el timmer TCA.

El cierre automédtico se activa cuando la cancela llega ala posicién de fin
de carrera de apertura, cuando finaliza el tiempo de trabajo en fase de
apertura o cuando la cancela se para en fase de apertura mediante un
impulso de start.

OFF - Excluye el cieme automatico.

Dip 5

Ldgica de 2 & 4 pasos (2P/4P)

ON - Un impulso de start dado mientras la cancela se estd cerrando
pravoca la inversion del sentido de marcha; en fase de apertura, provoca
la parada (Dip 3 en OFF).

OFF - Un impulsa de start dado mientras la cancela estd en movimiento
pravoca laparadadelamisma; el sucesivoimpulso provoca lainversion del
senfido de marcha (Iégica de 4 pasos).

M. B.: El impulso de start en fase de apertura no tiens, en ninglin caso,
efecto con Dip 3 en ON.

Dip & Prealarma (PREAL)
ON - La luz intermitente se enciends unos 3 segundos antes de que el
motor se ponga en marcha.

OFF - La luz intemitenta s& enciende en &l momeanto en que el motor se
pone en marcha.

Dip 7 Mando Abra/Cierra (H.P.)
Actla sobre las sefiales conectadas a los bomes 33-34.

ON -Funcionamiento con hombre presents: la maniobra continia misntras
se mantiena pulsado el botdn de mando.

OFF - Funcionamiento Abre/Cierra separado automatico: conun impulso,
abre la cancela si estd cerrada y vicaversa.

Dip 8..... Escala de los tiempos de trabajo reducida o normal (S.TW)
OMN - Tiempo de trabajo TW comprendido en el intervalo 1-90 segundos
{tiempo de trabajo peatonal TW.PED de 1 a 20 segundos).

OFF - Tiempo de trabajo TW comprendido en elintervalo 3+210 segundos
{tiempo de trabajo peatonal TW.PED de 5 a 60 segundos).

Dip 9 Fotocélulas no verificadas (FNV)
Actia sobre la ldgica de control de las fotocélulas.

OM - Lasfotocélulas se excluyendel ciclode verificaci dndelos dispositives
de seguridad que se efectla antes de cualquier manicbra; en cualquier
caso, se analiza su estado légico (por lo que sa refiere a la conaxidn, hay
que seguir &l tipico modo de conectar las fotocélulas, es decir, con el haz
siempre activo). Se ufiliza para conectar fotocélulas no verificadas o bien
con autodiagnosis intema y que, en cualjuier caso, proporcionan, a la
salida, un contacto sin tensidn.

OFF - Las fotocélulas se activan en &l ciclo de verificacidn de los disposi-
tivos de seguridad Ok que se efectlia antes de cualquier maniobra.

Por lo que se refiare a la conaxidn, véanse los esquemas adjuntos.

Dip 10 Barra no verificada (BAR)
Actia sobre la légica de control del dispositivo barra sensibla.

OMN - Los dispositives bamra se excluyen del ciclo de verificacion de los
dispositivos de seguridad que se efectla antes de cualquisr maniobra; en
cualquier caso, se analiza su estado ldgico (por lo que se refigre a la
conexidn, hay que seguir el tipico modo de conectar las barras de
infrarrojos, es decir, con el haz siempre activo).

Se utiliza para conectar barras IR no verificadas o bien con autodiagnosis
intema y que, en cualquier caso, proporcionan, a la salida, un contacto sin
tensicn.

OFF - Los dispositives barra IR se activan an el ciclo de verificacion delos
dispositivos de seguridad Ok que se efectia antes de cualquier maniobra.
Por lo que se refiare a la conaxidn, véanse los esquemas adjuntos.

14.2) Funciones reguladas por los Trimmers.

TW.PEDRegula el tiempo de trabajo parcial de una coredera con doble
funcién de pasaje para vehizculos y peatonal.

TW Regula el iempo de funcionamiento tanto en fase de apertura como de
cierra (regulable de 3 a 210 ssgundos).

TCA Regula &l tiempo de pausa después del cual la cancela se vuelve a
carrar automaticaments {regulable da 1 a 120 segundos).

14.3) Funcién de los LEDS
La central SIRIO TEL esta dotada de leds dtiles para la identificacion de
eventuales anomalias en el equipo.

{DL1) Pemanece encendido en presencia de red y con &l fusible F1
intagro.

(DL2)}  Se enciende cuando el motor se activa en fase de cierra.

{DL3)  Se enciends cuando el motar se activa en fase de apertura.

(DL4)  Se enciende con la orden de stant o cuando se activa el primer
canal dal receptor radio.

({DL5)  Se apaga con la orden de bloguea.

(DLB) Se apaga con fotocélulas no alineadas o en presencia de
obstaculos. Con la modalidad Dip 9 en OFF, las fotocélulas v al
cofrespondients led se activan solamente durante la maniobra.

(DLT) Se apaga con la cancela en posicidn de completa apertura, si
esta provista de fin de carera.

(DL8)  Se apaga con la cancala en posicion de complsto cierre, siesta
provista de fin de carrara.

{DL8}  Se enciende con la orden de start para cancela peatonal.

(DL10) Se enciends con la orden manual de apsriura.

{DL11) Se enciende con la orden manual da ciamre.

{DL12) Seapagacuandeinterviens labarransumatica. Conlamodalidad
Dip 10 en OFF, la barra y el correspondiente led se activan
sclamente durante la maniobra.

{DL13) Se enciende con el anillo de verificacidn de los dispositivos de
sequridad carado.

(DL14) Seenciends conlaintervencidn del microinterruptorde seguridad.
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15) MANIOBRA DE EMERGENCIA

La apertura manual dela hoja debe realizarse cuando falte el suministro de

coffients o en caso de funcionamientos andmalos del automatisma.

15.1) Activacién

Hay que realizar lo siguiente:

*  Abrirla puerta delanteradel servomotorcon la llave asignada ifig. 23).
Al momento de la apertura, un microinternuptor de seguridad bloquea
al funcionamiegnto eléctrico del servomotor (fig. 23 ref. *S").

+  Tomar la llave de desbloquao (fig. 23 ref. *C"), prasente dentro da la
caja, @ insartarla en el tornillo da desbloques (fig. 24 ref. "W).

*  Girarlallave *C" ensentido contrario alas agujas del reloj, hasta aflojar
completaments el sistema de arrastre dal piidn.
De esta modo, al pifidn queda libre, v la cancela puede moverse
mianualmente,

JATENCION! Dado el peso de la hoja, se recomienda acompanarla
manualmente por toda la carrera, evitando absolutamente empujarla de
manera incontrolada.

15.2) Reactivacion

Hay que realizar lo siguiente:

*  Abiir la puerta del servomotor con la llave asignada.

+ Insertarla llave de desbloqueo en el tornillo de desbloqueo (fig. 24 ref.
Wy girada en el sentido de las agujas del reloj, hasta que &l tomille
quada completaments apretado.

*  Guardar la llave de desbloguso de nuevo en su alojamiento, cerrar la
puerta del sarvomoctor y varificar el funcionamiento eléctrico del
automatisma.

+  Guardar la llave para abrir la puerta del servomotor en un lugar
conacido por los usuarios.

18) PRUEBA DEL AUTOMATISMO

Antes de hacer definitvamente operativa la instalacion, hay que realizar

escrupulosaments los siguisntes controlas:

+  Controlar que la proteccidn contra sobrecargas (fig. 22 - raf. "SM") esté
regulada para la corriente nominal absorbida por el motor (400 /
2 84)-(230V / 4.84A)

+  Controlar el correcto funcionamiento de todos los dispositivos de
seguridad (microinternuptores de fin de carrera - fotocélulas - barras
sensibles, etc.).

* \erificar el par de torsién del dispositive de desblogueo del pifidn
{dispositivo de desblogueo de emergencia).

+  Controlar que laparada de la hoja se produzea en los iempos y en los
limitas previstos por las nomas vigentes.

* \erificar el correcto engrang cramallara-pifndn (juego minimo: 4mmj.

* \erificar la correcta colocacidn de los patines de fin de carera de
apertura y da cigme y su fijacién.

+  Verificar laoperacidn de arranque y de paradaen casodeaccionamisnto
manusal.

* \erificar la operacién de arangue y de parada en caso de empleo de
radiomando a distancia.

= arificar la Idgica de funcionamiento nommal o personalizada.

+  Controlar que todos los compaonentes estén fijados firmemeante.

+  Aplicar la placa de paligro (fig. 23).

17) ACCIONAMIENTO

La utilizacidn del automatismo permite abriry cerrar la cancela de manera
motorizada. El accionamiento puade ser de diversos tipos (manual - con
mando a distancia - control de los accesos con tarjeta magnética, etc.),
segln las necesidades y las caractensticas de la instalacian.

Parlo que sa refiera a los diversos sistemas de accionamiento, véanss las
instruccionas comespondisntes.

Es necesario mostrar el correcto funcionamiente y uso del automatis-
mo a los usuarios.

18) MANTENIMIENTO

JATENCION! Cualquier operacién de mantanimiento en el equipo debe ser
realizada por personal cualificado (véase el apartado 2).

Es necesario:

+=  Controlar el juego entre el pifién y la cremallera (4mm aprox.). Limpiar
v engrasar moderadameants la cremallara.

Martener al carrl de deslizamiento siempre limpio y sin escombros.
Limpiar de vez en cuando las lentes de las fotocélulas.

Controlar el correcto par de torsién del tomillo de desblogueo del pificn.
Ante la presencia de cualguier anomalia de funcionamiento que no
pueda sclucionarse, hay que cortar el suministro de correnta. Durante
el periodo de fuera de servicio dal automatismo, hay que activar el
dispositive de desbloguen de emergencia (véase el apartado
‘MANIOBRA DE EMERGENCIA™) para dejar suelto el pifidn y permitir,
asl, la apartura y el cierre manual de la cancela.

18) RUIDO
El ruido aéreo producida porel motoreductor, en condiciones nomales de
utilizacion, es constante y no supera los TOdB(A).

ESPANOL
20) DEMOLICION

La eliminacidn de los materiales debs hacerse respetando las nomas
vigentas.

En el caso de demolicidn del automatismo, no existen particulares peligros
o riesgos que deriven del automatismo mismo.

Es corweniente, en caso de recuparacién de los materiales, separarlos por
tipos (partes sléctricas - cobra - aluminio - pldstico - atc.).

21) DESMANTELAMIENTO

Caso de que &l automatismo se desmonte para posteriomrmente volver a

montarlo en otro lugar, es necesario:

+  Corar el suministro de corfente y desconectar toda la instalacidn
eléctrica.

+  Sacar el motorreductor de la base de fijacidn.

+ Desmontar el cuadro de mandos, si esta separado, vy todos los
componentes de la instalacian.

+* Caso de que algunos componantes no puedan extracrse o resutten
danados, es preciso sustituirlos.

22) MAL FUNCIONAMIENTO: CAUSAS Y SOLUCIONES.

22.1) La cancela no se abre. El motor no gira.

Es preciso:

1) Controlarque elsistemaesté alimentado (véase el interruptor general).

2) Controlar que el microinteruptor de seguridad de la puerta funcions
correctaments.

3} Controlar que no haya intervenido la proateccidn contra sobrecargas

colocada dentro del cuadro de mandos; eventualmenta, reactvar el

sistema conla tecla especifica y controlarla absorcidn mediante unas

pinzas amperiméatricas.

Controlar que las fotocélulas o las barras sensibles no estén sucias o

detectando un obstdculoy que estén alinsadas. Actuar enconsecuancia.

Verficar que el equipo elactrdnico reciba una comecta alimentacian y

comprobar la integridad de los fusibles.

Medianta los laeds de diagndstico de la central (véanse las respectivas

instrucciones), controlar que las funciones sean comectas. Sinces asi,

deberd identificarse la causa del defecto. Silos leds indican que

persiste una ordan de start no deseada, se tendrad que controlar qua na

haya radiomandos, botones de start u otros dispositivos de

accionamiento que mantengan activado (carado) el contacto de start.

T) Sila central no funcionsa, sustituirla.

22.2) La cancela no se abre. El moter gira pero no se produce el

movimiento.

Es precisc:

1) Sieldispesitivo de desbloquesmanual haquedado activado, restablacer
&l funcionamiento motorizade.

2} Controlar si la cancela ha alcanzado los topes mecdnicos de fin da

carrera. Desbloquear manualmente la cancela, moverla y restablecer

el funcionamiento motorizado. Contralar y corregir la posicicn de los

patines de fin de camera para adelantar la intervencion de los

microinterruptones.

Si, después de la parada eléctrica, el deslizamiento de la hoja es

excasivo, controlar el entrehierno del electrofreno, como se indica en

el manual de instruccicnes dal motor gque se proporcicna junto con al

praducto.

Caontrolar que no haya defectos de equilibrio mecénico da la cancela

como, por gjemplo, ruedas bloqueadas, desalineacidn entre el pifidny

la cremallera, etc..

4} Si el motor gira y la hoja no tiens fueza suficiente para movearse,

controlar si hay pérdidas de aceite en el acoplamiento y controlar el

nivel dal aceite del acoplamients hidrodindmico, como se explicacn el

manual de instrucciones del acoplamiento.

Una eventual abundante pérdida de aceite puede indicar que ha

intervenido la proteccidn térmica del acoplamiento hidrodindgmico. Sa

tendréd que localizarel tapdn témico del acoplarmisnto, tomar aceite del

tipo adecuado v realizar lo siguients.

- Cortar el suministro de corrente.

- Sacar la caja.

- Sacar el sarvomotor de la base de fijacidn e inclinarlo doblado hacia

la derecha con el motor horizontal.

- Girarmanualmenite el acoplamients hidrodinamico hasta que aparezca

el tapdn térmico verde (fig. 24 ref. TV) que se tiene que sustituir.

- Por lo que sa refiere al mantenimiento y a la reparacidn, léasa

atentamente el manual de instruccionss del acoplamiento hidredindmico

que s proporciona junto con el producto y siganse las indicaciones

contenidas an el mismao.

- Colocar el servomotor de nuevo en la placa base y fijarlo en posicidn

alineada. Montarde nuevolacaja, lapuertay controlar el funcionamisnto.

4

5

6

3

5

Las descripciones y las ilustraciones del presente manual tienen
caracter indicativo. Dejando inalteradas las caracteristicas esencia-
les del producte, la Empresa se reserva la posibilidad de aportar, en
cualguier memento, las medificaciones que considere convenientes
para mejorar técnica, constructiva y comercialmente el producto, sin
obligacién de poner al dia la presente publicacion.
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14.2.2. Motor URANO

MANUAL DE USO

Al agradecerle la preferencia que ha manifestado por este producto, la
ampresa estd segura de que de él obtendrd las prestaciones necesaras
para sus exigencias. Lea atentamente el folleto “Advertencias’ y el *Manual
de instrucciones” que acompanan a este products, pues proporcionan
importantas indicaciones referentes a la seguridad, lainstalacion, el uso yal
mantenimiento del misme. Este producte cumple los requisitos establecides
por las normas reconoddas de la tsonica y las disposicionses relativas a la
sequrdad. Confirmamos su conformidad con las siguientes directivas eurc-
peas: BYWIAG/CEE, T/23/CEE, 98/37/ CEE (y modificacionss sucesivas).

1) DATOS GENERALES

El servomotor URANO BT ofrece una amplia versatilidad de instalacién,
gracias a la posicidn exremadamente baja del pindn, a la consistencia del
sarvomotor y ala regulacién dela attura y de la profundidad de que dispone.
Estd dotado de un dispesitive electrénico antiaplastamiento para garantizar
la seguridad. La maniobra manual de emergancia se efectia con extrema
facilidad mediante una manacilla con llave personalizada.

La parada de fin de carrera es controlada por medio de micreinterruptores
alectromecdnicos o bien, en caso de zonas muy frias, por madio de sensores
de proximidad.El cuadro de mandos pusds incorporarse en el operador o
montarse en una caja separada.

2) SEGURIDAD

El automatisme, si se instala y utiliza corectaments, satisface el grado de

segurdad requeride. Sin embargo, es conveniente observar algunas reglas

de compertamiento para evitar inconvenientes accidentales. Antes de usar
el automatsme, lea atentamente las instrucciones de uso y consérvelas
para consultas futuras.

+ Mantener a nifios, personas y cosas fuera del campeo de accién del
automatismo, especialmente durante su funcionamianto.

» Mo dejar radiomandos u otros dispositivos de mando al alcance de les
nifios, para evitar el accienamiente inveluntario del automatismo.

+ Mo contrastar voluntariamanta el movimiento de la hoja.

» Mo intertar abrir manualmenta lacancela si antes no so ha desbloqueado
al servomotor con la manecila de desblogques.

+ Mo modificar les componentes del automatismao.

» En caso de mal fundonamiento, cortar el suministro de corrients, activar
al mecanismo de desbloqueo de emergencia para consentir el acceso y
solicitar la intervencién de un técnico cualificado (instalador).

+ Antes de realizar cualquier operacién de limpieza externa, cortar el
suministro de corrienta.

+ Mantener limpias las lentes de las fotocélulas v los dispositivos de safia-
lizacién luminosa. Contrelar que ramas o arbustos no interfieran con los
dispositivos de saguridad (fotocdlulas).

»  Siresultanecasario efectuarunaintervencion directa en el automatismao,
llarnar a personal cualificade (instalador).

+ Unawez al afo, es preciso hacar controlar el automatsmo por personal
cualificade.

3) DESBLOQUEQ MANUAL

El mecanismo de desblogues manual o de emergencia debe activarse

cuando se tiene que abrir manualmente la cancela y en todo caso de no

funcicnamiento o funcionamiento anémalo del automatismo. Para ejecutar
la manicbra de emergencia, hay que realizar lo siguiente:

+ Introducir la llave personaliz ada en la carradura y girarla 207 en sentido
contrario a las agujas del raloj.

+  Empunar lamanecilla de desbloques y girarla en el sentide de las agujas
del reloj (fig. 1), hasta su blogqueo. De esta manera, se deja suslto el
pifién, permitendo la apartura manual de la cancala.

+  Empujar manualmernts la hoja de la cancela, acompandndola por toda
Sl Carrera.

Arancién: La hoja de la cancela debe acompafiarse por toda su camara
¥ no debs empujarse viclertaments.

+ La llave debe permanecer en la carradura hasta que la manecilla se
cologue en la posicién inicial (accionamiento metorizado).

+ Para restablecer el accionamiento metorizade, hay que girar lamanecilla
an sentido confrario a las agujas del reloj por toda su camera, poner la
llave de nuevo en posicidn de derre y, a continuacidn, quitar la llave y
guardara en un lugar seguro y conocida por los interesados.

4) MANTENIMIENTO Y DEMOLICION

El mantenimiento de lainstalacidon debe ser realizado, con regularidad,
por personal cualificado. Los materiales que constituyen el equipo v su
embalaje deben eliminarse de conformidad con las normas vigentes.

SPANOL
ADVERTENCIAS

El buen funcionamiento del operador resulta garantizado Gnicamenta
si se respetan los datos contenidos en este manual de instrucciones.
La empresa no responde de les dafies causados por el incumplimien-
to de las normas de instalacién y de las indicaciones contenidas en
aste manual.

Las descripciones y las ilustraciones del presente manual tienen un
caracter puramente indicative. Dejando inalteradas las caracteristicas
esencialesdel producto, laEmpresa se reservalaposibilidad de aportar,
en cualquier momento, las modificaciones que considere convenientas
para mejorar técnica, constructiva y comercialmente el producto, sin
la obligacién de poner al dia esta publicacién.

Fig. 1
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Al agradecerle la preferencia que ha manifestado por este producto, laem-
presa estd segura de que de &l obtendri las prestaciones necesaras para
susexigencias. Lea atertaments el folleto* ADVERTENCIAS y ol “MANUAL
DEINSTRUCCIONES™ que acompanan a este producto, pues proporcionan
impartantes indicaciones referentes ala seguridad, la instalacién, elusa yel
miantenimiento del mismo. Este producto cumple los requisitos establecidos
por las normas reconocidas de la técnica y las dispesiciones relativas a la
sequridad, y es conforme a las siguientes directivas europeas: 82/336/CEE,
TA23/CEE vy sucesivas modificaciones.

1) GENERALIDADES

El zervom tor URANO BT ofrece una amplia versatilidad de instalacian,
gracias a la posicién extremadamente baja del pifdn, a la consistencia del
servomotor y ala regulacidn de la atura y de la profundidad de que dispone.
Estd dotado de un dispositive electrnico antiaplastamiento para garantizar
la seguridad. La maniobra manual de emergencia se efectia con extrema
facilidad mediante una manecilla con llave parsonalizada.

La parada de fin de carrera es controlada por medio de micrainterruptores
alectromecinicos o bien, en caso de zonas muy frias, por medio de san-
sores de proximidad.

El cuadro de mandos pusde incorporarse en el operador o montarse en
una caja separada.

El motoreductor (fig. 1) esta constituido por:

Mator

Reductor con tornillo sin fin - rueda helicoidal

Grupo da fin de carrera slectromecdnics o bien sensor de praximidad
Pifén con mecanismo de desbloqueo

Cuadro de mandos

2 baterfas tampdn (BT BAT 2)

TOTDTEI=E

2) SEGURIDAD GENERAL

JATENCION! Una instalacion equivocada o un uso impropic del products

puads crear daios a personas, animales o cosas.

Es praciso:

Lear atertamanta el folleto "Advertencias® y el *‘Manual da instrucciones”
qua acompafian a asta producto, pues properconan importantes indicacio-
nes referentes a la seguridad, |la instalacidn, el uso y al mantanimisnto del
misme,

= Eliminar los materiales da embalaje (plistico, cartdn, polisstiran, ste.) ssgin
lo previsto por las normas vigentas. Mo dejar bolsas de nylon o poliastireno
al aleance de los nifos.

+  Consarvarlas instruccionss par adjuntarlas al follsto téenico y para consultas
futuras,

+  Estaproducts hasidoe proyectado y construide sxcusivameante parlautlizacisn
indicada en esta documeantacin, Usos no indicadoes en esta documentacion
podrian causar dafios al producto y sar fuante de peligro.

+ La Empresa dadina toda responsabilidad que derive dal uso impropio del
producto o da un uso distinto de aquél para el qua eatd destinado vy que
aparace indicads en la presants documantacién.

+ Mo instalar el products en atmiésfara axplosiva.

+  Los elemantos constructives da la maquina deban ser conformeas a las
aiguientes Dirsctivas Europeas: 8X336/CEE, TH23/CEE v modificacionss
sucesivas, Para todos los Paises extra CEE, ademids delas normas nacionales
vigentas, par assqurar un buen nival de seguridad, as convenients respatar
también las normas citadas antes.

+ La Empresa declina toda responsabilidad que derive de lainobssrvancia de
la Buana Técnica en la construccién de lee elementce de cierre (puertas,
cancelag, atc.), asi como de lae daformaciones que se podian verificar
durante &l uso.

+ La instalacién debe ear conforme a lo previsto por las eiguientas Dirsctivas
Eurcpeas: BW336/CEE, TA23CEE, 98/37/CEE y madificaciones sucesivas.

+ Cortarel suminietro de comriente antes de efactuar cualquier intarvencidn en
la instalacién. Desconactar también eventuales baterias tampén, si las hay.

+  Pravar, an la rad de alimantacién dal autematismo, un interuptor o un ma-
anatotérmico omnipolar con una distancia de aberiura de los contactoe igual
a superior a 3,5 mm.

+  Verificar que, antes de la red de alimentacién, haya un internuptor diferancial
con un umbral de 0,034,

+  Werificar sila toma de tiama ha sido realiz ada comactam ente: conectar todas las
parias matilicas de cierre (puartas, cancelas, ate.) y todos los componantas
de la instalacién provistos da borne de fiama.

+  Aplicartodes leedisposiives de esquridad (fotocalulas, baraseansibles, sic.) nacs-
earice para proger el draa del paligro da aplastamiento, transporte o cizallado.

+ Aplicar al mance un dispositive de sefializaciin luminosa (luz intarmitente)
an peeicién visible y fijar a la estruciura un cartel da Atancién.

+  LaEmpresa declina toda reeponsabilidad, a efectos da la ssguridad y delbuen fun-
clenamianto del autematisme, si se amplean compenantes de ofroe fabricantes.

+  Usar exclusivamante paries originales al realizar cualquier epsracién de
mantenimisnto o reparacidn.

+ Mo madificar ningin compenente del automatismo si antes no se ha sido
axprasaments autorizade por la Empresa.

+ Instruir al usuario del equipo sobre los sistemas de mando aplicados y la
ejecucién de la apertura manual en caso de amergencia.

+  No parmitir que personas o nifice estacionen en el campo de accidn del
automatismo.

+  No dejar radiomandes u oires dispositives da mando al alcance de los nifios,
para evitar el accionamiento involuntario del automatisme.

+ El usuario debe: evitar cuakuier intento de intervencién o reparacién del
automatismo y dirigirse Unicamente a parsonal cualificado.

+ Todo lo que no estd expresameants previsto en estas instruccionas no astd
permiticio.

+ La instalacién debe realizarze utilizando dispositivos de seguridad y
mandes conformes a la EM 12978,

3) DATOSTECHICOS
Alimanmtacién
Matar: .
Powncm
Clase de aJsIarnlemo .
Rlslacion de reduccién
Revoluciones de salida:
Méclule pifién:
Leaf speed:
Carga méxima:

. monofasica 230V £10% 50Hz ()
24 Ve

Amm (18 disrtas)
. 9mimmi 18 dientes) 12m/min (25 dientes)
Con pifidn 218 12.000 M{ =1200 kg)

Con pifién Z25 6.000 N =600 kg)
w2 barterfas del12¥ 1,24h
electromer:anlcu o induative
. 30Nm
IJn'ntcudorda prar alec‘n'omco
e (TAS3 pErMANSNLS
mecﬂnm oan manwlla

Baterfas tampdn {opeionales):
Tipo de fin de camrera:.
Par midx.:
Reaccidn al |mpacm
Lubricacién:.
Manickra man
Maniobras en 24 horas:

Unidad de controll .. QscD
Condicicnas atm. locales:. de-15°C a +60°C
Grado de proteccidn: LP24
Dimensionas: ..... Véaea Ia fig.2
Paso servomoto 200M [~ 20 ka)

Peso max. hoja: ...
(*) Tensionas aspeciales da alimentacién a peficidn

AZ2000N (1200 ka)

3.2) Datos técnicos central de mando QSC-D (Fig.17)
Alimentacién accesorios: .
Regulacién ampsric-stop..
Tiempo de ciema automatics:
Tiempo de trabajo:.............
Tiempo de apariura peatonal:
Pausa de inversidn: ..........
Conexitn luz intermitants:
Fusiblas:

Conﬁgumﬂén parﬁmsms y upmonas
Radiorrecapter Rolling-Cede incorporadeo:
Cédigo por medio da:
N* da combinaciones:
Impadancia antana:...
M* méee. e radiomandos memorizables:

24\Ve.a. (180 mA)
.. &n fase da cieme y aperura
Ldeda 120&

Véasalaﬂg 17
medmnta mcla& o UNIFRO
... frecuancia 433.92MHz

Algoritrme Rolling-Code
4 mil millones

S00hm [HGEB]
. . B4

3.3) Versiones de ransmisores utilizablas:

todos los transmisores Relling Code compatibles con @ .

4) CONTROLES PRELIMINARES

Antes de efectuar cualquier operacién de instalacién, se debe controlar que la

seiruciura de la cancela sea conforma a lo dispussto per las normas vigentes

¥, en particular:

+ Qe la via de deslizamiento de la cancala sea lineal, horizontal, ¥ las ruedas.
puedan soportar el peso de la cancela.

+ Qe lacancela pueda moverse manualmente con facilidad por toda su camera
y que no se produzcan excesivos desplazamientos laterales.

+ Qe laguia superior parmita el juego adecuado con lacancala para garantizar
un movimiento reqular y silencioso.

+ Qe estén moniados los topes de apertura y de cierrea.

+ Qe la posicién establecida para la fijacidn del motoreductor parmita realizar
la maniobra de ememencia de manera ficil y segura.

Caso da que los elementos controlados no respeten las indicaciones citadas

anteriormeanta, hay quae repararios o, ei resulta necasario, sustituirles.

ATENCION: Debe recordarse que la metorizacion facilita el uso delacancela

pero no resuslve problemas debides a defectes ydeficiencias de instalacion

© de mantenimiento insuficients de la cancela misma. Hay que desambalar

ol producto y comprobar su intagridad. Si el producto no esti intagro, es preciso

comunicara al propio concasionario vendedor. Asi mismao, hay qua recordar que

los componantas (cartdn, poliestirana, nylon, ate.) deben aliminarse segan las

disposicionas establacidas por las normas vigaentas,
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5) ANCLAJE DE LA PLACA BASE

5.1) Pesicién estandar

Hay que realizar lo siguisnts:

»  Pradisponar un hoyo donde sa realizard la plataforma de cemernto, con los
tirafondos da la placa bass para la fijacidn del grupo reductor embebidos
(figg. 3. Si la viade deslizamisnto ya aexiste, el hoyo deba excavarse en paris
tarmbién en la colada de cimantacién de la via. De esta manera, un evantual
aflojamiento de la colada de cimantacién de |a via hard bajar también 2
bass del motorreductor, manteniende asl al jusgo entra pifidn y cremallara
(de apreximadaments 1-2 mm).

»  Colocar la placa base respatando las cotas indicadas an la fig. 4. Bl simbalo
del pifién marcado an la placa base debe ser visible y estar orientado hacia
la cancala, Esto garantiza también la commacta poeicién de los conductos para
las conexiones sléctricas.

«  Dajar los tubos flexitles previstos para el paso de las conaxiones aléctricas
de manera que eobresalgan de la placa basa.

+ Para maniener en posicidn correcta la placa base durante |a instalacidn,
puada resultar til sokdar des plates de hierro bajo la via, sobra los cuales,
después, se soldardn los tirafondos (fig. 3).

+ Efectuar una colada de hormigén, de manera que la colada de la placa koes
formea un cuerpo nico con lade la via de la cancsla.

» Controlar atentamenta:

Lag cotas de colocacisn.

Que |a placa base eetd bisn nivelada.

Qua las 4 roscas de los parnos prisioneros eatén bian limpios, sin rastros de
camento.

Por dimo, as praciso dejar cuajar la colada.

5.2) Otras posiciones

El motorreductor pueds colocarse de diversas maneras.

A modo de ajpmplo, an la fig. 5 estd reprasentade un fipo de instalacién pari-
cllar. Caso da que el matoraductor no se fije al nivel de la via da desliz amiento
{Posicién estindar), se fiene que garantizar una sagura fijacion del motorreductor
an relacién tambign con la poeicién de la cancela, de modo que s& mantenga un
colmacts juego (da 1-2 mm) entre cremallera y pifidn.

Daba garantizarse el cumplimiento de las normas de ssguridad por lo gus se
refiers a las personas, loe animalas y las cosas, y, de modo pariicular, daben
eyitares los riesgos de accidentes debidos a aplastamienta, en la zona da an-
grane pifidn-cramallera, y otros riesgos macinicos. Todes los puntos criticos
tendran que protegerse con dispesitives de seguridad segin lo previsto
per las normas vigentes.

&) FIJACION DEL MOTORREDUCTOR

Cuandola colada se haya endurecido, observando la fig. 6, hay que actuar
de la siguients manera:

»  Colocar unatuerca M10 en cada uno de los frantes, manteniende una
distancia respecto a la base de al menos 25 mm, para poder bajar al
motorreducter cuando la instalacién se haya terminado o para ajustar
sucesivamanta, si resulta necesario, al juego entra pifdn y cramallera.

+  Colecar un plate *P", asignado en el equipamiento base, en cada par de -
rames y, con la ayuda de un nivel, regular el plano en las dos direccones.

»  Quitar la tapay el carter cubretornill s del motoreductor, insertar & plato
*P" de fijacién derecho en la ranura corespondiante y colocar el grupo
reductor en los cuatro tirantes con el pifién orientado hacia la cancela.

+ Colocarlos dos platos P superiores (Fig. 6) y atornillarlas cuatro tuercas
de blogueo del meterreductor.

»  BRegular la profundidad del motorreductor, haciéndolo deslizar en las
ranuras previstas en la base, yfijarlo a una distancia entre pindn y can-
cela adecuada al fipo de cremallera que hay que instalar. Los dientes
de la cremallera deban engranar en &l pifdn por toda su anchura. En el
apartado “MONTAJE DE LA CREMALLERA" se indican las madidas
¥ laforma de instalacién de los tipos de cremallera mas comunes.

7) MONTAJE DE LA CREMALLERA

Hay que fijar a la cancela una cremallera con un médulo de dientes m = 4.
Porloquese refiere alalongitud, éstadebe contemnplar, ade mas de laabertura
dal pasaje, también la fijacidn de las abrazaderas para el accionamisnto de
los microinterruptoras de fin de carrera y la parte de engrane del pinén.
Existen diversos tipos de cremallera, cada une de los cuales se diferencia
por la capacidad de carga y el modo en gue se fija a la cancala.

La Empresa comercializa tres tipos de cremallera, que son:

7.4) Med. CFZ (fig. 7).

Cremallerade hierro galvanizado de sec. 2222 mm, suministrada en piszas
de 2 metros, con una capacidad de carga de mas de 2.000 kg. Estas piezas
an primer lugar ienan gue soldarse a un angular de higmo adecuado y, de-
apués, tedo se debe soldar a la cancela. El angular, ademds de mantener
la distancia entre la cremallera v el lado de la cancala, facilita la fase de
fijacién a la cancela misma, aungue ésta presents ligeros desplazamientos
laterales.

Enlos puntos deunidn de las diversas piez as de lacremallera, es aconsejable

5
L4
)

colocar una pieza de cremallara, como muestra la fig. 8, para garantizar el E

paso corrects por toda la longitd de la cremallera.

7.2) Mod. CPZ (fig. 7).

Cremallera de plistico, de sec. 22x22 mm, suministrada en piezas de 1 m,
conuna capacidad de carga max. de 500 kg. Este modelo sefijaa la cancela
con tornillos normales o autoroscantas.

Es convenients, también en este caso, interponer una pieza al contrario
en al purnto de unidén entra las diversas piezas a fin de mantener el paso
correcto de los dientes. Estetipo de cremallera es mids silencioso y pamite
su regulacién en alura incluso después de la fijacién, por madio de unas
ranuras previstas.

7.3) Mod. CVZ (fig. 7).

Cremallerade hiamo galvanizado, desac. 30x 12 mm, suministradasen piezas
de 1 m, con distanciadores fileteados gue se tienen que soldar, con una
capacidad da carga max. de 2.000 kg. Una vez fijados los distanciadores an
el centro de cada ojete de las diversas piezas de lacremallera, se soldaran
los distanciadores a la cancela. También en este caso, hay que colocar una
pieza al contrario en los puntos de unidn de las diversas piezas de lacremal-
lera, para garantizar el paso correcto de los dientes. Los tornilles gue fijan
la cremallera a los distanciadores permiten regular la cremallera en alura.

7.4) Fijacién de la cremallera

Para montar la cremallera, siga estos pasos:

« Active el desbloquao de emergencia girando la manecilla de desbloguao
respectiva (Wéase pérrafo ‘Maniobra de emergencia”).

+  Apoye al extremo de la cremallera sobre &l pifién de mando y fijela
{zon soldadura o con tornillos) en comespondencia del pifdn, hadendo
desplazar la cancela manualmente (fig.9).

+ Sila cancelafuerairregular {curvatura lateral excesiva), y no es posible
corregina, hay que interponer los espaciadores entre cremallera y can-
cala para garantizar siempre que la cremallera esté centrada respacto
del pitdn (fig.10]).

PELIGRO: Laoperacién de soldadura debe ser efectuada por una perso-
na capaz y dotada de todos los dispositivos de proteccion individuales
previstos por las normas de seguridad vigentes.

8) REGULACION DEL PIRGON

Una vez terminada la fijacién de la cremallera, es necesario regular el
juege cremallera - pifién, que tiene que ser aproximadamente de 2 mm
(fig. ©); esto se obtiene aflojando unos 2 mm las cuatro tuercas M10 que
se encuentran bajo la base del motoreductor y fijande después las cuatro
tuercas superioras.

Es preciso assgurar ka alineacién y &l cantrado da la cremallara - pifién (fig.10).
ATENCION: Debe recordarse que la duracién de la cremallera y del
pifén depende principalmente del correcto engrane.

9) FINES DE CARRERA ELECTROMECANICOS

La oparacidn debe realizarse con &l mecanismo de desblogqueo de emergancia

activado y sin alimantacién de red. En el caso da que haya batarias, habra que

deseonectar al menos un polo.

Los patines gus acconan a lea finas da camara daban colocarsean los axtremos
da la cremallera. A continuacitn, hay gue realizar lo siguiante:

+  Empujar a mano la cancela hasta que queds completaments abiarta.

»  Colocar ol patin da fin de camara da apartura (fig.11) de manera que inter-
cepte la palanca da mande del micreintamuptor y qua lo haga saltar. Unavez
daterminada la pesicién comecta, se aprataran lee tomillos dal patin.

+  Empujar a mane la cancela hasta que quads complata camada.

»  Colocar el patin da fin de camara de ciarra (fig.11) de manara que intercepta
la palanca da mande dal micreintaruptor y que lo haga saltar. Una vez de-
terminada la posiciin correcta, ea apratardn los tomillos del patin,

»  Los patines deban bloquear la cancala amtes da qua éata intercapte los topes
mesanicos colocades an el carril. La regqulacidn del patin da fin da camara de
ciema debe hacerse dejando un espacio de unos 50 mm antre la cancala y al
batiente fijo, como pravén las normas da seguridad vigentas, o bien aplicando
una barra sansible da al menee 50mm de espeasor (fig.12).

10) TOPES

PELIGRO: La cancala tiena que ostar dotada de topes mecdnicos tanto de
apertura como de cierre, de manera que impidan la salida de la cancela de
la guia superier {fig. 13).

Los topes mecinicos deben fijarse al suelo sdlidamente, algunos centime-
tros mas alld del punte de blogueo eléctrico.

11) PREDISPOSICION DE LA INSTALACION ELECTRICA

Hay que predisponer lainstalacidn eléctrica come se iletra en lafig. 14, teniends
ancuentlas normas vigentes paralas instalaciones eléctricas CE| 64-5, [EC3564,
armenizacién HDA54 y otras nomas nacionalas.
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IATENCION! Para la conaxion a la red, hay gque utilizar cable multipolar de
seccién minima 3x1,5mm? y del tipo previsto por las normas vigentes. A
titule de ejemple, si el cable se encuentra al aire libre, debe ser al menos
igual a HOTRN-F, mientras gue, 8i 58 encuantra dentro de un conducto, debe
ser al menos igual a HOE VV-F con seccién 3x1,5 mm?.
Hay qua realizar las conexionas de los dispositives de mando y de seguridad de
conformidad con las normas para la enica de [as instalacionas antes citadas.
Lee cablas (red y auiliares) deben mantenerse claramants separados. En la
fig.14 2a indica &l ndmero de conexionas y su saccdn en caso de longitudes
préximas a los 100 metros; en caso de longitudes superioras, se caleulard la
seccién parala carga real del automatismo. Les componentes principales de un
automatismao san (fig. 14):
| Irtarruptor amnipalar homalogado de capacidad adecuada, con una
apartura de contactos de al menos 3,5 mm, provisto de proteceiin
contra las sobrecargas y los cortodireuitos ¥ capaz de desconactar
al autornatisme de la red. Si no astd presants, hay qua instalar antas
del automatisme un inte mupter emnipelar homalegade con un umbral

de 0,03 A,
aR Cuadro da mandos y recaptor incorporaca
s Selector da llava.
AL Luz intermitanta con antena sintonzada.
M Servomotar con cuadro de mandos ¥ recaptor incorparada.
P Botonera mural.
Fte, Fre  Par de fotocélulas extemas.
T Transmisar de 1-2-4 canalas,
c Cremallera.

INSTALACION ANTEMA

Debe usarse una antena sintenizada en los 433 MHz. Para la conexidn
Antena-Receptor, hay que usar cable coaxial RG58. La presencia de
cuerpos metilicos carca de la antena puede provocar interferencias en la
recapcidn radio. En caso de escaso alcance del ransmisor, s tendrd que
desplazar la antena hasta un lugar mds adecuade.

12) CONEXIOMNES DEL TABLERO DE BORNES

Unavez pasados los cables sléciricos adecuados porlos conductos y fijadas los
distintos componentes del autormatisme en los puntos ascogidos praviamarte,
58 pasa a su conexidn segun las indicaciones y los esquamas gua aparecen en
los comaspondiantes manuales de instrucconas. Hay que efactuar la consxién
de la fase, del neutro y de la tierra {obligataria).

El cable de red debe blequearse en el sujeta-cablas indicade en la fig.15 - ref.
P1, los cables de los accesorios en el sujeta-cables indicado an la fig15 - ref. P2;
al conductor da protacckan (tiema), con vaina alslanta de color amarillafverda, daba
conectarse en & sujeta- hilo indcade en la fig. 15 - ref. 8. El automatiemo se pondra
an funcién una vez conactados y controlades todos los dspositives de sequridad.
Véaea el esguama del tablero de bomes de la fig. 16,

JP2

1-2  Conexidn rmotor (1 Azul - 2 Rojo).
34 Secundario transformador 24 V.
ATEMNCION - Si el sentido de aperturano es correcto, es preciso invertir
las conexiones 1 y 2 del moter y las conexiones 6 y 7 de los fines de
carrera de apertura y cierre.
JP3
56 Fin de camera de cierre SWEC (5 Megro comn - & Rojo).
57 Finde camera de aparura SWO (5 Negro comudn - 7 Mamdn).
&9  Luzintermitents 24 W mid 25W.
10-11 Antena (10 sefal - 11 trenza).
12-12 Alimentacién accasorios:
24 W C.A, funcionamignto en presencia de red.
24V CC 124,13 ) funcionamiento en ausenciade red, con kitopcional
de baterfa tampdn Mod. SB BAT.
14-15 Contacto libre (N.O.).
Luz de Aviso Cancela Abierta SCA (24 V c.a. max. 3 W) o bien
salida 2° canal radio {véase la Fig. 19-A).
La opcidn pueda configurarss desde ol "menu Légicas” (vaasa la Fig. A).
16-17 Salida alimentacién dispositvos de seguridad (transmisor fotocélulas
¥ transmisor barra sansibla ).
M. B.: Salida cperativa Unicamente durante el ciclo de maniobra.
24 W C.A. funcionamiento en presencia de red.
24V CC16- 1T+ ) funcionamiento en ausenciade red, con kitopcional
de bateria tampdén Mod. SB BAT.
158-21 Entrada dispositivos de seguridad FAULT (véase el punto 13).
19-20 Botén da mando peatonal PED (M.O.) Abre la cancala por un tiempo
gqde 5 segundos, con las modalidades de la légica configurada (2 o
4 pasos).
21-22 Botén de mando START/CLOSE y selector de llave (N.O.).
La apeidn pusds configurares deeda &l "ment Ligicas” (véase la Fig. A).
21-23 Botén de mando STOP (M.C.). En todo caso, bloquea el automati smo
hasta un nuevo start. Si no se utiliza, déjese puenteado.
21-24 Entrada PHOT, fotocélula (véase al punto 13). Sino se utiliza, déjesa
puenteado.

21-25 Entrada contacto barra sensible BAR (M.C.). En caso de imtervencidn,
5@ obtiene la parada y la inversidn del movimiento durante aproxima-
damente 3 5.5i no se utiliza, déjese puenteado.

21-26 Botén de mando ABRE (Open) (N.O.).

JP1

31-32 Primario transformader 230 V c.a.

32-34 Alimentacién meonefdsica 230 V c.a., 50-80 Hz (33N - 34L).

1%) CONEXIGON DE LOS DISPOSITIVOS DE SEGURIDAD

HNota: deben utilizarse solamente dispesitives de seguridad receptores con
centacto en libre cambie (véase detalle en la Fig.19).

Para la conexién de les dispositivos de seguridad controlados, tdmess
come referencia el esquema ilustrado en la fig. 19, considerande il numero
di coppie impiegate: 1 coppia riquadro 1C, 2 coppie riquadro 2C, 3 pares
recuadro 3C y 4 pares recuadro 4C. La confral de mando ejecuta ol test de
3 6 4 dispositivos de seguridad dnicamente con latarjeta adicional SCS1-
MA (véasa |la Fig. 21). El cuadro de mandos gjecuta el test de 2 dispositivos
da seguridad. Les dispositivos afiadidos deben tenar autodiagndstico inteme y
estar conactados en serie entre al. Caso de que no se utilicen, deben dejarse
los conactores puenie a ras entre los bomes 21/23, 21/24 y entre los bomes
21/25de la tarjata QSC-D.

14) PROGRAMACION

El cuadro de mandos, dotado de microprocesador, se suministra con los
pardmetros de funcionamie nto configurados por el constructor, validos para
instalaciones estandares. Los pardmetros predefinidos pueden modificarsa
mediante e programador con dizplay incorporado o mediants UMIPRO.
En caszo de que la programacién se efectie mediante UNIPRO, hay qua leer
atentaments las instrucciones relativas a UNIPRO y realizar lo siguiente:
Conectar el programador UNIPRO a la central por medio da los accesorios
UMIFLAT v UMIDA (véase la Fig. 17).

La central @SC-D no alimenta al programadar UNIPRO, qua pracisa, por
tante, de un alimentadar.

Entraren &l meni“CENTRALES", despuésenel submeni *PARAMETROS y
correr las pantallas del display con las flechas arriba’abajo, configurando nu-
méricamente los valores da los pardmetros enumerados a continuacidn.
Por lo que concierne a las ldgicas de funcionamiento, hay que enfrar en el
submend ‘LOGICA™

En casodequeseefactis la programacién mediarte el programador con display
incorporade, =& remite a las Figuras A y B y al apartado “Configuracién™
H.B.: La central de mando QSC-D no puede alimentar al programador
UNIPRO.

15) CONFIGURACION

El programador con display incorporado permite configurar todas las fun-
ciones del cuadro de mandos QSC-D.

El programadaor dispone de tres teclas para la navegacion por los mends y
la configuracién de los parametros de funcionarmiento:

+ tecla corimients mends/incremanto valor
- tecla corrimiento mends/reduccién valor
0K teda “infro” (confirmacién)

La presién simultanea de las teclas + y - permite salir del mena en el qua

s estd operando y pasar al mend superior.

Las modificacdones aportadas guedan configuradas dnicamente si, a con-

tinuacidn, se presiona la tecla OK.

Caon la primera presidn de la teda O, se entra en la modalidad de pro-

gramacién.

Inicialmente, en el display aparecen las siguientes informaciones:

- Versidn Software de la cantral de mande.

- Mimero de maniobras totales efectuadas (el valer esti expresado en
cantanares, porlo que, duranta las primeras ciento maniobras, el display
indica constanternerta 0000,

- Mimero de maniobras efectuadas desde |a dkima operacién de mante-
nimianto {al valor esta expresado en cantenaras, por lo que, durants las
primeras cierto maniobras, el display indica constantements 0000).

- Mimerns de radiomandes memeorizados.

Una presién de lateda OK durante la fase de presantacién inicial permite

pasar directamante al primer mand.

A confinuacidn, se indican los mends principales y los correspondiantes

subments disponibles. Bl parametro pradefinido es el que aparece entra

paréntesis cuadrados [ 0],

Entre paréntesis redondos, se indica la palabra que aparece en el display.

Véanse las Tablas A y B para el procedimiento de configuraci én.

15.1) MENU PARAMETROS (PA-A")
Atencidn: la funcién de dacelaracién es obligatoria y, por tanto, sa debe activar,
- Tiempo de Cierre Automitico (cc?) [ 10s]
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Hay que configurar numéricamente el valordeltiempo de cierre automatico
de 3 a 120 segundos.

- Par motores de apertura (7. APE-C) [ 80% ]
Hay que configurar numéricameante el valor de par da los metoras entre
1% ¥ 99%.

= Par motores de clerre (7. c (E--) [ 80% ]
Hay que configurar numéricameante el valor de par da los metoras entre
1% ¥ 99%.

= Par motores en deceleracidn en apertura (P APE-E dic) [ 25% )]
({UNIPRC = Pardmetros avanzados = direccidn 8)
Hay que configurar numéricaments &l valor de par da los motores entre
156 ¥ 99%.

- Par motores en deceleracidn en cierre (7. ¢ IErr dfc) [25%]
(LUNIPRO = Pardmetros avanzados = direccidn 8)
Hay qua configurar numéricamente al valor de par de los motores antre 136 y 99%.

= Tiempo Rapido en fase de Apertura (¢ oEL APEFC)[25 8]
(UNPRO = Parametros avanzados = direccion &)
Hay que configurar el tiempe a una velocidad de apertura normal (no
decelerada), variable de 1 segundo a 2 minutos.

- Tiempo Rapide en fase de Clierre (& £l c £r)[25 s8]
(UNIPRO = Pardmetros avanzados = direccidn 7}
Hay que configurar el tiempe a una velocidad de cierre nomal (no de-
celerada), variable de 1 segundo a 2 minutos.
Nota: El tiempo de decaleracién, en fasse de cierre y de aperiura, se
obtiene cronometrando la duracién de una maniobra y configurando
un valor menor en este pardmetro. Si, por ejemplo, la duracidn de una
maniobra es de 15 sagundos, configurands un *tempao velocidad normal®
de 12 5 se obtendrdn 3 s de deceleracidn.

- Velocidad de deceleracion (WELcEcELEF)[1]
(UNIPRO = Pardmetros avanzados = direccidn 5)
Hay que configurar lavelocidad dedeceleracién escogiendo uno de estos
valores:
1- deceleracidn al 50% de la velocidad normmal
2 - deceleracidn al 33% de la velocidad normal
3 - deceleracidn al 25% de la velocidad nomal

A - Deceleracidén automdtica al 50% de la velocidad normal. Con esta
selaccidn, la central de mando calcula, a cada maniobra, la duracién
de la deceleracidn y modifica automdticamente las configuraciones
del Tiempo Rapide en fase de Apertura y Tiempeo Répido en fase de
Cierre para mantener la duracién de la Deceleracién.

= Zona (FonE)[0]
({UNIPRC = Pardmetros avanzados = direccidn 1)
Hay que configurar el ndmero de zona entre un valor minime de 0y un
valor maxime de 127.

15.2) MENU LOGICAS (Lol ic)

= TCA(tcA)[OFF]

ON Activa el cerre automatico.

OFF Excluye el cierre automético.

= 2 Pasos (3 pasos) [ OFF]

Habilita la légica de 3 pasos.

Un impulso de start tene los siguientes efectos:

ON

Enfase de aparura:
Cancela abierta...
En fase de cierra:.
OFF Habilita la légica de 4 pasos.
Un impulso de start iene los siguientes efectos:
Cancela carrada: .
Enfase de apartura;
Cancela abierta
Enfase de cierra:.
Después de stop:.

- Bloguea Impulsos (5L 1™° AR [ OFF ]

ON Elimpulsa de start no tiene ninguin efecto durante |a fase de apertura.

OFFEl impulso de starttiene efecto durante la fase de apertura o ciarra,

= Fotocélulas en fase de apertura (Fotoc. 77) [ OFF ]

OGN Encasodeoscuracimiento, excluys el fundonamients de las fotocélulas
an faze de apertura. En fase de cierre, inviarte inmeadiatamenta.

OFF Encaso de oscurecimiento, las fotocélulas resultan activadas tanto en
fase de apertura come de cieme. Un oscurecimiente de las fotocélulas
en fase de cieme invierts el movimiento Gnicaments después de que
las fotocélulas queden libres.

- Test fotocélulas (£S5t Prot) [ OFF ]

(UNIPRO = Légicas avanzadas = direccidn 14)

ON Activa el control de las fotocélulas

OFF Desactiva el control de las fotocélulas
Si esta desactivado (OFF), inhibe la funcién de control de las fotocélu-
las, permitendo la conaxién de dispositivos no dotades de contacto

detiena y vualve a abrir

suplementario de control.

= luzde aviso de cancela abierta o II° canal radio (5c? cch) [ OFF)

OM La salida entre los bornes 14-15 se configura como Luz de aviso de
cancela abienta; en este caso, d I canal rmdio controla la apertura peatonal.

OFFLa zalida entre los bornes 14-15 se configura comao [1° canal radio.

- Prealarma (Pr£AL) [ OFF]

ON La luz intermitente =& encdends aproximadaments 3 segundos antes
de que los motores =& pongan en marcha.

OFFLa luz intermitente =& enciends al mismo tiempo en que los motores
se ponen en marcha.

- Hombre presente (holbrE PrES) [ OFF ]

OMN Funcionamiento con hombre presents: Lamaniobra continda mientras
se mantenga presionada la teda de mande. (OPEN-CLOSE)

OFFFuncionamiento a impulsos, segn la légica de 3 6 4 pasos.

= Seleccién START - CLOSE (5cA-L - cLo5E)[ OFF]

ON La entrada entre los dos bornes 21-22 funciona como CLOSE.

OFF La enfrada enfre los dos bornes 21-22 funciona como START.

- Cadigo Fijo (cod 10 F (o) [OFF ]
(UNIPRD = Lédgicas avanzadas = direceidn 13)

ON Elreceptorresultaconfigurado paraslfuncionamiento enla modalidad da
codigo fijo; véase el apartado “Clonacién de los Radictransmisores”.

OFF Elreceptor resulta configurade para el funcionamiento en lamedalidadde
rolling-code; véase ol apartade "Clonacién de los Radiotransmisores'.

- Programacién de los radiomandos (Prol ~Ad o) [ ON ]

(LINIPRO = Ldgicas avanzadas = dirsceidn 15)

Habilita la memerizacién por radio de los fransmisores:

Hay que realizar lo siguiente:

1 - Presionar, en secusndia, |a tecla escondida (P1) ¥ la tecla normal

(T1-T2-T3-T4) deun transmisorya memaorizado en lamodalidad estandar

a fravés del menu radio.

2 - Presionar, antes de 10 =, la tecla escondida (P1) ¥ lateda nomal

(T1-T2-T3-T4) de un transmisor que & tenga que memaorizar.

Elrecaptor sale de lamodalidad de programacién al cabo de 10 s; dentro

de este tiempo, es posible introducir otros nueves transmisores.

Esta medalidad no requiere el acceso al cuadro de mandos.

OFF Inhabilita la memorizacidn por radio de los ransmisores.
Los ransmizores se memaorizan Gnicamente utilizando el mend Radio
aspecifico.

- Master/Slave ("RS:Er-) [ OFF )(Ldgicas avanzadas = direccion 12)

OM El cuadro de mandos se configura como Master en una conexién
centralizada.

OFFEI cuadro de mandos se configura como Slave en una conexién cen-
tralizada.

oM

15.3) MENU RADIO (-Ac o)
Enel casode instalaciones standard en las que noserequieran las funciones
avanzadas, es posibleefectuar lamemaorizacién manual de los transmisoras,
teniendo en cuenta lafig. B para la programacién base.
- Anadir (A~Ad ic)
Parmita agregar una teda de un radiomando en lamemoria del receptar.
Daespués de la memorizacion, el display visualiza en qué posicién de la
memaoria ha sido memerizade el radiemande (nimero de 01 a 4.
ANADIR Tecla start (3-Ad StR-c)
asocia latecla deseada al comando Start.
ANADIR Tecla 2ch (A-A¢ cch)
asocia la teda deseada al comando 2° canal radio.
Nota: Latedaescondida P1 asumeun aspecto diferente segun el modelo
de transmisor.
Para los transmisores con la tecla escondida, es preciso presionar la
tecla escondida P1 (Fig. B1). Para los transmisores sin tecla escondida,
latecla P1 corresponde a presionar, a lavez, las 4 teclas del transmisor
o, abriendo el compartmento de la bateria, a puentaar, con un destor-
nillador, los dos contactos P1 (Fig. B2).
- Leer(LEER)
Efactlaun control de unateda de un receptor. En casode memorizacién,
el display visualiza en qué posicién de la memoria ha sido memorizado
el radiomando (nimero de 01 a 64), asi como el ndmero de latecla (T1-
T2-T3 0 T4).
- Eliminar Lista {cA~cELR- 5Y)
JATENCIOM! Elimina, completamente, de la memoria del recaptor todos
los radiomandos memorizados.
- Lectura del codigo receptor (coc «H)
Visualiza el eddigo introducido en el receptar.
NOTA IMPORTANTE: ES PRECISO APLICAR AL PRIMER TRANSMI-
SOR MEMORIZADO EL ADHESIVO CON LA LLAVE (MASTER), PARA
DISTINGUIRLO DE LOS DEMAS.
El primer transmisor, en caso de programacidn manual, asigna el CODIGD
CLAVE DEL RECEPTOR; este codigo resulta necesario para poder efectuar
la sucesiva clonacidn de los transmisores.
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El receptor incorporade Clonix dispone, ademis, de algunas importantes
funciones avanzadas:

+  Clonacién del tranamisor master (rolling-code o cédigo fijo).

»  Clonacién por sustitucidn de ransmisoras ya introducidos en el recaptor.
+ (Gestidn base de datos de los transmisores.

«  Gestidn comunidad de receptores.

Para lautilizacién de estasfunciones avanzadas, seremite alasinstruccionss
de UNIBADIO y a la Guia para la Programacién CLONIX, suministradas
con el dispositiva UMIBADIO.

15.4) MENU IDIOMA | id io"A)

Permite configurar el idioma del programador con dizplay incorporadao.
= ITALIANO ( i£A)

- FRAMNCES (rR)

= ALEMAN (dEL)

- INGLES {Z~0)

- ESPANOL (£5F)

15.5) MENU VALORES PREDEFINIDOS (P E¢EF in ida)
Devuelve a la central los valores predefinidos. Después de la reposicidn, es
necasario efectuar una nueva configuracién automatica.

15.6) DIAGNOSTICO Y MONITORIZACION
Eldisplay presents en el cuadro @SC-D, tanto en &l normal funcionamisento
como en el caso de anomallas, visualiza algunas informaciones Utles.

Diagndstico:
En caso de fundonamiento anémale, el display visualiza un mensaje que
indica qué dispositive es necesario controlar:

PED = activacién enfrada peatonal
STRT = activacian entrada START
STOP = activacién entrada STOP
PHOT = activacién enfrada PHOT
BAR = activacidn entrada COST

FLT = activadidn enfrada FAULT fotocélulas controladas

CLS = activacién entrada CLOSE

OPEM = activacién entrada QPEN

SWO = activacién enfrada fin de carrera de apertura
SWC = activadidn enfrada fin de camrera de dere
TH = intarvancién térmica softwara

Encaso de qualaheja encusnire unobsticulo, el cuadro GSC-D detiene lahoja y
activa una invarsion; simuttinaamanta, el display visualiza &l mensajs “AMP".
Monitorizacidn:

En las fases de apertura y cierre, el display visualiza cuatro cifras separadas
por un punto, por gj. 3540, Las cifras se aciualizan constantements durante
la manicbra y representan el par miximo alcanzado res pectivamenta por el
motor (33) v el par configuradao (43

Estos valores permiten corragir la configuracién del par.

Si el valor de par maximo alcanzado durante la maniobra se acerca sensi-
blemente al valor configurade en el mend parimetros, pedrian preducirse,
an el futuro, anomalias de funcionamiento debidas al desgaste oa peqguefias
deformaciones de la hoja.

Se aconseja, por tanto, contralar el parméxime alcanzado, durante algunas
manicbras, en fase de instalacién, y, eventualments, configurar, en el mend
parimetros, un valor superior en unes 15/20 puntes porcentuales.

15.7) MENU CONFIGURACION AUTOMATICA (ALtcSEE)

Permite efectuar la configuracién automdtica del Par motores.
JATENCION! Laoperaciénde configuracion automética debs efectuarsa desde
el fin de carera de derre. Si se intenta efectuar el Auteset en una posicidn dife-
rente, aparecerd d mensaje de armor: “nSuc” y la maniobra no se realizard.
JATENCION! La operacién de configuracién automdtica debe efectuarse
unicamente después de controlar el exacto movimiento de la hoja { aperra’
cierra) ¥ la comecta intervencién de los fines de camera.

Configure la velocidad de deceleracién adecuada: en cuanto se pulsa el
batén Ok, =2 visualiza el mensaje *... " la central de mando ordena
una manicbra de apertura sin deceleracién seguida por una maniobra
de dearra sin deceleracién, durante las cuales memaoriza la duracién de la
camera, seguidamenta la central de mando ordena una segunda maniobra
de apertura con decsleracién seguida por una segunda maniobra de cierre
con deceleracién duranta las cuales se configura autométicamente al valor
miinimo de par necasario para el movimiento de la hoja. Asi pues, la central
establoce una decaleracién de B s, S la carrera es inferior a los 8 segundos,
la cantral establecerd una deceleracion con una duracién coincidents con la
mitad de la carrera.

Duranteesta fase, es importante evitar el cscurecimiento delas fotocélulas,
asl como la utilizacién de los mandes START, STOR PED, CLOS, OPEN
y del display.

Alfinal, sila configuracién automatica ha sido efectuada con éxito, la central
visualiza elmansajeProg OK'y, después de presionar unateda cualguiera,
wuelve al mend Configuracidn automatica.
Si, en cambio, la central visualiza el mensaje *Prog KO, significa que &l
procadimients de configuracién automética no ha sido realizado con &xito.
Serd necesario controlar el estado de desgaste de lacancela yla regularidad
del movimisnto de las hojas, procediends, después, a una nueva oparacidn
de configuracidn automadtica.é
JATENCION! Durante |a fase de configuracién automdtica, la funcidn de
deteccién de obstaculos no resulta activada, por lo que el instalador debe
contralar el movimiento del autornatismo y vigilar que personas y cosas 2o
mantengan fuera del radio de accién del misma.
En caso de utilizacién de baterias tampén, la configuracién automatica debs
efectuarse con el cuadro de mandes alimentado con tensidn de red.

ATENCION: Los valores de par establecides por la configuracién

- yautomdtica se refieren a la velocidad de deceleracidn estable-

cida por la configuracidn automética. Si se modifica la velocidad da
deceleracidn, hay que modificar, también, los valores de par en fase
de deceleracién para garantizar la intervencién de la proteccién con
la nueva velocidad fijada.

ATENCION: Hay que controlar que el valor de la fuerza de

impacto medido en los puntos previstos por la norma EN 12445
sea inferior al indicado en la norma EN 12453.

Una configuracién equivocada de la sensibilidad puede crear

dafios a personas, animales o cosas.emergencia (véase el apartado
“Manickra de emergencia”) para dejar suslto el pifién y parmitir, asi, la
apartura y el clerre manuales de la cancela.

16) CONEXION SERIAL CENTRALIZADA COM SCS1 (Fig.20)

El cuadro de mandes QSC-D permite, madiants entradas y salidas seriales
expresaments pravistas ( SC31), la conexidn centralizada de varios automa-
tismos. De este mode, es posible, con un dnico mande, ejecutar la apertura
o &l cieme de todos los automatismos conectados.

Siguiendo el esquema de la Fig. 20, hay que proceder a la conexidn da
todes los cuadros de mandos QSC-D, utilizando exclusivaments un cable
doblade de tipe telefénico.

En caso de que se utiice un cable telefénico con varios pares, resulta
indispensable utilizar hilos del misrno par.

La longitud del cable telefénico entre un equipo y el sucesive no debe
superar los 250 m.

A continuacién, es necesario configurar de manera adecuada cada cuadro
de mandos QSC-D: configura la primera central de mando, gue tendrd al
control de todas las demias, como MASTER vy las otras como SLAVE (véase
el meni de las ldgicas).

Asimismo, es necesario configurar & ndmero de Zona (véase el mand de
los pardmetros) entre 0y 127,

El nimero da zona permite crear grupos de automatismos, cada uno da los
cuales responde al Master deZ ona. Cada zona puede tenerun sclo Master;
&l Master de la zona 0 controla también los Slave de las ofras zonas.
El cierre a modo de anillo de la conexidn serial (indicado, con una linsa
punteada, en la Fig. 20) es necasaro Unicaments =i se desea, madiants
LMIPRO, verificar el n® de dispesitives conectados.

16.1) Cancelas correderas contrapuestas (Fig. 20A)

A través de una conexidn saral, es posible, ademas, realizar &l control
centralizado de dos cancelas comedaras contrapuestas (Fig. 204).

En este cazo, el cuadro de mandos Master M1 controlara simultaneamenta
el ciemre y la apertura del cuadro de mandos Slave M2,

En el caso de cancelas comredaeras contrapuestas, el cuadro de mandos M1
{master) y el cuadro M2 (slave) deben tener el mismo ndmero dezonay en
la misma zona no tene que haber otros dispositvos conectados.

Si el sentido de apertura de uno de los dos motores no es correcto, habra
que inwertir las conexiones 1 y 2 dal motor y las conexiones 6y 7 da los
fines de camera de apartura y ciemre,

Los dispositives de seguridad (fotocélulas vy barras sensibles) deberan
conectarse segun el esquama de la Fig. 20A.

Para la conexidn de dispositives de sequridad verificados, se remite a lo
indicado anteriormenta en al apartado 13. Hay qua efactuar las conexionas en
la central de mando MASTER y colocar en la central SLAVE sélo el conductor
del borne 24, En la central SLAVE, el TEST PHOT debe dejarse en OFF
Los botones Start, Open, Close, y el contacto Temporizador se conectaran
al cuadro M1 imaster), comao es habitual,

El rando peatonal se conectard al cuadro M2 (slave).

El mandoStop, para una mayor saguridad, utilizard un botdn de doble contacto
MC conectado a los dos cuadres de mandos, come se indica on la Fig. 20A.
NOTA: Hay que excluir el TCA del cuadmo M2 (slave).

17) ESTADISTICAS

Lina vez conectado el programador UNIPRC a la central, hay que entrar
en el mend CENTRAL / ESTADISTICAS y comer através de la pantallalos
pardmetros estadisticos:
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- Versién software del microprocesader de la tarjeta.

- Mdmero de ciclos efectuados. Si se sustituyen los motores, hay que
anotar el nimero de maniobras efectuadas hasta agquel momento.

- MWumerode ciclos efectuados desde la Glimao peracién de mantenimianto.
Sa pone a caro automdticamente con cada autodiagnéstico o escritura
de pardmetros.

- Fecha de ladftima operacién de mantanimiento.

Debe actualizarse manualments desde el ment *Actualizar fecha de
mantenirmienta”.

- Descripcidn de la instalacidn. Permite insertar 16 caracteres de identifi-
cacidn de la instalacian.

18) DESBLOQUEC MANUAL

El mecanismo da desblogues manual o de emeargencia o dabe activar cuando

a5 necasanio abrir manualmeanta la cancala y en caso de no funcisnamianto o

funcionamiento anémalo del autematisme. Para realizar la maniocbra de emer-

gencia, as necesario:

+ Insertar lamanecilla de desbloqueo an al alojamisnto expresameants previeto
(fig.19) y girarla an al seniido de las agujas dal raloj por toda su carrara. De
aste modo, se deja sualio &l pifidn, permitienda, asi, la aperiura manual de
la cancala.

Atencidn: No empuje viclentamenta la hoja de la cancela; acompdfiela por

toda su carrera.

»  Para reactivar al funcionamiante motorzada, hay qua girar la manecilla en
santido contrario a las agujas del reloj por toda su carmara, guitar ka manecilla
y depositarka en un lugar segure y conoddo por todos los interesados.

+ En caso de que se haya aplicado la manecilla de desbloques con llave per-
saonalizada (fig.15), hay que realizar lo eiguisnte:

+ Insertar la llave personalizada en la ceradura y girarla en seniide contrario
a las agujas del ralej.

+  Empufar la manecilla de desbloqueo y girarla en el sentido de las agujas del
raloj (fig.18) hasta que quads bloguaada,

+  Empujar manualmeanta la hoja de la concela, acompafidndala por toda su camera,

» Lallave no se puads sacar da la carradura miantras la manecilla no se haya
girade hasta la posicidn inicial {acconamiento maotoriz ado).

+ Para reactivar al funcionamianta moterizado, hay que girar la manscilla en
santido contrario a las agujas dal reloj por toda su carrera y quitar la llave.

16) CONTROL DE LA AUTOMATIZACION

Antes de hacer definitivamenta operativa la automatizacién, controlar escrupu-

losameants lo siguiants:

+  Controlar el correcto funcionamisnto de tedos los dispositivos de seguridad
(microinterruptores de fin da camrera - fotocélulas - bamas sensibles, stc.).

+  Controlar qua al empuje (antiaplastamisnto) de la heja estéd dentro de los
limites pravisios por las normas vigentas.

+  Verificar al mandoe de apartura manual.

+  Controlar la oparacién da apertura y clama con los dispositivos de mando
aplicados.

+ Verificar la lgica alactrdnica de funcionamisnto normal y parsonalzada,

20) USO DE LA AUTOMATIZACION

Dabido aque la automatizacién pueds ser accionada a distancia mediante ra-
diemande o botin de start y, por fanto, no a la vista, es indispansable controlar
fracuentemente la perfecta eficiencia de todos los dispositivos de sequridad.
Ante cualquieranemaliaenel funcienamisnts, intervenir rdpidamente sirviéndose
incluso de parsonal cualificado. Sa recomisnda manienar a los nifios fusra del
radio de accidn de la automatizacidn,

21) ACCIONAMIENTO

La utilizacién de la auternatizaddn permite la apertura y el clems de la cancala
de manera maotorizada. El accionamiento puade ser da diversos tipos {manual,
con radiomando, control de los accesos con tarjeta magnética, atc.), segun las
necesidades y las caracteristicas de la instalacién.

Par lo que se refiere a los diversos sistemas da accionamienio, véanse las
instrucciones correspordiantss. Las personas que utilicen la automatizacién
tiena que sarinstruidas sobre &l accionamianto y el uso da la misma.

22) MANTENIMIENTO

Antes de sfectuar cualquier oparacidn de mantenimisnts, cortar &l suministro

de corriente al sisterna.

+  Limpiar de vez an cuardo las lentes de las fotocélulas.

+ Esprecisohacer controlar por personal cualificada {instalador) lacomrecta
regulacian del par de los motores.

+ Anta la prasencia de cuakjuier anomalia de funcionamisnto, que no pueda
solucionarsa, cortar el suminisiro de corrianta al sistema y solicitar la inter-
wencién de personal cualificade (instalador). Durante el perfodo de fuera de
sarvicio de la automatizacién, activar el mecanismo de desbloqueo manual
para permitir la apartura y el cierre manualas.

23) DEMOLICION
ATENCION! Sirvase exclusivamanta de parsonal cualificade.
La eliminacién delos materiakes debe hacerse respetando las nomnas vigentes. En

alcaso de demolicién da un autematisme, noexistan pa pelig ros oriesgesquadariven
del automatismo mismo. Esconveniante, an casode recuparacidn de los matarialas,
que e separan por lipee (partas eléctricas, cobra, aluminio, pléstico, ate. ).

24) DESMANTELAMIENTD

ATENCION! Sirvase exclusivamants de personal cualificade. En caso de que

e desmaonts el automatismo para despuds volver a montaro en otro lugar, es

nacasario:

+  Cortar la alimantacidn y desconectar toda la instalacién eléctrica externa.

+ En el caso de que algunes compensntas no se puedan sacar o resulien
dafiades, habra que sustituirlos.

ADVERTENCIAS

El buen funcionamiento del operador resulia garantizado dnicamente si se
respetan los datos contenides en este manual de instrucciones. La empresa
no responde deles dafios causados por el ineumplimiento de las normas
de instalacidn y de las indicaciones contenidas en este manual.

Las descripciones y lasilustr del present: | tienen uncaracter
puramente indicative. Dejande inalteradas las caracteristicas esenciales
del preducto, la Empresa se reserva la posibilidad de aportar, en cualquier
memento, las modificacionas que considere convenientes para mejorar
técnica, constructiva y comercialmente el producto, sin la obligacién de
poner al dia esta publicacién.

Las descripciones y lagilustraciones del presente manual tienen un cardcter
puraments indicative. Dejando inalteradas las caracteristicas esonciales
del producto, la Empresa se reserva la posibilidad de aportar, en cualquier
momento, las modificaciones que considere convenientes para mejorar
técnica, constructiva y comercialmente el producto, sin la obligacidn de
poner al dia esta publicacién.
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Al agradecerle |a preferencia que ha manifestado por este producto, la
empresa estd segura de gue de &l obtendrd las prestaciones necesarias
para sus exigencias. Lea atentamnente al folleto *Advertencias” y el *Manual
de instrucciones” que acompafian a este producto, pues proporcionan
importantes indicaciones referentes a la seguridad, la instalacidn, el uso y
al mantenimiento del misma.

Este producto cumple los requisitos establecidos por las nomas reconocidas
de la técnica v las disposiciones relativas a la segurdad. Confirmamos su
conformidad con lassiguientes directivas europeas: B9336/CEE, 7323 CEE
(v modificaciones sucasivas).

1) DATOS GENERALES

Elsarvomator ICARC ofraca una amplia versatilidad de instalacidn, gracias
a la posicidn extremadamente baja del pifén, ala consistencia del saro-
moter ¥ a la regulacidn de la altura ¥ de la profundidad de que dispone.
Estd dotado de un dispositivo electrénico antiaplastamiento para garantizar
la seguridad. La maniobra manual de emergencia se efechia con extrema
facilidad mediante una manacilla con llave personalizada.

La parada de fin de carrera es controlada por medio de microinternuptores
alectromecanicos o bien, en caso de zonas muy frias, por medio de sensores
de proximidad.El cuadro de mandos puade incorporarse en el operador o
montarse en una caja separada.

2) SEGURIDAD

El automatismo, sl s instala y utiliza corectaments, satisface el grado de
sequndad requerido. Sin embarge, es corvenients observar algunas reglas
de comportamiento para avitar inconvenientes accidentales. Antes de usar
al automatismo, lea atentamerte las instrucciones de uso y consérvalas
para consultas futuras.

+ La activacién del sisterma de desblogueo podria provocar movimientos
incontrolados de la cancela en caso de que haya desequilibrios o averias
macdnicas.

Mantener a nifios, personas y cosas fuera del campo de accién del au-
tomatisme, especialmenta durants su funcionamiento.

Mo dejar radiomandos u otros dispositives de mando al alcance de los
nifios, para evitar el accionamiento involuntario del automatizme.

Mo contrastar voluntariaments el movimierto de la hoja.

Mo intantar abrir manualmente la cancela si antes no se ha desblogueado
el sarvomotor con la manecilla de desbloques.

Mo modificar los componentes del automatisma.

En caso de mal funcionamiento, cortar el suministro de corrients, activar
el mecanismo de desbloquec de emergencia para consentir el acceso y
solicitar la intarvencién de un técnico cualificads {instalador).

Antes de realizar cualquier operacién de limpieza externa, cortar el su-
ministre de corfenta.

Mantener limpias las lentes de las fotocélulas y los dispositivos de sefa-
lizacién luminosa. Controlar que ramas o arbustos no interfieran con los
dispositivos de seguridad (fotocélulas).

Si resulta necesario efectuar unaintarvencién directa en el automatiamo,
llarnar a personal cualificado (instalador).

Una vez al afo, &s preciso hacer controlar &l automatismo por personal
cualificado.

-

.

.

.

.

-

-

.

.

.

3) DESBLOQUEDQ MAMUAL

El mecanismo de desbloqueo manual o de emergencia debe activarse
cuando se tiena que abrir manualmente la cancela y en todo caso de no
funcienamiento o funcionamiente andmalo del automatisme. Para ejecutar
la maniobra de emergencia, hay que realizar lo siguients;

+ Introducir la llave persenalizada en la cemradura y girarla 90 en sentido
contrario a las agujas del reloj.

Empuharla manecila de dasblogueo ygirarla en el sentido de las agujas
dalraloj (fig. 1), hastasu Hogueo. De esta manera, se deja suslto el pifidn,
permitiendo la apertura manual de la cancela.

Empujar manualmente la hoja de la cancela, acompafidndola por toda
SU carrara.

Atencidn: La hoja de la cancela debe acompanarse por toda su camera
¥ no debe empujarse viclentamentea.

La llave debe permanecer en la ceradura hasta que la manecilla se
coloque en la posicién inicial (accionamiento motorizado).

Para restablecer el accionamiento motorizado, hay que girar la manecilla
en sentido contrario a las agujas del reloj por toda su carrera, poner la
llave de nuevo en posicén de dermre y, a continuacién, quitar la lave y
guardarla en un lugar seguro y conocido por los interezados.

.

.

.

-

4) MANTENIMIENTO Y DEMOLICION

El mantenirmients de la instalacién debe ser realizado, con regularidad, por
personal cualfficade. Los materiales que constituyen elequipo y su embalaje
deben aliminarsa de conformidad con las normas vigentes.

Contrale frecuentemants que lainstal acidn no presente sefales de desgaste

o dafos en cables, en muelles yen soportes. Sise considera necesaria una
intervencidn de mantenimiento, no utilice el automatismo.

En case de mal funcionamiento, corte @l suministre de comrients, active &l
mecanizmo de desbloques de emergencia para permitir el acceso y solicite
la intervencién de un técnico cualificado (instalador).

ADVERTENCIAS

El buen funcionamiento del operador resulta garantizado dnicamente si =2
respatan los datos contenidos en este manual de instrucciones. Laempresa
no responde de los danos causados por el incumplimienta da las nomas
de instalacidn y de las indicaciones contenidas en este manual.

Las descripciones y las ilustraciones del presente manual tenenun cardcter
puramente indicativo. Dejando inalteradas las caracteristicas esenciales
del producto, la Empresa se reserva la posibilidad de aportar, en cualquier
momento, las modificaciones gue considere convenientes para mejorar
técnica, constructiva y comercialmente el preducte, sin la obligacién de
poner al dia esta publicacidn.

Fig. 1
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Al agradecerle la preferenda que ha manifestado por este producto, la
empresa estd segura de que de &) obtendrd las prestaciones necesarias
para sus exigencias. Lea atentamente al folleto “ADVERTENCIAS" y el
“MANUAL DEINSTRUCCIONES" " que acompanan a este producto, pues
proporcionan importantes indicaciones referentes a la seguridad, la
instalacidn, el use y el mantenimiente del misme. Este producto cumple
los requisitos establecidos por las normas reconocidas de la técnica y las
disposiciones relativas alasaguridad, y es conforme a las siguisntes directivas
europeas: 88/338/CEE, 73/23/CEE vy sucesivas modificaciones.

El servom tor ICARO ofrace una amplia versatilidad de instalacidn, gradas
a la posicidn extremadamante baja del pifidn, ala consistencia del sarvo-
moter v a la regulacidn de la attura v de la profundidad de que dispone.
Estd dotado de un dispeositive electrénico antiaplastamiento para garantizar
la seguridad. La maniobra manual de emergencia se efectia con extrema
facilidad mediante una manacilla con llave personalizada.

La parada de fin de carrera es controlada por medio de micreinterruptores
alectromecanicos o bien, en caso de zonas muy frias, por medio de san-
sores de proximidad.

El cuadro de mandos puads incorporarse en el operador o montarse en
una caja separada.

El matorreductor (fig. 1) esta constituide por:

M Maotor

R Reductor con tornillo sin fin - rueda helicoidal

5 Grupo de fin de carara electromecanico o bien sensor de proximidad
P Pifién con mecanizsmo de desblogueo

€ Cuadro de mandos y condensador

E Dispositivo de deteccién de obstaculos (Encoder)

2) SEGURIDAD GEMERAL

JATENCION! Una instalacién equivocada o un uso impropio del producte
puede crear dafios a personas, animales o cosas.

Es pracisa:

+ Leer atentamente el folleto “Advertancias” y el *Manual de instrucciones”
que acompanan a este producto, pues proporcionan importantes indica-
ciones referentes a laseguridad, lainstalacién, el uso y el mantenimiente
dal mismo.

Eliminar los materiales de embalaje (plastco, cartdn, poliestirano, etc.)
sagln lo previsto por las normas vigentes, No dejar bolsas de nylon o
paliestireno al alcancs de los nifios.

Consarvar las instrucciones para adjuntarlas al follato téonico v para
consultas futuras.

Este producto ha sido proyectado y construido exclusivaments para la
utilizacién indicada en esta documentacidn. Uses no indicados en esta
documentacién podrian causar dafios al producto y ser fuente de peligro.
La Empresa dedina toda responsabilidad que derive del uso impropic
del products o de un uso distinto de aquél para el gque esta destinado y
que aparece indicado en la presents docurmentaci én.

Mo instalar &l producto en atmiésfera explosiva.

Los elementos constructives de la maguina deben ser conformes a las
siguientes Directivas Europeas: 89/336/CEE, T3/23/CEE, 98/37/CEE v
maodificaciones sucesivas. Para todos los Palsas extra CEE, ademds de
las nomnas nacionales vigentes, paraasegurarun buen nivel desaguridad,
es conveniente respetar también las normas citadas antes.

La Empreza declina toda responzabilidad que derive de la inobservan-
cia de la Buena Técnica en la construccion de los elementos de cierre
{puertas, cancelas, etc.), asi como de las deformaciones que se podrian
verificar durante el uso.

La instalacidén debe ser conforme a lo previsto por las siguientes Direc-
tivas Eurcpeas: 89/336/CEE, TA2YCEE, S8/A7/CEE v modificaciones
sucasivas,

Caortar el suministro de corrente antes de efectuar cualquisr intervencidn
en la instalacién.

Praver, en la red de alimentacién del automatisme, un interruptor o un
magneatotérmico omnipolar con una distanciade aberturade los contactos
igual o superior a 35 mm.

Verificar que, antes delaradde alimentacion, hayaunimearuptordiferencial
con un umbral de 0,034,

Werificar si la toma de tierra ha sido realizada correctaments: conactar
todas las partes metdlicas de cieme {puertas, cancelas, ete.) y todos los
componentes de la instalacién provistos de borne de tierra.

Aplicar todos los dispositivos de seguridad (fotocélulas, barras sensibles,
etc.) necesarios para proteger al araa del peligro de aplastamianto, trans-
parte o cizallado.

Aplicar al menozun dispositivo de zefializacién luminosa (luz intermitenta)
en posicién visible y fijar a la estructura un cartel de Atencién.

.

.
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La Empresa declina toda responsabilidad, a efectos de la seguridad v
del buen funcionamients del automatsme, si se emplean companentes
de otros fabricantes.

Usar exclusivamente partes originales al realizar cualquier operacién de
mantenimients o reparacion.

Me medificar ningun componente del automatismo si antes no se ha sido
axpresaments autorizado por la Empresa.

Instruir al usuario del equipe sobre los sistemas de mando aplicados y la
ajecucidn de la apertura manual en caso de emergencia.

Mo permitir que personas o nifos estacionan en el campo de accién dal
automatismo.

Mo dejar radiomandos u otros dispositivos de mando al alcance de los
nifios, para evitar el acconamiento inweluntaric del automatisme.

El usuario debe: evitar cualguier intanto de intervencian o reparacién del
altomatismo y dirigirse anicamente a personal cualificade.

Todo lo que no estd expresamente previsto en estas instrucciones no
asti permitida.

El motor no pueds instalarse en cancelas que incorporen puertas (a
menos gue el motor no pueda funcionar con la puerta abierta).
Aseqirese de que se evite el aplastamiento entre la parte guiada vy las
partes circunstantes fijas debido al mevimiento de la puerta.

Si eatd presente, ol mando de retencidén (hombre presente) debe estar a
la vista de la parte guiada v, en cualquier caso, lejos del drea de accidn
del automatisme. Si no se activacon llave, deberia instalarse a una altura
minima de 1,5 m y no debaria ser accesible al plblice.

Para el desplazamiento del servomotor, es posible wtilizar los onfidos de
fijacién del cuerpo motor, una vez quitadas las tapas laterales.
Asaglresa de que las personas estén lejosdel automatsmo, espedalmente
an caso de que se ulilice al metar en la modalidad «<hombre presanta:.
Si estd prevista la uiilizacién de cancelas corederas gue incorperen
puertas peatonales, el metor no debs funcionar en caso de que la puarta
permanezca abierta.

Controle que la escala de temperaturas indicada sea compatible con el
lugar de instalacidn.

Los conductores de alimentacién deben colosarse a una adecuada
distancia dal motor en fase de instalacién, a fin de evitar que entran en
contacto con temperaturas excasivas.

Los conductoras de red (230 V) deban estar claramente separados de los
conductores de bajisima tansidn de seguridad (SELV 24 V) o bien deben
posaar un aislamients suplementario de al menos 1 mm de espasor.

*

®

®

*

®

®
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3) DATOS TECNICOS

Monofasica 230 V £10% - 50 Hz (%)
400 min?
LTEOW
(110w

Revoluciones mot
Potencia absorbid
Condensador:....
Proteccidn térmica;
Clase de aislamiento:.
Ralacidn de reduccidn
Revoluciones de salida:
Médulo pifidn:.
Velocidad hoja:
Carga mdxima: .

A mm, 18 & 25 dientes
9 rn/min {18 dientes)....... 12 m/min {25 dientes)
.Con pifdn Z18: 20.000 N (= 2.000 kg)
.Caon pifidn Z26:10.000 N (= 1.000 ka)

Heaccidn al impacto
Lubricacion:.
Maniobra manual
MN* maniobras en 24 horas,

Dispositivo de deteceidn de obstaculos (Encoder)
-ERGOIL
esbloguen mecinico con manecilla
sarvicio continuo

Condiciones ambientales:
Grado de proteccidn:

Paso servomotor:.

{*} Tensiones especiales de alimentadén a paticidn.

4) CONTROLES PRELIMINARES

Artes de efectuar cualquier operacién de instaladén, se debe controlar

que la estructura de la cancela sea conforme a lo dispuesto por las normas

vigentas v, en particular:

« Que la via de deslizamiento de la cancela =ea lineal, horizontal, y las
ruedas puedan soportar el peso de la cancela.

« Qe la cancela pueda moverse manualments con facilidad por toda su
careray que no se produzcan excesivos desplazamientos laterales.

« Qua la guia superior parmita el juego adecuado con la cancala para
garantzar un movimiento regular y silendoso.
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+ (ue estén montados los topes de apertura y de ciarra.
+ Qe la posicién establecida para la fijacion del motorreductor permita
realizar la maniocbra de emergencia de manera facil y segura.

Casode quelos elementos controlados no respeten lasindicaciones citadas
anteriomnente, hay que repararlos o, si resulta necasario, sustininos.
ATENCION: Debe recordarse gque la motorizacion facilita el uso de la
cancela pero no resuelve problemas debidos a defectos y deficiencias
de instalacién o de mantenimiento insuficiente de la cancela misma.
Hay gue desembalar el producto v comprobar su integridad. Si el producto
no estd integre, es preciso comunicarlo al propio concesionario vendedor.
Asl mismo, hay que recordar que los componentes (cartén, poliestireno,
nylon, etc.) deben eliminarse segln las disposiciones establecidas por las

normas vigentes.

5) ANCLAJE DE LA PLACA BASE

5.1) Posicidn estindar

Hay qgue realizar lo siguienta:

+ Pradisponerun hoyo donde se realizari la plataforma de cemento, con los
tirafondos de la placa base para la fijacidn del grupo reductor embebidos
{fig. 3). Si la via de deslizamianto ya existe, el hoyo debs excavarse en
parte también en la colada de cimentacidn de la via. De esta manera, un
aventual aflojamiento da la colada de cimentacién de la via hard bajar
también la base del motorreductor, manteniendo asl eljusgo entre pifidn
y cremallera {de aproxmadarnente 1-2 mm).

Colocar la placa base respetando las cotas indicadas en la fig. 4.

El simbolo del pifén marcado en la placa base debe ser visible y astar
orentado hacia la cancala. Esto garantiza también la comacta posicién

de los conductos para las conexiones eléctricas.

Dajarlos tubosflexibles previstos para el pasode las conexiones e léctricas
de manera que sobresalgan de la placa base.

+ Para mantener en posicién corecta la placa base durante la instalacion,
puada resultar Gtil soldar dos platos de hierro bajo la via, sobrelos cuales,
después, se soldaran los tirafondos (fig. 3).

Efactuar una colada de hormigén, de manera que la colada de la placa
base forme un cusrpo nico con la da la via de la cancela.

Controlar atentamente:

Las cotas de colocacidn.

Cue la placa base esté bien nivelada.

Que las 4 roscas de |os pernos prisioneros estén bien limpios, sinrastros
de cemanto.

Par tltime, es preciso dejar cuajar la colada.

B

®

®

5.2) Otras posiciones

El metomeductor puede colocarse de diversas maneras.

Caso de que el motorreductor no se fije al nivel da la via de deslizamiento
{Posicion estandar), 2o tiene que garantizar una segura fijacién del moto-
rreductor en relacidn también con la posicidn de la cancala, de modo que
2@ mantenga un correcto juega (de 1-2 mm) entre cremallera y pifidn.
Debe garantizarse el cumplimiento da las normas de seguridad por lo que
se refiere a las personas, los animales y las cosas, v, de modo particular,
deben evitarse los riesgos de accidentes debidos a aplastamiento, en la
zana de engrane pindn-cremallera, y otros fesgos mecdnicos. Todos los
puntos criticos tendran que protegerse con dispositives de seguridad
segun lo previsto por las normas vigentes.

6) FIJACION DEL MOTORREDUCTOR

Cuandola colada se haya endurecido, observandola fig. &, hay que actuar

de la siguiente manera:

+ Colocar una tuerca M10 en cada une de los tirantes, manteniendo una
distancia respacto a la base de al menos 25 mm, para poder bajar al
metorreductor cuando |a instalacién se haya terminado o para ajustar
sucesivaments, si resulta necesario, el jusgo entre pifién y cremallera.

+ Colozar un plato *P", asignade en el equipamiento base, en cada par
de tirantes v, con la ayuda da un nivel, regular el plano en las dos direc-
cionas.

» Quitar la tapa y el cérter cubretornillos del motoreductor, insartar ol plato
‘P" de fijacidn derecho en la ranura correspondients y colocar el grupo
reductor en los cuatro tirantes con el pifdn orientado hacia la cancela.

+ Colocarlos dos platos P superiores (Fig. §) y atornillarlas cuatro tuercas

de bHoqueo del motorreductor.

Regular la profundidad del motorreductar, haciéndolo deslizar en las ra-

nuras previstas en la basa, y fijarlo a una distancia entre pifién y cancela

adecuada al tipo de cremallera que hay que instalar. Los dientes de la
cremallera deban engranarenel pifién portoda su anchura.Enelapartado

‘MONTAJE DE LA CREMALLERA" se indican las medidas y la forma de

instalacién de los tipes de cremallera mas comunes.

®

7) MONTAJE DE LA CREMALLERA
Hay que fijar a la cancela una cremallera con un médulo de dientes m =
4

Porloque serefisre alalongitud, ésta debe contemplar, ademisde la absrura
del pasaje, también la fijacién de las abrazaderas para el accionamiento de
los microinterruptores de fin de carera yla parte de engrane del pindn.
Existen diversos ipes de cremallera, cada uno de los cuales se diferencia
por la capacidad de carga y el modo en qua se fija a la cancela.

La Empresa comerdaliza tres tipos de cremallera, que son:

7.1) Mod. CFZ {fig. 7).

Cremallera de hiemre galvanizado de sec. 22x22 mm, suministrada en piezas
de 2 metros, con una capacidad de carga de mas de 2.000 kg. Estas piezas
an primer lugar fienan que soldarse a un angular de hierro adecuado v,
después, todo se debe =oldar a la cancela. Elangular, ademas de mantenar
la distancia entre la cremallera y el lade de la cancela, facilita la fase de
fijacidn a la cancela misma, aunque ésta presents ligeros desplazamientos
laterales,

Enlospuntos de unién delas diversas piezas de lacremallera, es aconsejable
colocar una pieza de cremallera, como muestra la fig. 8, para garantizar el
paso correcta por toda la longiud de la cremallera.

7.2) Mod. CPZ (fig. 7).

Cremallera de plastico, de sec. 22x22 mm, suministrada en piezas de 1 m,
conuna capacidad de cargamdx, de 500 kg. Este modelo sefijaala cancela
con tornillos normales o automoscantes.

Es convenienta, también en aste caso, interponer una pieza al contrario
en el punto de unidn entre las diversas piezas a fin de mantener el paso
correcto de los dientes. Estetipo de cremallera es mids silencioso y pamita
sU regulacién en akura incluso después de la fijacién, por medio de unas
ranuras previstas.

7.3) Mod. CVZ (fig. 7).

Cremallerade hiemo galvanizado, de sec.30x 12 mm, suministradaen piezas
de 1 m, con distanciadores fileteados que se tienen qua soaldar, con una
capacidad de carga méx. de 2.000 kg. Una vez filados los distanciadores en
&l centro de cada ojste de las diversas piezas de lacremallera, se soldaran
los distanciadores a la cancela. También en este caso, hay que colocar una
pieza al contrario en los puntos de unién de las diversas piezas de lacrema-
llera, para garantizar el paso comacto de les dientes. Los tornillos que fijan
la cremallera a los distanciadores permiten regular la cremallera en atura,

7.4) Fijacién de la cremallera

Para montar la cremallera, siga est0s pasos:

« Active al desbloquen de emergencia girando la manecilla de desblogquas
respectiva (Véase pdrrafo “Maniobra de emergendia”).

Apoye el extramo de la cremallara sobre el pifién de mando y fijela (con
soldadura o con tornillos) en correspondencia del pindn, haciendo des-
plazar la cancela manualmente (fig.9).

Si la cancela fuera iregular {curvatura lateral excesiva), y no es posible
comadirla, hay queinterponer los espaciadores entre cremalleray cancala
para garantizar siempre que la cremallera esté canfrada respecto del
pifidn (fig.10).

-

PELIGRO: Laoperacién de soldadura debe ser efectuada por una perso-
na capaz y dotada de todos los dispositivos de proteccidn individuales
previstos por las normas de seguridad vigentes.

8) REGULACION DEL PIRON

Una vez terminada la fijacién de la cremallera, es necesario regular el
juego cremallera - pifidn, que fiene gue ser aproximadaments de 2 mm
(fig. 8); esto se obtiens aflejando unos 2 mm las cuatro tuencas M10 que
se encuentran bajo la base del motereducter y fijande después las cuatro
tuercas superioras,

Es preciso asegurar la alineacién y el centrade de la cremallera - pifién (fig. 10).
ATENCION: Debe recordarse que la duracién de la cremallera y del
pifidén depende principalmente del correcto engrane.

9) FINES DE CARRERA ELECTROMECANICOS

La operacién debe realizarse con el mecanismo de desblogueo de emer-
gencia activado y sin alimentacién de red. En el caso de que haya baterias,
habrd que desconactar al menos un pola.

Los patines que accionan a les fines de carrera deben colocarse en los
extremos de la cremallera. A continuacién, hay gue realizar lo siguiente:

+ Empujar a mano la cancela hasta que quede completaments abiarta.
Colocar el patin defin de camrara de apertura (fig. 11) de manera que inter-
capte la palanca de mando del microintemruptor y que o haga saltar. Una
wez detarminada la posicién comacta, se apretaran los tornillos del patin.
Empujar a mano la cancela hasta que queds completa carrada.

.

-122 -



UVIC

S.AV.

Disseny d’'una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

MANUAL DE INSTALACION

ESPANOL

-

Colocar elpatinde finde carerade cierra (fig. 11) demaneraque interca pte
la palanca de mando del micreinterruptor ¥ gque lo haga saltar. Una vez
datarminada la posicidn comrecta, se apretardn los tornillos dal patin.
Los patines deben bloguear la cancala antes de que &sta intercepts los
topes mecanicos colocados en el carril. La regulacién del patin de fin
de carrera de cierre debe hacerse dejando un espacdo de unos 50 mm
entre la cancela y el batiente fijo, como prevén las normas de seguridad
vigentes, o bien aplicando una bara sensible de al menos 50mm de
espasor (fig.12).

10) TOPES

PELIGRO: La cancela tiene que estar dotada de topes mecinicos tanto de
apertura como de ciere, de manara que impidan la salida de la cancela de
la guia superior (fig. 13).

Los topes mecanicos debenfijarse alsuelo sdlidamame, algunos certimatros
més alld del purto de bloguas aléctrica.

.

11) PREDISPOSICION DE LA INSTALACION ELECTRICA

Hay que predisponer la instalacién eléctrica como se ilustra en la fig. 15,
teniendo en cuenta las normas vigentes para las instalaciones elécricas
CEl 64-8, IEC364, armonizacién HD3284 y otras nomas nacionales.
IATENCION! Para la conexién ala red, hay que utilizar cablemultipolar de
saccionminima 3x1,5mm?y deltipe previsto per las normas vigentes. A
titulo de ejemplo, si el cable se encuentra al aire libre, debe ser al mencs
igual a HOTRN-F, mientras que, si se encuentra dentro de un conducto,
debe ser al menos igual a HOS VV-F con seccidn 3x1,5 mm2,

El cable de alimentacidn debe desanvainarse para permitir la conexién entre
el conductor de fierra y el bome apropiado dejando los conductores activos lo
mas cortos posible, de manara que el conductor de fierra sea el dlimo que se
tensara en caso de aflojamiento del dispositivo de fijacidn del cable.

Las conexiones de los dispositivos de mando y de seguridad deben rea-
lizarse de acuerdo con las nomas para la técnica de las instalaciones
anteriorments citadas.

En &l caso de central incorporada dentro de |a caja, las conexiones de red
¥ las conexiones auxiliares deben mantenerse claramente separadas.

Los cables jred - awxiliares) se tienen que bloguear por separado an los
sujetacables expresaments pravistos (P1-P2 /fig.16).

En lafig. 15 =2 indica el nimero de conexionas y su seccidn por una longitud
de aproximadamente 100 metros; en caso de longitudes superiores, hay
que caleular la seccidn para la carga real del automatiame.

Los P principales de un automatismo son (fig. 15):

| Interruptor omnipolar homologade de aleance adecuade, con una
abertura de contactos de al menos 3,5 mm, provisto de proteccién
contras las sobrecargas y 1os cortodrouitos, indicado para cortar el
suministrode comriente al automatisme. Sino esti presente, hay que
praver antes del automatismo un interruptor difere ncial homologado
con un umbral de 0,03 A

aRr Cuadro de mandos y receptor incorporado

s Selector de llave

AL Luz intarmitente con antena sintonizada

M Operadaores

P Botonera mural
Fte, FraPar de fotocélulas externas
T Transmisar 1-2-4 canales

12) CONEXIONES TABLERO DE BORNES

Una vez pasados los adacuados cables eléctrices por los conductos y fi-
jados los diversos componentes del automatisme en los puntos escogidos
previaments, se pasa a suconexion segunlasindicaciones y los esquemas
contanides en los corespondientas manuales de instruccionas.

En primer lugar, hay que efectuar la conexién de la fase, del neutroy de la
tierra (obligatoria). El conductor de proteccién (tierra), convaina aislante de
color amarillofverde, debe conectarse en los bornes marcados porelsimbole.
El automatismo tiene que ponerse en funcidn cuando se hayan conectado
y controlado todos los dispositves de seguridad.

Los cables de alimentacién de red deben desanvainarse lo menos posible;
el conductor de tierra del cable de alimentacién debe desenvainarse por
un tramo mayor para alcanzar el bome expresamente predispussto en la
caja (Fig. 16 ref. *A").

El sujeta-cables P1 estd reservado a los conductores de alimentacidn de
red; el sujeta-cables P2 estd reservado a los conductores accesonos y a
los dizpositivos de seguridad.

Los conductores deben estar vinculados por madio de unafijacién suplemerta-
ria en las proximidades de los bornes, por gjemplo madiante abrazaderas.
Todas las operaciones de cableado del automatismo deben ser realizadas
por personal cualificado.

Seguidamente, indicamos las descripciones de los bomes dal cuadro de
mandos med. LEC mentade en el servemotor (fig. 14).

JP1

1L  Borne GND

23 Alimentacién de red monofisica 230 V+10546- 50 Hz (2=N) (3=L})
JP2

4.5 Conexidn luz intarmiterte (tensidn de rad) 40 W mid.

6-7-8-9 Conexidn mator:

& marchal (marrén) + condensador
7 comin {azul)
2 marcha2 inegro)
9  condeansador

JP3

10-11  Salida 24 V 180 mA m:x. - alimentacidn fotocélulas u otros dispo-
sitivos

12-13  Salida luz de aviso de cancela abierta (24 WV, 3 W midsx. )

JPE  Conexidn encoder
JATENCION! La conexién encoder daba tenar una longitud maxima
de 3,00 m.

JPE

21-22 Botdn abre-cierra (Start N.0.), selector da llave.

21-23 Botén de blogueo (Stop M.C.). Sine se utiliza, déjess puenteado.

21-24  Entradafotocélula (M.C.). Si no se utiliza, déjese puanteado.

21-25 Conexidn fin de camera de apertura (SWO N.C.). 5 no se utiliza,
déjese puenteado.

21-26 Conexién fin de carrera de cierre (SWCM.C.). Sino se utiliza, déjese
puanteado.

21-27 Conexidn botdn peatonal (Ped N.CL)

21-28 Conexién botén abre (Open N.O.)

21-29  Conexidn botdn demra (Close N.O.)

21-30  Conexién barra sensible (M.C.). Si no se utiliza, déjese puenteado.

21-31  Conexidn entrada reloj (M.2.). Si el contacto conectado esta abierto,
las hojas se cieman y 22 preparan para el funcionamierto normal.
Si el contacto esta cerrado (M.C.), las hojas se abren y permane-
cen abiertas hasta la apertura del contacto. Sino se utiliza, déjese
puanteadao.

JPS

34 Salida serial TX1
a5 Salida sarial TX2
36 Entrada serial RX1
37 Entrada serial RX2

38-39  Entrada antena para tarfjeta radiorrecaptora de acoplamiento (38
sefial - 39 trenza). Cable RGSS.
40-41  Salida segundo canal radio de |a tarjeta receptora bicanal.

ATENCION - Si el sentido de apertura no es correcto, hay que invertir las
conexiones & y 8 del motor v las conexionas 25 y 26 de |os fines da carrera
de apartura y cieme.

13) REGULACION PAR MOTOR
{ ATENGAO: Verificar que o valor da forga de impacte medide nos
A pontos previstos pela normaEN 12445, seja inferier ac indicado
na norma EN 12453,

La regulacién del par moter se contrela electrénicamente mediante
encoder. Seremite alas instrucciones dal cuadro de mandos LEO para
una comrecta puesta a punto del dispesitive electrénico antiaplasta-
miente de seguridad.

/T\iATENCION! El servomotor ICARO no astd dotade de regulacion
*Adel embrague de seguridad, por lo que es indispensable utilizar
un cuadro de mandes predispuesto para el contrel electrénico del
par motor.

14) DESBLOGUEQ MANUAL

El mecanismo de desbloquec manual o de emergencia debe activarse
cuando se tens que abrir manualmente la cancela y en todo caso de no
funcionamiento o funcdonamiento andmalo del automatsme. Para ejecutar
la maniobra de emergencia, hay que realizar lo siguienta:

« Introducir 1a llave personalizada en la cerradura y girada 907 en sentido
confraric a las agujas del reloj.

Empunar la manacilla de desbloquao y girarla en el sentido de las agujas
del relgj ifig. 17), hasta su blogqueo. De esta manera, se deja suslto e
pifidn, parmitiendo la apertura manual de la cancela.

Empujar manualmente |a hoja de la cancela, acompafidndala por teda
sl carrera.

Atencién: La hoja de la cancela debe acompafarse por toda su carrera
¥ no debe empujarse violentamentsa.

®

*
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+ La llave debe permanecer en la cemradura hasta que la manecilla se
cologque en la posicidn inicial (accionamiento motorizado).

+ Para restablecer el accionamiento motorizade, hay que girar la manecila
en sentido contrario alas agujas del reloj por toda su carrera, poner la
lave de nuevo en posicidn de ciere v, a continuacién, quitar la llave y
guardarla en un lugar seguro y conocido por los interesados.

15) CONTROL DEL AUTOMATISMO

Antes de hacer definitivaments operativa la instalacién, hay que seguir
escrupulosaments y con atencidn las siguisntes fases:

» Cortrolar el comacta funcionamiento de todes los dispositvos de seguridad
{microime ruptoras de fin de carrera - fotocélulas - bamas sensibles, ete.).
Cantrolar que el empuje de la cancela se encuentre dentro da los limites
previstos por las normas vigentas.,

Verificar el corecto engrane cremallera-pifidn (juege min.: 2 mm).
Verificar la correcta colocacion de los patines de fin de carrera de apertura
y de cieme y su fijacién.

Controlar la operacién de arranque y parada en caso de accionamisnto
manual.

Controlar la operacién de arranque y de parada en caso de empleo de
radiornando a distancia.

Werfficar la 1&gica de funcionamiento normal o personalizada.

Verifique el comecto funcionamiento del mecanismo de desblogues ma-
nual.

-

-

16) US0O DEL AUTOMATISMO

Diebido a que el automatismo puadea ser accionado a distancia y no alavista,
mediants botdn o mando adistanda, es indispensable controlar fracue nte-
mente la perfecta eficiencia de todos los dispositives de seguridad.
ATEMNCION: Ante cualquier anomalia en el funcionamiento de los dis positi-
vos de sequridad, hay que intarvenir réapidamente sirviéndose de personal
especializado. Se recomienda mantener a los nifios fuera del campo de
accidn del automatizma.

17) ACCIONAMIENTO

La wtilizacién del automatismao permite abrir y cerar la cancela de manera
motorizada. El accionamiento puede ser de diversos tipos (manual - con
mando adistancia- control delos accesos con tarjeta magnética, etc.) segln
las necesidades vy las caracteristicas de la instalacién.

Por lo que se refiere a los diversos sisternas de accionamiento, véanse las
instrucciones correspondientes.

El instalador se compromete a instruir al usuario del automatis mo sobre al
uso comecto del mismo, evidenciando las operaciones que sa tendran que
efectuar en caso de emergencia.

18) MANTENIMIENTO

ATEMCION - Antes de realizar cualguier operacién de mantenimiento en la

instalacién, hay que cortar el suministro de coriente del sisterna.

Es pracisa:

+ Para las cremalleras de metal, controlar anualmente su estado de lubricacién.

» Mantener el carril de deslizamiento siempra limpio y sin escombres.

+ Limpiar de vez en cuando las lentes de las fotocélulas.

+ Hacercontrolar por parsonal cualificado {instalador) lacorrecta regulacién
da la limitacidn del par.
En casode que se produzea cualquieranomaliade funcionamiento quea no
pueda resclverse, hay que cortar el suministro de coriente del sistema y
solicitar lainterve ncién de personal cualificado(instalador). Para el periodo
de fuera de servicio del automatisme, se puede activar el mecanismo de
desblogueo deemergencia (véase el apartado *Maniobra de emergancia”)
paradejar suelto el pifién y permitir, asi, la apertura y el cierre manuales
da la cancala.

19) RUIDD
Elruido aéreo preducido por el motomaductor, en condiciones normales de
utilizacidn, es constanta y no supera los 70 dB (A).

20) DEMOLICION

La eliminacién de los materiales debe hacerse respetando las normas
vigentes.

En el cazo de demolicién del automatizame, no existen parficulares peligros
o rieegos que deriven del automatisme misme.

E= conveniente, en caso de recuperacion da los materiales, separaros por
tipos (partes eléctricas - cobre - aluminio - pldstico - etc.).

21) DESMANTELAMIENTO
Caso de que el automatismo se desmonte para posteriomente volver a
montarlo en ofro lugar, es nacasario:

- Cortarelsuministro de corriente eléctricay desconectartoda la instalacidn
aléctrica.

- Sacar el matorreductor de la base de fijacion,

- Desmontar el cuadro de mandos, si esti separade, v todos los compo-
nentes de la instalacién.

- Caso de que algunos componentes no puedan extraerse o resulten
dafados, es preciso sustiuinos.

22) INCONVEMNIENTES Y SOLUCIONES

22.1) Funcionamiento defectucso del servomotor

+ Hayquecontrolar, con el instrumento adecuade, lapresencia de tensidnen
los extramnos del servomotor después de la orden de apertura o ciemre.

» Sial movimiento de la hoja es contrario al que deberia sar, se invertiran
las conexionas de marcha del motor an la cantral.

22.2) Funcionamiento defectucso de los accesorios eléciricos

Todes los dispositives de mando y de seguridad, en case de averia, pueden
causar anomalias de funcionamiento o el bloqueo del mismo automatisma.
Silacentral de mando estd dotada de procedimiente autodiagnéstico, habra
que identificar el defecto. En caso de averia, es aconsejable desconectar
y puentear, si @s necasaro, uno a uno todos los dis positivos da control del
automatsmo, hasta identificar el que causa el defecto. Una vez sustituido o
arreglado, se repondran todoslos dispositivos anteriormenta desconectados
o puenteados. Por lo que s refiers a los distintes dispositivos instalados,
véase &l respective manual de instrucciones.

ADVERTENCIAS

El buen funcionamiento del operador resulta garantizado unicamente
si se respetan los datos contenidos en este manual de instrucciones.
La empresa no responde de los dafos causados por el incumplimien-
te de las nermas de instalacién y de las indicaciones contenidas en
asta manual.

Las descripciones y las ilustraciones del presente manual tisnen un
cardcter puramente indicativo. Dejando inalteradas las caracteristicas
esenciales del producto,la Empresa se reservala pesibilidad de aportar,
encualgquiermomento, las modificaciones que considere convenientes
para mejorar técnica, constructiva y comercialments el producto, sin
la obligacién de poner al dia esta publicacién.
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14.3. Informacio técnica dels sensors

14.3.1. Sensors inductius

OsiSense XS

Sensores inductivos (continuacién)

0” Qf' 0" 0#‘@"

- Alcance aumentado

LB M8 M12 M18 M30
25mm 25 mm 4 mm Brmm 15 mm
0..16 .16 0..32 0.64 0..12
-25..4+70/IP65 P67
L6 » 33 M8 3 33 Mi2 x 35 M18 > 30 M13 ¢ 43
XS106B3PAL2 XS108B3PALZ XS112B3PAL2 XS118B3PAL2 XS13083PAL2Z
XS106B3PBL2 XS108B3PBL2 XS112B3PBL2 XS118B3PBL2 XS13083PBL2
XS106BINAL2 XS108BINAL2 XS112BINAL2 XS118B3NAL2 XS130B3NAL2
XS106BINBL2 XS108BINBL2 XS112BINBL2 XS118B3NBL2 XS130B3NBL2
XSE06BICAL2 XSE0SBICAL2 XS612B3DAL2 XS618B3DAL2 XS630B3DAL2
XS606B3CEL2 XS60SBICBL2 XS612BIDBL2 XS618B3DBL2 XS630B3DBL2
L6 x 45 M8 < 45 M12 x 50 M18 x 50 M30 x 68
XS106E3PAME XS108B3PAM12 XS11283PAM12 XS11883PAM12 XS130B3PAM12
XS106B3PEMS XS108B3PEM12 XS112B3PEM12 XS118B3PEM12 XS13083PEM12
XS106BINAMS XS108BINAM{2 XS112BINAMIZ XS11BBINAM12 XS130BINAM12
XS106BINEMS XS108BINBM12 XS112BINBM12 X5118B3NEM12 XS130B3NEM12
5 XS60SBICALOM12 XS612B3DAMI2 XS618B3DAM12 XS630BIDAM12
. XS608BICELOIM12 XS612B3DEM12 XS618B3DEM12 XS630B3DEM12
(2) Para el modzlo M, sustituir ef sufijo M12 de la refarancia por ME. Ejemplo: XS108B3PAMAZ pasa a sar XS108B3PAME.
Metal

- Alcance estandar
L6
1,5mm 1,5 mm 2 mm Smm 10 mm
0..12 a2 |o.18 |o.4 |o.8
-25..4+70/ IP&7
0 65x%42 | Me x4z [Mi2 =413 [m18x 513 [m18 51,3

| XS106BLPAL2 | XS108BLPAL2 | XS112BLPAL2 | XS118BLPAL2 | XS130BLPAL2
XS106BLPBL2 XSi0aBLPBEL2 I Xsii2BLPBL2 XSii8BLPBL2 X51308LPBL2
XS108BLPAMIZ XS112BLPAMIZ XS118BLPAM1{2Z XS130BLPAM12

|- | Xs108BLPBM12 | Xs112BLPBM12 | xs118BLPBM12 | Xs1308LPBM12
{4) Para el modslo M8, sustituir &l sufijo M12 de Ia referancia por M8, Ejempio; XS108BLPAM12 pasa a ser XS108BLPAMS.

10...38

B0, X51..83 =200 I 100, X51..83 =200

* /8

<2

X51 = 3000 X51 = 2000 X581 =2000 X531 =200

X51..B3 = 2500 X51..B3 = 2500 X51..B3 =1000 %51..83 =500
o PesbesdoPuREM

- XS5112BLFAL2 XS11BBLFAL2 XS130BLFAL2

= <7 <45 <45

- 25 25 25

Schpider 531

-125-



C m.n.v,
u V I Disseny d’una maquina carregadora de planxa a I'empresa S.A.V.

14.3.2. Sensor final de carrera

OsiSense XC

Interruptores de posicion

m

Seleccion: @ > 2 > @ > @ > D
Cuerpo Conexién

b b B b M

Ma@

[ R

o b & 8 8 8 0

{1) Roldana de plastico  {2] Roldana de acaro

it . T S wou B
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UVIC

14.3.3 Sensor ultraso

OsiSense XX

Sensores ultrasénicos (continuacion)

'

5910 cm segdn el 15 6 50 cm segln im
modelo &l modslo
0,64 5,1 (KXE12A1._) |1,0..15,2 POE1BAT._) 10..100 51,001 12,200 203__800
0,684,102 PE12A2..) |51, 50,8 N518A3. ) = = -
fijo ajustable usanda -ajustable usando ajustable usando
mando a distancia modo da aprendizaje modo de aprendizaje
P P P F
CE CE CE CE
-20..+65 0.+ 50 (XX51BA1..} /- 20+ 65 PX51843._) [ 0.+ 70 0..+70 -20..+ 860
P67 IP 67 P65
M12 < 50 [m18 2 65 M30 = 78 M30 = 85 [ M30 x 108
ConectorMi2

XX512A2PAMS (10 cm)| XX518A3PAM12 (50 o} | XX51BA3PAL2 XXEVIAIPAMIZ |- =z =
JO(512A2NAMS (10 cm) | XX(518AINAMAZ (50 cmj| XX518A3NAL2 XXEVIAINAMIZ |- = =
XXE12A1KAMS (5 cm) | XX518A1KAMA2 (15 cm)| — = XAGI0ATKAMIZ |- =
= = - - XXGI0ATPCM12 1 XX630AIPCM12
- = = = XXBIDATNCMI2 (! AX630AINCM12
= [ 20(218A3PHM12 = = [ X(230A10PADOM12 | XX230A20PA00M1Z |-
- | 0(218A3PFM12 = = | X(230A11PADOM12 | XX230A21PA0OMAZ | —
10..28
<100
*
/2 | ®/® excepto XX518A1.. [-/ ) [er® lere [e/e
=1
125 |40/ 80 pOe518A1.) [70 10 2
500 1300 | 180 | 200 |78

- - XX91BAIFIMiZ = XXOVIAIFIMIZ | XX930A1AIMAZ |- XXII0ATAIMIZ
= XX918A3C2ZM 12 = XXBVIAICZM12 | XX930A1A2MI2 = XX930A3AZM12
- 10..28 . 10..28 10,28 - 10,28
= +* = * * - *
= ) = aI® B/® = B/8
= 300 = 180 200 = 75

(1) También disponible sn acero inoxidable 303. Para realizar &l pedido, sustituya la primera letra A de la referencia por STI_:'pmpIu: XHBI0AIPCMA2 pasa a ser
XX630S1PCM12.

Mando a distancia
Botén de aprendizaje para uso con
datectores X¥518A%ees

XXV ses y XXAD1 A1 ans

Longitud 5 m sin LED Precableados, acodado Precableados, recto | Bomero

M8 | para XX512A1... XZCP1041L5 XZCPO941LE XZCCBFCM40V
para XX512A2... XZCPOGEELS XZCPOS66L5 XZCCBFCM30V

12 para todos los detectores | XZCP1241L5 XZCP1141L5 MZCCA2ZFCM40B
encapto XX512..
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14.3.4. Sensor fotoeléctric

OsiSense XU

Sensores fotoeléctricos (continuacion)

i

[Miniatra _—— [Compacto50x50 —_____ [Compao
1 m con ajuste de sensibifidad 15:‘1mGC o CA 3/24m
5 m con ajuste de sensibilidad TE/E5mCC o 6/4mCA 15/11m
- 15/8mGC o 10/7mCA 20/ 14 m
15 m con auste de sensibifidad 45/30mCC o 30/20m CA 60 /40 m

drecta: entresje 25 4, tomillos M3

diracta: antresjs 40 = 40, tornillos M4

directa: entresje 30 / 38 a 40/ 50/ 74, tomillos M5

P /108 x 334 x 20

P / 18 x B0 x B0

P/30x@@xm

@ ) ]
CE - cULus - C-TICK CE - UL-CSA- CCC - G-TICK
IEC 60529): IP 85, IP 67 (XUK: IP 85) / LED de estado de salida y LED de alimentacion (®): si

| ConectorMi2
XUMZAKCNL2T XUMZAKCNMET XUK2ZAKSNLET XUKZAKSNM12T XUXOAKSATIET XUXDAKSAM12T
= % XUK5APANL2 XUKSAPANM12 XUXSAPANT16 XUXSAPANM12
= % XUK5APBNL2 XUKSAPBNM12 XUXSAPBNT16 XUXSAPBNM12
XUMSAPCNL2 XUMSAPCNMS
- - | XUK9APANL2 | XUK9APANM12 | XUX9APANT1E | XUX9APANM12
= = | XUK2APBNL2 | XUK9APBNM12 | XUX9APENT16 | XUXSAPBNM12
XUMZAPCNL2 XUMZAPCHMS
L _ XUK1APANL2 XUK1APANM12 XUX1APANT16 XUX1APANM12
- - XUK1APBNL2 XUK1APBNM12 XUX1APBNT16 XUX1APENM12
= = XUK2APANL2R XUK2APANM12R XUXZAPANT16R XUX2APANMA12R
= < XUK2APBNL2R XUK2APBNM12R XUXZAPENT16R XUX2APBNM12R
XUM2APCNL2R = XUM2APCNMER =
10...30 10...30 [10..30 [10..30 | 10..38 [10..36
1000 1000 | 500 | 500 | 500 | s00

(@) si / LED de alimentacion {@): 3i

(2) Conjunto emisor + receptor XUM2APCNLZ vy XUM2APCNMSE.

XUXOARCTT16T -

- - XUK2ARCNL2T -

- - XUKSARCNL2 - XUXSARCNT16 -
- - XUKSARCNL2 - XUXSARCNT16 -
- - XUK1ARCNL2 - XUX1ARCNT18 -
- - XUKZARCNL2R - XUXZARCNT16R -
- - 20 - 20 -
- - @re - &/8 -

Con rotula

Precableada, rectol

_| XUZA118 [acero inox.) | XUZA218 [piastico)

XZCP1241L5

Ll
_KZICPOJ4ILS
XZCP1141L5

¥ZCC12FCMA0B

XUZA51 -

XUZX2000 -
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14.3.5. Polsador parada emergéncia

Preventa. Mando
Paradas de emergencia
Soluciones de seguridad

Pulsadores de ) 22 antifraude seglin EN 418 e ISO 13850

ol o 5| G
GIF&T? \1| ; ? TNCHNANCT

ul = = Girar para Desanclavamianto Girar para Desenciavamiento
desenclavar [ipor llave n.* 455} desenclavar {por llave n.* 455)
Resistencia mecanica (millones de ciclos de maniobra) 03 03
Resistencia a los choques/vibraciones 10g/6g 10gn/5gn
Grado de proteccion 1P 85 1P &5
Caracteristicas asignadas de emplea CA 15, ABDO/CC 13, @ 600 {segun IEC/EN 60047-5-1)
Dimensiones & = F @40 x 82 mm 40 % 104 mm 240 x 81,5 mm &40 = 103 mm
Contacto "NC + NA” XB4BS8445 XB4ASB445 XB5ASB445 KB5AS9445
"NC + NA + NG XB4BSB4a44 ZB4BS944 + ZB4BZ 141 | - ZB5A5944 + ZBSAZ 144

Caja para pulsadores de 71 22 antifraude segun EN 418 e ISO 13850

o Caon
c}f-ff*-_f'--l['-- SR
al o=
L1 Cantacin
18 g % ? NCNC™
=] 8 =| Cont
[0 e I __;1[___% S
:.. = :. & Girar para desanclavar
Caja Plastico
Zeniradasde cable para 150 M20 0 prensaestopa 13 (Pg 13,5)
Resistencia mecanica millones de ciclos da maniobra) a1 0,1
Resistencia a los chogques/vibraci 10g/5g 10g/5g
Grado de proteccion IP 65 IP 65
Caracteristicas asignadas de empleos CA 15, ABDIVCC 13, G 600 (sagun IEC/EN 60247-5-1)
Dimensiones An x F x Al B3 x 01 = 63 mm B8 x 113 » 68 mm
Contacto "NC + MA” XALK1TBE XALK188E
“NC + NC” XALK178F XALK188F
"HC + NA + NC” = XALK188G
Accesorios

-nm

Color Amarillo con letras en negro Amarille
Dimensionas 2 60 mm
Referencias Marcado: “Paro de emergencia” | ZBYS130 =
“Emergency stop” ZBY9330 -
“Mot Aus” ZBY9230 -
- ZBZ3605
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14.3.6. Polsadors

Harmony XB7

Pulsadores, selectores y pilotos con embellecedor de plastico & 22 monobloc (cont.)

Tension

Latra (e}
24V CC 8
230V CA M

Tipo de cabeza Con pulsador saliente
‘ Circular

Grado de proteccidn IP54, clasa I

Montaje (mm} taladrado del soporte | @224(0+04)

entragje de montaja

| 30 {horizontal) » 40 (vertical)

Dimensiones (mm)

3 x P (bajo la cabeza)

| @ 20 = 41,5 (Paro de emergencia B 40 » 41 5)

Conexidn
Tipo de pulsador

Fuents luminosa

Bomes con tormillos de astribo, 1 % 0,34 mm?a 1 x

Por impulse
Con LED integrada

1,5 mm?

Con lampara de incandescencia
Alimantacidn directa (ldampara no suministrada)

Tension de alimentacion
Rafarencias

Tipo de pulsador
Fuents luminosa

| 24V CCo 230V CA

G024V CCo 130V CA

vorde @ NE | XBT EW33e1P XB7 EW3361P
rojo N | XBT EW3de1P =
® NG’ | XBT EW34e2P =
amarillo “NE | XB7 EW35e1P XBY EW3561P
Pulsaripulsar

Con LE D integrado

=)

Con lampara de incandescencia
Alimentaciin diracia (lampara no suministrada)

Tension de alimantacion

24V CCo230V CA

G024VCCo 130V CA

Rafarencias verde ) “NK | XB7 EHO3e1P -

rojo WA | XB7 EH04e 1P XBT EHMG1P

. “NC” XB7 EHD4e2P -
amarillo NA | XB7 EHO5e1P -
E-- €~
g b
»_ -
Fuanta luminosa | Con LED intagrada Con ldmpara ds incandascancia  Con reducior da tansicn
Alimentacion directa Lampara suministrada
"% (no suministrada)

Tensién de aimantacidn |24V CCo 230V CA Go24VCCo130VCA 230V CA
Rafarencias blanco XBT EVieP XBT EVE1P XBT EVTiP

verde . XBT EVO3eP XBT EVE3P XB7 EVTaP

rajo . | XB7 EV0deP XBT EV64P XBT EVT4P

naranja & | XBT EV05eP XBT EV65P XBT EVTSP

azul XBT EVOGeP XBT EVEGP XBT EVTEP

amarillo | XB7 EVO0Be P XBT EVEEP XB7 EVTEP
Lamparas de incandescencia de larga duracién

Casquilla BA 95, @ 11 mm max., longitud 28 mm mdx.

leviaw | 24v 2wy | 120v 2aw)

Pefarancias DL{ CBOO6 | bL1 cEn24 | oLt cE130

Referencia basica para completar con |a letra B o M sagdn la tensidn deseada. Consultar |a tabla de tensionas anbarior.
Ciras conaxionas: por terminal Faston 1 % 635y 2 x 2.8 mm.
Venta por cantidad indivisible de 10.
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14.3.7. Selector amb clau

Harmony XB7
Pulsadores, selectores y pilotos con embellecedor de plastico & 22 monobloc

lizacion

Mandoy sef

Tipo de cabeza . Pulsador rasante o salienta
Circular
Grado da proteccidn IPE4, clase 1I
Montaie (mm} taladrado def soporta 22400+01)
entresjo de montaje 30 (horizontaly = 40 (wartical)
Dimensiones {mm} @ x P {bajo la cabaza) @ 20 x 41,5 (Paro da emergencia © 40 = 41,5}
Canaxign 1! Bornes con tornillos de estribe, 1 » 0,34 mm*a 1 = 1.5 mm®
i Sy AT .—,?_E_gr e S e A R .mu:\-r;.-.-.-ni r'*?aﬁ(‘-‘-'x’ PR
=8 e e = L. - o =1 R
Rafarencias | 10)° nagro . NA XBY EA21P XB7 EH21P
NG ENAT XB7 EA25P XBT EH25P
varda . NE XBT EAIP XBT EH31P
“NC™NA XB7 EA3SP -
1ojo . INCT XBT EA42P -
UNCTENA XBY EA4SP -

amarilo —NK XB7 EASTP
varde () NE XB7 EA3131P =
mic  ® °NC = XB7 ELAZI2P
blanco (1) “NA XB7 EAH341P =
neom @ CNE XB7 EAZ1343P =

(1) Ofras conaxionas: por terminal Faston 1 x 635y 2 x 28 mm.

Nimero y 2 posiciones [/, Spodcioma\\l/ 2 posiciones ‘{\/ 3 posiciones \?/
tipoda posicidn fijas fijas fijas fijas
Rafarencias | 10)° NA XBT ED21P = XBT EGHP -
SNCT + NE XBT7 ED25P - - -
2N - XBT ED33aP - XBT EG3aP
Yy

Pulsadores “de seta” @ 40 mm @

rajo ® e XBT7 ESb42P XBT ES142P
fojo i NG + A iKETESHEP XBT ES145P
{2} Segn la norma 1EC 60364-5-53 o [EC/EN 60047-5-5. Para parada de emeargencia con enciavamiento brusco sagdn la norma [EC/EN 60204-1 y ENJSO 13850-2006

de la Directiva de Maquinas 88/37/EC y segin la norma IEC/EN 60847-5-5. se-debe usar una parada de emargencia tipo XBSA 8. o XB5ASS. ..
* Venta por cantidad indivizible de 10
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14 .4. Informacio técnica del automat

o

ES2:LANZS71200

Oferta nuevo SIMATIC S7-1200

El juego en equipo marca la diferencia

Kit de iniciacién
SIMATIC S7-1200

Incluye:

PLC SIMATIC §7-1214C

Mdédulo analdgico SB1232
Médulo de simulacién SIM1274
Cable comunicacion RI45-RI45
Licencia de Software STEP 7 v10.5
Documentacién electrénica
Asistencia a curso de 1 dia

Answers for industry.
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Kit avanzado
SIMATIC §7-1200

Incluye:

PLC SIMATIC S7-1214C

Médulo analogico SB1232
Médulo de simulacién SIM1274
Pantalla HMI Tactil Color

Cable comunicacion RI45-RJ45
Licencia de Software STEP 7 v10.5
Documentacién electrénica
Asistencia a curso de 1 dia

v
r
2
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Oferta nuevo SIMATIC $7-1200

Controlador SIMATIC $7-1214
« Alimentacion a 230 V AC

Memoria de datos: 50 Kbytes
+ Interface Ethernet integrada

°

[Jesz:anNzs71200 [ ] 250 €lud.®
+ 14 entradas digitales a 24 v DC [ £s2:LANZKTP [ es0€md:

e 10 salidas digitaies a relé 0,5 A
-+ 2 entradas analdgicas a tensién 0a 10V

Modulo SB1232
« 1 salida analogica +/- 10V DC (12 bits)

Médulo SIM1274 Compafiia | Departaments

» & interruptores para simulacién de entradas digitales

. . Nombre
Licencia de software STEP 7 v10.5
o STEP 7 Basic con SIMATIC WinCC Basic en una tUnica

herramienta de ingenieria Direccion

Pantalla tactil KTP60O Basic Color
« Pantaila téctit 5,7" TFT con 256 colores (6digo Postal f Ciudad
o 1 interface Ethernet (TCPAP integrado}
« Integra 6 teclas para funciones.

Teléfono | Fax

Fecha ! Firma

Asistencia a un curso de 1 dia de duracién en ias instalaciones
del distribuidor autorizado a tal efecto.

E-mmail:

Seilo Distribuidor:

COEVA

C/ Carrer del Mig, 31. Pol. Ind. Palou Nord
Granollers (Barcelona)
Tel.: 93 861 10 80 Distribuidor habituai:
Fax.: 93 861 33 21
email: coeva@coeva-sa.com

gutomatizacion gsiéisie 5o

. Siemens, S.AL : : P hhaen

indu ector INDLPI757100000
. Rondade Europa, 5 :
| 28760 Tres Canlos

- Madii

winiw SEmens esfsinatic
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14.5. Llenguatge de contactes

Inicialitzaci6 taula mobil

Lo a
Estat-inigial
Eaula

{ & p—t

®M40
Pstal-inscual

"SAAA T
i
Eaula

{F}

e
Alimentacio
miotar-isls

{F—

L3
Espira taula

{ P i

Bk

rici alilrm iy

ehid, 3
Espera-tauly

151
1"'r

et
Fazar-inicial
taula

— |

TER

I} —

AT

— |

-— g
-

Inicia inzacid 1 Alimentado
Tenday TS matar-tzala
L 11 itk
— | 1T 15}
Ehi4. 4 LT
Herrers taula niciglitracic
tancady tauls

{

LT
Alimentaco
mimiartala-

i F —t
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Sequéncia taula mobil

LTy
T maln-preparade

{ i

WD
Alvantacit
Moo Tala +

%)
N
Mlementacit
mabor 1l s
: [ |_|
RS T
Lipresta carrigal
descareg
{ R j—
Tl 0 Ly
Earrisa Barara
M0 w03 0.q Tatoa koo fotos lecirica SAAS &
Mprxs MR Oret PIH Exquesre tauila drata Tauks ST Toula-preprads
L 14 11 1L ] L d
_| I ¥r ¥T 1T 1r {5 p—raq
%ME.0 w80 WMES
Almeniscis Fmal Carera Condicians
maior tauka & baula makdl Dret inichals taula
[ 1L IF M
— | 1T 1R} J

preparads maber tasls
11l 45k
1T 15k
Toda greparada
—' R |_|
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Alwrmnlacii
e Tala +

{| et

LR TG i3 Tl
Pokador taua Espera carrogal Maquna alimentacio
miihil Aunceratic dasrarmaga o praraid Ini lalnzacios s
I L 1L 1L J ' 1
I L | r L =

w04 W

TS r

Espera carregai
TEICAIT B

+IHH

M6
e
w105 Fainelnsiricn
FTE taula-tarcad s
I L ] L
I L |
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Inicialitzacié pont automatic

LE
niciaiEacit

{F}

[T
Alimentado
Inkcilnzacio-X

{ P i

BT
Frespera

{F—

110
Alimentaco
Inkclalizasci s

1 N |

b1
Tapera-y

{F}

whi13
Fi-Eapafa ¥

{F}

w14
Alimentaco

niciadi [Tors

Al A
nicisiiamg K

{ F—t

%10
Expera-¥

{Fl—

AT
FHEspeIad

{  p—
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— |

%MO.3
Inezialitzaci

M,
Tl
11

w1
Marsa
L J L J L
— | 11 1
EMOT L] L
Fi-frigsara-% FiEspeara-i FiEsperad

—

W13
FlEspeaY

e

LT
FlrEsplad

R —

Wi,
Fimal Carrerma K

W13
alimentacio
niciaizacirT

T

SN0 3
nicipdi e

LA
Inkcialinzada- €

{ % p—it

b5
Deiecoio:
Ditetace
inkcialitzaco

—
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LT A0
Inductiu Bl Espera-¥
] L J
11 { & p—l
el T3
Diteccio
NS Chsracli
PG incialracio
1 1 8
LI | 1 v
P 8
L] L} L v
M6 b0
Tapera-A THGE ) Frasperas

I:

whi1.0
Al
incalrzado-Y:

AL o

{s—i

WhALE
Lapera-K

{ # et

AT
A Ao
el izacecrTe

P .
15r b

whAT.O

[T ] Chatacie Alimentacio
PIG iricialitratio inicislit e
11l 11l d5% L 1
LB} LB} b 5 f v
WAATS
(TR
Almentacio L R
incializacio-vs Egranra- ¥
[ J
_l I | 5
TS
Tt i a11.0
=S Ohatacie Alimentaco
PIE iririaltracin ]
] L ]l L
LB} LB}
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w2

Esprray TM1° 3
II ] L
I 1T

L L]
almantacio
Inkcialinzacio-T

%12
Experay

| p—

A4
Alimentacio
niclaliizack-Z

15} .
lE'r b

115
Alimentaco
risditrns kel +

T
Almentacio
incialzado T

— |

R

fa-tancaila

LTI wAN1T
Esprrad TMZ .0 FHEspEtaT

L 11 Il 1

_|| 1T 1k 8
LA
Espera-¥

'Th 1

l“r 1
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