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RESUMEN

El presente trabajo trata sobre el disefio y la implementacion de la automatizacion
de los servicios higiénicos de damas de la ESFOT. El principio de funcionamiento
de la automatizacion se basa en el automata programable LOGO, por esto se lo
estudia de una manera general, analizando las partes y sistemas que las
conforman, de esta manera se simplifica el trabajo, para poder realizar la
automatizacion de los servicios higiénicos se tiene que conocer cada uno de los
dispositivos eléctricos, electréonicos y mecanicos (sensores de presencia, bomba
de seguro de puerta, electro valvula) a implementarse. Para poder elaborar esta
automatizacion se estudiaron las condiciones de disefio, construccion y
funcionamiento con el fin de poder cumplir las necesidades requeridas por el
usuario de estos servicios higiénicos, de este modo cuando se conocen las partes
y elementos a implementarse se las adapta a las condiciones de disefio. En el
mercado existe una enorme cantidad de productos creados especialmente la
automatizacion de servicios higiénicos como pueden ser: sensores de griferia,

valvulas, microcontroladores, accesorios, disefios de inodoros y griterias, etc.



PRESENTACION

En este trabajo la intencidbn, es mostrar como se puede realizar una
automatizacion de los servicios higiénicos de la ESFOT, de acuerdo a los

requerimientos del usuario y adecuando a la instalacion anteriormente realizada.

Los dispositivos tanto de mando y de control fueron elegidos dependiendo de los
requerimientos y necesidades del usuario para su comodidad y confort, y que

satisfaga los objetivos planteados en este tema.

El LOGO es el que comanda a todos los dispositivos tanto eléctricos como
mecanicos, nos permite realizar un programa légico de encendido, apagado Yy

cambio de polaridad con el fin de cumplir con dichos objetivos.



CAPITULO 1

MARCO TEORICO

1.1 INTRODUCCION

Se vive en un mundo extraordinariamente influenciado por los sistemas
automaticos desde el vehiculo eléctrico, hasta los aparatos domeésticos mas

comunes.

La automatizacion es un sistema disefiado con el fin de usar la capacidad de las
maquinas para llevar a cabo determinadas tareas anteriormente efectuadas por
seres humanos, ademas para controlar la secuencia de las operaciones sin la

intervencién del hombre.

Los sistemas automéaticos han estado al servicio del hombre para mejorar su

calidad de vida y han llegado a implantarse lo mas cerca posible de él.

Se puede observar desde pequefios artefactos que controlan la intensidad
luminica de las luces, hasta sistemas computarizados que controlan todos los

dispositivos comunes en nuestra sociedad

La implementacion automatica en un determinado lugar con un grado mas
avanzado de concepcion, disefio y conocimiento de la tecnologia es lo que se

llama Automatizacién en la Arquitectura.

Los servicios higiénicos de damas de la ESFOT cuentan con un sistema de

funcionamiento convencional con dispositivos manuales y no automatizados.



Por lo cual es necesaria la implementacion de un sistema automéatico para la
comodidad, higiene y confort de los usuarios de este servicio en la Escuela de

Formacion Tecnologica.

1.2 FUNCIONAMIENTO DE LOS SERVICIOS HIGIENICOS

1.2.1 PARTES DE UN INODORO.

La caja es el depdsito de agua que se ubica en la parte superior, el tanque. Su
funciébn es la de almacenar una cierta cantidad de agua, que luego sera
desalojada de golpe para que pueda arrastrar los desechos con direccion al

drenaje, como una cascada artificial.

La valvula para el paso del agua tiene un flotador. Si éste se encuentra abajo,
permite que el agua siga entrando al tanque, pero al llenarse el flotador sube y
acciona el cierre. Esta es la razén por la que el agua no se desborda y siempre
llega al mismo nivel, que se supone es el suficiente para acarrear todos los

desechos que se encuentren en la taza.

Al momento de jalar, el agua acumulada sale de una sola vez y con fuerza de
arrastre hacia la taza del mueble sanitario y de ahi, junto con los desechos, viaje
hasta el drenaje de salida. Hay otro mecanismo, ya que en la base de la caja hay
una tapa con ciertas caracteristicas de flotacion parcial. Se puede decir que se
mantiene elevado o abierto, mientras sale el torrente liquido; pero una vez que se
ha vaciado el depésito, vuelve a cerrar la salida del agua y permite que se vuelva

a llenar para la siguiente ocasion en que deba ser usado el servicio

Tiene la forma de un embudo para facilitar la salida de los desechos junto con el
chorro de agua que los ha de acarrear. Sin embargo, es légico pensar que los
malos olores del drenaje podrian entrar por ese conducto.

El conducto que conduce al drenaje no es recto. Mas bien tiene la forma de una

letra S, eso tiene el objetivo de que una parte del agua (la del final del chorro y
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gue ademas esta limpia) quede atrapada por esos desniveles. Asi es como se
forma un espejo de agua que cumple dos funciones: la primera y tal vez mas
importante, es la de sellar con una capa de agua el conducto que llega al drenaje,
que es por donde podrian regresar los fétidos olores de la materia organica en
putrefaccion; y la segunda, diluir nuestros desechos e impedir que algunos
residuos permanezcan adheridos a la superficie de la taza. Esto se muestra en la

figura 1.1.

Figura 1.1. Funcionamiento del drenaje

Si va a hacer algunas reparaciones sencillas de la taza del bafio, necesitara
conocer las partes que se muestra en la figura 1.2. Estas son algunas de las

palabras que debe conocer:

» Brazo elevador: varilla delgada de metal que va conectada a la manija de

descarga y levanta el sapo.
= Céspol: tubo por donde se va el agua de desecho cuando sale de la taza.
= Empaque de la valvula de descarga: anillo sellador de latén o de plastico

ubicado en el fondo del tanque.
» Flotador: la bola que se mantiene sobre la superficie del agua dentro del
tanque. Cuando el tanque esté lleno, esta bola cierra la valvula del flotador.

= Llave de paso auxiliar: esta ubicada en la pared cerca del piso; se usa para

cortar o restablecer el suministro de agua.

Rebosadero: tubo largo y hueco, sujeto al fondo del tanque.
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» Sapo (llamada también tapon, bola de tanque, sello o disco): tapon de hule
acoplado a la cadena de elevacion.

= Tangue: recipiente grande y rectangular de ceramica, ubicado detras de la
taza.

» Tubo de drenaje: el tubo inclinado del s6tano o del espacio que hay debajo

de la casa, que conduce los desechos a una alcantarilla o a una fosa
séptica; llamados también drenaje maestro.
» Valvula de descarga: conexion compuesta por el sapo y el empaque de la

vélvula de descarga.
» VAlvula del flotador: valvula de suministro de agua.

Figura 1.2. Partes del tanque del Inodoro

1.2.2 PARTES DE UN LAVAMANOS.

A continuaciéon se detalla brevemente el funcionamiento del lavamanos
convencional que actualmente se encuentra instalado en el bafio de damas de la
ESFOT.

_ Para el buen funcionamiento de lavamanos es necesario que las instalaciones
de griferia se encuentren en buen estado para evitar el consumo alto de agua

potable.

Girar la manija del grifo que se encuentra empotrado en la baldosa del

lavamanos.
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Para dejar de utilizar este servicio se procede a girar la manija en sentido

contrario

Las partes del lavamanos se detallan en la figura 1.3.

acople de aluminio

Nivel de piso|

Figura 1.3. Partes del lavamanos

Si va a hacer algunas reparaciones sencillas en su lavamanos, necesitara

conocer las partes que la componen y que se muestra en las figuras 1.4.
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Figura 1.4. Partes del Lavamanos y Griferia

1.3 LA AUTOMATIZACION

La automatizacion es un sistema donde se trasfieren tareas de produccion,
realizadas habitualmente por operadores humanos a un conjunto de elementos

tecnoldgicos.
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Un sistema automatizado consta de dos partes principales:

— Parte Operativa

— Parte de Mando

Parte Operativa.- es la parte que actia directamente sobre la maquina. Son los
elementos que hacen que la maquina se mueva y realice la operacion deseada.
Los elementos que forman la parte operativa son los accionadores de las
maquinas como motores, cilindros, compresores y los captadores como

fotodiodos, finales de carrera.

Parte de Mando.- Es un automata programable (tecnologia programada),
aunque hasta hace poco se utilizaban relés electromagnéticos, tarjetas
electronicas o modulos logicos neuméticos. En un sistema de fabricacion
automatizado el autdmata programable esta en el centro del sistema. Este debe

ser capaz de comunicarse con todos los constituyentes de sistema automatizado.

Los primeros controladores y programadores fueron concebidos con los sistemas
de produccion industrial alrededor de los afios 60, sustituyendo a los ya conocidos

réles y contactores como elementos de control.

En esta parte se hablara de los controladores y programadores mas utilizados
como: EI PLC, EI PIC y el Microcontrolador.

1.3.1 EL MICROCONTROLADOR.

Un microcontrolador es un circuito integrado, en cuyo interior posee la
arquitectura de un computador, CPU, memorias RAM, EEPROM, y circuitos de

entrada y salida.

Un microcontrolador es capaz de realizar la tarea de muchos circuitos l6gicos
como compuertas AND, OR, NOT, NAND, conversores A/D, D/A, temporizadores,
decodificadores, etc., simplificando todo el disefio a una placa de reducido tamafio

y pocos elementos.
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Uno de los microcontroladores mas populares en la actualidad es el PICI6F628 o
el PICI6F 627, soporta 1000 ciclos de escritura en su memoria FLASH, y I'000.000

ciclos en su memoria Eeprom, este esta reemplazando rapidamente al popular

PIC16F84A, pues presenta grandes ventajas frente a este ultimo, como son:

PICI6F84A PIC16F627 PICI6F628
Memoria de programa 1024 024 2048
Memoria datos EEPROM 64 128 28
Memoria RAM 6 224 224
Pines de entrada/salida 13 16 16
Comparadores - 2 2

Tabla 1. Tabla de comparacion entre el PICI6GF84A y el PICI6F62X

- El voltaje de alimentacion del PIC16F62X es desde 3V, hasta 5.5 V, como

maximo.

— Sus 2 puertos el Ay el B entregan un total de 200mA cada uno, es decir

25mA cada pin.

— En modo sumidero puede soportar cada uno de sus puertos 200mA. Es

decir 25mA, cada pin.

RAZIAN2IVre! 4=—p o 4— RATIANY
RAVANACMP! 4—> @ 27 . 1718 4—> RADIANO
RAATOCKICMP? d=—p A8 4— RATIOSC/CLKIN
RASMCLRITHY —— 4—p RABIOSC2ICLKOUT
Vs ——p Y00
REOINT dhebp 4 RBITIOSI
RBIRXDT 4—b 4— REBTI0SOTICKI
RB2ITXICK 4— b RES
RBICCP! dp +— RB4IPGM
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Figura 1.5 Presentacion mas popular del PIC16F62X el PDIP y su diagrama de

pines.

Para montar un proyecto es muy importante tomar en cuenta las siguientes
recomendaciones ya que si no se las sigue podriamos correr el riesgo de dafar el
PIC:

1. Recuerde que el PIC tiene tecnologia CMOS, esto quiere decir que consume

muy poca corriente pero que a la vez es susceptible a dafios por estética,

2. Procure utilizar un regulador de voltaje como el 7805 que entrega exactamente
5V., ya que el voltaje de salida no siempre es el mismo del que indica su

fabricante, por ultimo puede utilizar un circuito con un diodo zener de 5.1V.

3. No sobrepase los niveles de corriente, tanto de entrada como de salida,
recuerde que el PIC puede entregar por cada uno de sus pines una corriente

méaxima de 25 mA.

4. En algunos proyectos es necesario conectar un capacitor de 0,1 uF en paralelo
al PIC, este evita mal funcionamientos que podrian ocurrirle, en especial cuando

utilizamos teclados matriciales y tenemos adicionalmente un buzzer activo

5. Cuando se necesite precision en el trabajo del PIC (comunicacion serial, tonos
DTMF) se recomienda utilizar un cristal oscilador externo de 4 MHZ en adelante,

ya que el oscilador interno RC que posee no tiene muy buena precision.

1.3.2 EL PLC.

Un PLC o “autdbmata” es un dispositivo electrénico programable por el usuario que
se utiliza para controlar, dentro de un entorno industrial, maquinas o procesos

l6gicos y/o secuenciales.

Normalmente se requiere una PLC para:
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+ Reemplazar la l6gica de relés para el comando de motores, maquinas,

cilindros, neuméticos e hidraulicos, etc.

+ Reemplazar temporizadores y contadores electromecanicos.

« Actuar como interfase entre una PC y el proceso de fabricacion.

- Efectuar diagnésticos de fallas y alarmas.

« Controlar y comandar tareas repetitivas y peligrosas.

+ Regulacion de aparatos remotos desde un punto de la fabrica.

Sus principales beneficios son:

Menor cableado, reduce los costos y los tiempos de parada de planta.

Reduccion del espacio en los tableros.

Mayor facilidad para el mantenimiento y puesta en servicio

Flexibilidad de configuracion y programacion, lo que permite adaptar

facilmente la automatizacion a los cambios del proceso.

Principios basicos

Para introducirnos en el mundo del PLC (programmable logic Controller) o
controlador Légico Programable, se puede comenzar tratando de entender que

hace un PLC en lugar de entender que es:

Basicamente un PLC es el cerebro de un proceso industrial de produccion o
fabricacion, reemplazando a los sistemas de control de relés y temporizadores
cableados. Se puede pensar en un PLC como una computadora desarrollada para
soportar las severas condiciones a las que puede ser sometida en un ambiente

industrial.
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Un controlador légico programable o PLC estda compuesto por dos elementos

basicos:

CPU, (Central Processing Unit) o Unidad Central de Procesamiento y la interfase

de Entradas y Salidas, como se indica en la figural.6

Figura 1.6 Interfase de entradas y salidas

En la figura 1.7 se puede observar un esquema simplificado que representa las
partes principales de una CPU: El procesador, la memoria y la fuente de
alimentacion. Este conjunto de componentes le otorgan la inteligencia necesaria
al controlador la CPU lee la informacion en las entradas provenientes de
diferentes dispositivos de censados (pulsadores, finales de carrera, sensores
inductivos, medidores de presion, etc.), ejecuta el programa de almacenado en la
memoria y envia los comandos a las salidas para los dispositivos de control

(pilotos luminosos, contactores, valvulas, solenoides, etc.)

Fugriie
wa I
Bimarscidn |
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Figura 1.7 Esquema de partes principales de un CPU
El proceso de lectura de las entradas, ejecucion del programa y control de las

salidas se realiza en forma repetitiva y se conoce como SCAN 0 scannning.

Finalmente la fuente de alimentacidon suministra todas las tensiones necesarias

para la correcta operacion de la CPU y el resto de los componentes.

Entrando en el campo de la aplicacién, se puede analizar con el diagrama en

bloques que se muestra mas adelante (Fig. 1.8).
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Figura 1.8 Diagrama de Bloques

En él se puede apreciar la vinculacion del PLC con todos los elementos de campo
gue intervienen en un proceso, sensores, actuadotes, pre-actuadores y dialogo

hombre-maquina.

Llevando el diagrama a un ejemplo practico, se podria plantear la solucién para

una aplicacién de bombeo a presion constante:(Figura 1.9).

|, —— = i 7
| . (CRAL R LE : .l

| " | | m—




19

Figura 1.9 Diagrama de Bombeo a Presion Constante.

Se establece una presién de trabajo para el sistema que debe mantenerse
constante. Para ello debe medirse la presién en algun punto de la instalacion. En
funcién del valor medido, el PLC debe determinar la velocidad de referencia para
el variador de velocidad, que en consecuencia modificara la velocidad del motor,
determinando que la bomba varie su caudal y presién. También intervienen los
elementos de didlogo hombre - maquina, en este caso se trata de un terminal

grafico que permite ingresar el valor de presion deseada.

El programa de aplicacion se realiza a partir de una terminal de mano o de un

software apropiado para PLC.

1.3.2.1 Lenguaje de Programacion.

El lenguaje empleado es sencillo y al alcance de todas las personas. Esta basado
en los esquemas eléctricos funcionales de control como se muestra en la

siguiente figura 1.10

|

Figura 1.10 Esquemas Eléctricos Funcionales de Control

Este lenguaje es conocido como Diagrama Escalera (Ladder), otro lenguaje que

se puede utilizar para la programacién de PLCs, es el Diagrama de Flujo
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Secuencial o SFC (anteriormente denominado Grafcet), reconocido como el
lenguaje grafico mejor adaptado a la expresion de la parte secuencial de la

automatizacion de la produccion.

El SFC representa la sucesion de las etapas en el ciclo de produccién. La
evolucion del ciclo, Etapa por Etapa se controla por una "Transicién" ubicada

entre cada etapa.

A cada una de las etapas le puede corresponder una o varias acciones. A cada
transicion le corresponde una "receptividad”, condicién que debe cumplirse para
poder superar la transicion, lo que permite la evolucidbn de una etapa a la

siguiente.

Para asegurar la estandarizacion de los lenguajes de programacion de los PLCs,
y asegurarle al usuario una unica forma de programar, sin importar la marca
comercial del PI-C, ha sido establecida la norma IEC 1131-3 que fija criterios en

tal sentido.

Asi, la norma define los lenguajes de programacion: Escalera (ladder). Lista de
instrucciones (Assembier), Estructurado (Similar el Pascal), Bloques de Funcién y
Diagrama Flujo de Secuencial (SFC o Grafcet). Segun el tipo de PLC gque se

escoja, podra tener uno o mas de estos lenguajes.

Cuando la aplicacién crece en complejidad dado el tipo de sefiales a manejar, es
posible incrementar la capacidad de Entradas/Salidas. Ademas permite el control

de sefales, tanto digitales como analégicas.

Un concepto que cada dia es mas necesario aplicar, es la comunicacién entre

PLCs o con un sistema de supervision (SCADA).

Cuando es el momento de realizarlo, el PLC dispone de la capacidad de

resolverlo agregando los modulos de comunicacion necesarios.

1.3.2.2 Comunicaciones.

Principios basicos
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Una red esta formada por un conjunto de dispositivos electrénicos que tienen la
habilidad de comunicarse entre ellos, utilizando un medio fisico y un idioma

comun.

La automatizacion de un proceso industrial requiere la implementacion de una red

cuando se necesita:

« Controlar un proceso entre varios PLCs

e Compartir informacion del proceso

» Conocer el estado de los dispositivos

* Diagnosticar en forma remota

* Transferir archivos

* Reportar alarmas

Se puede afirmar que los componentes intervienen en una red son:
» Dos 0 mas dispositivos que tengan informacién para compartir

» Un camino para la comunicacion vinculo fisico

* Reglas de comunicacion que determinan el lenguaje o protocolo

1.3.2.3 Informacion.

La informacion que se necesita compartir en un proceso puede diferenciarse por

su extension:

Bits que reportan el estado (activa / inactiva) de una entrada o salida directamente
vinculadas a elementos de campo como pulsadores, finales de carrera, sensores,

actuadores, valvulas, solenoides, contactares, etc.
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Bytes, palabras, o un conjunto de éstas para conocer el valor de una variable
analdgica, para cambiar los parametros de un temporizador, para enviar un

mensaje de texto a un terminal gréafico, etc.

Archivos o paquetes de informacibn mas complejos de extension considerable
para los cuales se requiere alta velocidad de intercambio de datos.

Pero si bien puede variar la extension de la informacion a transmitir, siempre
seran "ceros y unos" concatenados en un formato y una logica determinada
establecida por el protocolo (0101010001001111110101110101 ...)

1.3.3 EL LOGO.

El Logo es un modulo I6gico universal. Mediante el LOGO se soluciona
cometidos en la técnica de instalaciones en edificios (por ejemplo: alumbrado de
escaleras, luz exterior, toldos, persianas, alumbrados de escaparates, etc.), asi
como en la construccion de armarios de distribucion de maquinas y de aparatos
(por ejemplo: controles de puertas, instalaciones de ventilaciéon, bombas de agua
residuales, etc.)

1.3.3.1 Funcionamiento del logo.

El funcionamiento del Logo se lo puede explicar mediante un ejemplo en el que

se explica muy claramente.

Alumbrado de escaleras o de pasillos.- Requisitos impuestos a un alumbrado

de escalera.

A la instalacion de alumbrado para una escalera se imponen en principio los

requisitos siguientes:

_ Laluz debe estar encendida mientras se halle alguien en la escalera.
_La luz debe estar apagada cuando no haya nadie en la escalera, para ahorrar

energia.
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Soluciéon hasta ahora

Hasta ahora se conocian 2 posibilidades de conectar el alumbrado:

_ Mediante un relé de impulsos
_ Mediante un interruptor automatico de escalera

El cableado para ambas instalaciones de alumbrado es idéntico.

Lamparas

Toma de distibucion

:

Distribucion mediante
rele de impulsos

o bien Pulsadaores

interruptor
automatico de escalera

Figura 1.11 Cableado para ambas instalaciones

Componentes utilizados

_ Pulsadores

_ Interruptor automatico de escalera o relé de impulsos

Instalaciéon de alumbrado con relé de impulsos. Cuando se emplea un relé de

impulsos, la instalacion de alumbrado presenta el comportamiento siguiente:

__Accionando un pulsador cualquiera, se conecta el alumbrado
__Accionando de nuevo un pulsador cualquiera, se desconecta el alumbrado

Desventaja: A menudo se olvida apagar la luz.

Instalacién de alumbrado con interruptor automatico de escalera. Cuando se
emplea un interruptor automético de escalera, la instalacion de alumbrado

presenta el comportamiento siguiente:
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__Accionando un pulsador cualquiera, se conecta el alumbrado

_ Una vez transcurrido el tiempo prefijado, se desconecta automaticamente el
alumbrado.

Instalaciéon de alumbrado mediante LOGO .- Mediante un LOGO se puede
prescindir del interruptor automatico de escalera o del relé de impulsos. Es posible
realizar ambas funciones (desconexion temporizada y relé de impulsos) en un
solo aparato. Ademas, pueden implementarse otras funciones sin necesidad de

cambiar el cableado.
He aqui algunos ejemplos:

_ Relé de impulsos con LOGO.

_ Interruptor automético de escalera con LOGO.

_ LOGO como conmutador de confort con las funciones siguientes:

— Encender la luz: Accionar el pulsador (la luz vuelve a apagarse al cabo del

tiempo ajustado).

— Conectar alumbrado continuo: Accionar el pulsador 2 veces.

— Apagar la luz: Mantener accionado el pulsador 2 segundos.

Cableado de la instalacion de alumbrado mediante:

) [ i A
Lamgaras T E.l

Pulzadored

\ \
_'n‘ _'|‘

—
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Figura 1.12 Cableado externo de una instalacion de alumbrado

El cableado externo de una instalacion de alumbrado mediante El LOGO, figura
1.12 no se distingue de un alumbrado de pasillo o de escalera convencional. Sélo
es sustituido el interruptor automatico de escalera o, en su caso, el relé de
impulsos. Las funciones adicionales se introducen directamente en LOGO.

Relé de impulsos con LOGO.-

Pulzadores 11 — JLIL
Il

— 21
Lamparas

X

Figura 1.13 Réle de impulso

Al llegar un impulso a la entrada 11, se conmuta la salida Q1, figura 1.13

Interruptor automatico de escalera con LOGO!

Fulzadores I1i — %
T — — Q1
06:00 m — Lamparas

Figura 1.14 Interruptor automatico de escalera

Al llegar un impulso a la entrada |1, se conecta la salida Q1 y permanece activada

durante 6 minutos, figura 1.14.

Pulsador de confort mediante LOGO!.-

Il Encender la luz Fetardo de desactivacion
Retardo de L
1y _Ppagar la uz activacion | M I x| =1
T— 1ML, 111 -
I 02.00 8 T
06 :00 m
1o
Conectar
alumbracda & | & L 5| RS
11 ———————
continu It 1T i
x— T — x— _
02.00 8 Rele de parada
automatica

1 | Felé de impulsos
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Figura 1.15 En este esquema se muestra el circuito para una entrada con su
salida correspondiente.

El pulsador de confort ofrece las posibilidades siguientes:

_Accionar el pulsador: Se enciende la luz, volviendo a apagarse después de
transcurrir el tiempo ajustado (T = 06:00 m) de 6 minutos (desactivacion
temporizada).

_ Accionar el pulsador 2 veces: Se conecta el alumbrado continuo (el relé de

parada automatica es excitado a través del relé de impulsos).

_ Mantener accionado el pulsador durante 2 segundos:

Se apaga la luz (el retardo de activacion desconecta tanto la luz normal como el
alumbrado continuo; por lo tanto, en el esquema se prevé 2 veces esta bifurcacion

del circuito)

Estos circuitos pueden introducirse repetidas veces para las demas entradas y
salidas. En vez de 4 interruptores automéaticos de escalera 6 4 relés de impulsos
se utiliza entonces un solo LOGO! Por otro lado, las entradas y salidas aun libres

también pueden preverse para funciones completamente diferentes.

Peculiaridades y ampliaciones posibles.- Existen aun otras posibilidades para

aumentar el confort o ahorrar energia, como por ejemplo:

—Se puede prever una funcion de parpadeo antes de que la luz se apague

automaticamente.

— Es posible integrar distintas funciones centrales:
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— Desconexién central.

— Conexién central (pulsador de panico).

— Control de todas las lamparas o distintos circuitos a través de sensores de
luminosidad.

— Control a través del reloj de temporizacion integrado (por ejemplo alumbrado

continuo solo hasta las 12 de la noche o sin liberacién a determinadas horas).

— Desconexion automatica del alumbrado continuo después de transcurrir un

tiempo predefinido (por ejemplo al cabo de 3 horas).

1.3.3.2 Tipos de LOGOS.

El Logo se preveé para 12Vcc, 24Vcce, 24Vca 'y 230Vca como:

Variantes estandar con 6 de entrada y 4 de salida, integrada en 72X 90 X 55 mm.
Variante sin display con 6 entradas y 4 salidas, integrada en 72 X 90 X 55 mm.
Variante con 8 entradas y 4 salidas, integrada en 72 X 90 X 55 mm.

Variante larga con 12 entradas y 8 salidas, integrada en 126 X 90 X 55 mm.
Variante de bus con 12 entradas y 8 salidas, asi como conexion de bus adicional
de interfase AS, a través de la que hay disponibles en el sistema bus otras 4
entradas y otras 4 salidas. Todo ello integrada en 72 X 90 X 55 mm.

Todas las variantes incluyen 29 funciones basicas y especiales listas para la
redaccion de programas. Las distintas variantes permiten la adaptacion

sumamente flexible a su aplicacion especial. El logo le ofrece soluciones que

abarcan desde la pequefia instalacion doméstica, pasando por cometidos de
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automatizaciones menores, hasta aplicaciones de gran envergadura con
implementacion del sistema bus de interfase.

1.3.3.3 Partes de un LOGO.

(1) alimentacian de tension {5} Panel de manejo
no en RCo)
{2} Enfradas
(B} Display LCD
(3 Salidas (no en RCa)
Conexion de interfase
4) Receptaculo de module @

o AS (aclo en LB11)
con revestimiento

Figura 1.16 Partes de un Logo

1.3.3.4 Programa del LOGO.
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Software de el Logo.- Para el PC es obtenible el paquete de programas. Este
software incluye las facilidades siguientes:

_ Creacion off line de programas para su aplicacion.

_ Simulacion de su circuito (o su programa) en el ordenador.

_ Generacion e impresion de un esquema general del circuito.

_ Proteccion de los datos del programa en el disco duro u otro medio.

_ Transferencia del programa.

— Desde el Logo al PC.

— Desde el PC al Logo.

El Programa.- En el programa del logo se puede elaborar programas de
conmutacién de forma eficiente, confortable y transparente. Los programas se
elaboran en el PC mediante “drag and drop” (arrastrar y colocar). A tal efecto se
redacta primero el programa, comprobandose a continuaciéon qué variante de el
Logo se requiere para el programa terminado.

Particularmente confortable para el usuario es la simulacién off line del programa,
que permite la indicacion simultanea del estado de varias funciones especiales,
asi como la posibilidad de documentar exhaustivamente los programas de
conmutacion. El software de programacion optativo tiene ayuda on line. El
programa es ejecutable a partir de Windows

LOGO! Soft Comfort V2.0.- Se trata de la version mas reciente de LOGO! Soft

Comfort. A partir de la version 2.0 se dispone de todas las funciones y facilidades

gue poseen también los nuevos equipos.
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Actualizaciones e informaciones .- A través de la direccién de Internet se puede
obtener gratuitamente actualizaciones y versiones de demostracion de los

software de los distintos modelos de Logo existente en el mercado.

Conexion de LOGO! a un PC

Conectar el cable de PC .- Para poder conectar LOGO! a un PC, se requiere el
cable de PC para LOGO!. (N_ refer. 6ED1 057-1AA00-0BAO).

Retire en su LOGO! la tapa de revestimiento o el médulo de programa / tarjeta y
enchufe el cable en el receptaculo. El otro extremo del cable se enchufa en la
interfase en serie de su PC.

Conmutar LOGO! al modo de servicio PCLOGO.- Existen dos procedimientos
diferentes para enlazar un PC y LOGO!. LOGO! es conmutado al modo de
transmision o bien en estado conectado o bien automaticamente al aplicarse la
tension de alimentacion de LOGO! con el cable de enlace enchufado.

Manera de conmutar LOGO al modo PC _ LOGO:

1. Conmute LOGO! al modo de servicio "Programacion”. Teclas «.» , y OK

simultaneamente.

2. Seleccione 'PC/Card’: Teclas ¥ o4 y pulse OKk.

3. Seleccione 'PC LOGO’: Teclas ¥ o4 y pulse OK.

El LOGO se halla ahora en el modo”PC - LOGQ” y visualiza, figura 1.17.

PC <= [
STOP:
Press ESC
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me = LOGO!

Figura 1.17 Manera de conmutar LOGO al modo PC _ LOGO:

Conmutacion automatica de LOGO! al modo PC _ LOGO:

1. Desconecte la tensiéon de alimentacion de LOGO.

2. Retire la tapa de revestimiento o el médulo de programa / tarjeta y enchufe el

cable en el receptéculo.

3. Conecte nuevamente la red.

4. El LOGO pasa autométicamente al modo de servicio PC LOGO.

5. El PC tiene ahora acceso al LOGO.

6. El enlace con el PC se interrumpe pulsando ESC en LOGO.

1.3.3.5 Como se programa el LOGO?

Por programacion se entiende aqui la introduccion de un circuito. Un programa del
logo equivale sencillamente a un esquema de circuitos, pero representado de

manera algo diferente.

En el presente capitulo se expone cOmo se puede convertir sus aplicaciones en

programas
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Bloques.- Un bloque es una funcion que convierte informaciones de entrada en
informaciones de salida. Antes se tenia que cablear los distintos elementos en el

armario de distribucion o en la caja de conexiones.

En la programacion se enlazan bornes con bloques. A tal efecto, basta con elegir

la conexién deseada en el menu.

Vinculaciones ldgicas:

Los bloques mas sencillos son vinculaciones légicas:

__AND (Y)
_OR(O)
Las entradas 11 e 12 estan conectadas
| . i
[z — =1 aqui al bloque OR. La ultima entrada del
X —Q blogue no se utiliza, identificAndose por

ello mediante x.

Figura 1.18 Vinculacion Légica OR

Bastante mas eficientes son las funciones especiales:

_ Relé de impulsos.

_ Contador.

_ Retardo de activacion.

Representacion de un bloque en el display de LOGO!. - A continuacién se
muestra una visualizacion tipica en el display se ve aqui que cada vez puede

representarse un solo bloque. Debido a ello, se prevé numeros de blogue para

ayudar a controlar un circuito en conjunto.
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R . ,
Visualizacion en el d!splay de LOGO! [ ——

i hay que asignaco
Aqui hay conec- \ e
tado ofro blogue X por LOGO!
k]
\ BO1
I =1
Entrada ——. B027]
T2 \ — Q1
S : L
P8 \
Terminal no requerido Elogue Salida

Figura 1.19 Representacion de un bloque en el display
Asignacién de un numero de blogue.- Cada vez que se inserta un bloque en

un programa, adjudica un nimero a ese bloque.

A través del niumero de bloque, la relacion existente entre los bloques. Es decir,
los niumeros de bloque sirven por de pronto Unicamente para su orientacion en el

programa.

___— Ndmero de bloque

-
B0O2
=1 Exists relacion \\
o can estos blogues \‘x
1 \
12 - — B01 . N,
13 \ f i
BO ! | BO1
=1 ! =1
14— Lo - |B02
15— B0l -------- BO3— —Q‘I*"BME
|6 — X
—-- - Posicionamiento en &l pro-

grama mediante |a tecla

Figura 1.20 Asignacion de un namero de bloque.

En el diagrama general se ven tres representaciones en el display, figura 1.20,
gue constituye en conjunto el programa, puede ver como el Logo relaciona los

bloques entre si a través de sus numeros.

Representacion de un circuito en el esquema.- Seguro que se sabe como se

representan los circuitos en un esquema. He aqui un ejemplo:
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El consumidor E1 es activado vy

[ A desactivado a través de los interruptores
31 52 K1
] ) ] (S1 OR S2) AND S3 (OR=0; AND=Y).
S3 | Se excita el relé K1 al cerrarse S1 6 S2 y
K1 I L ademas S3, figura 1.21.

Figura 1.21 Circuito en el esquema

Realizacion del circuito mediante el LOGO.- En el Logo se realiza un circuito

interconectando bloques y bornes:

||| o Cableado de las eniradas
WY ST Programa en LOGO!
s3 - e =
J =1 & ’7
I1— I3—
] I2— i
== | P e

" Cableado de las salidas

Figura 1.22 Circuito mediante El Logo

Para convertir un circuito en Logo se debe comenzar por la salida del circuito.

La salida es la carga o el relé que debe efectuar la conmutacion.

El circuito es convertido en bloques. A tal efecto, se debe procesar el circuito

desde la salida hasta la entrada:

Paso 1: La salida Q1 va seguida de una conexién en serie del contacto de cierre

S3 con otro elemento del circuito. Esta conexion en serie equivale a un bloque

AND:
SRR
a1

x- L

Figura 1.23 Bloque AND.
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Paso 2: S1y S2 estan conectados en paralelo. Esta conexion en paralelo equivale

=1 & ’7
I1l— I3—
1% — Q1

¥ — ¥ — I_

a un bloque OR:

Figura 1.24 Bloque OR.
Con ello queda descrito integramente el circuito para el Logo. Por dltimo, conecte
las entradas y salidas a el Logo.
Cableado.- Conecte los interruptores S1 a S3 a los bornes a tornillo de el Logo:
_S1 al borne I1 de LOGO.
_S2 al borne 12 de LOGO.
__S3al borne 13 de LOGO.
Dado que se utilizan s6lo 2 entradas del bloque OR, es necesario identificar la
tercera entrada del bloque OR como no utilizada. A tal efecto sirve la x en la

entrada.

Analogamente se utilizan so6lo 2 entradas del bloque AND, por lo que se identifica

la tercera entrada como 'no utilizada’ mediante x.

La salida del bloque AND controla el relé en la salida Q1.

El consumidor E1 esta conectado a la salida Q1.

Cuatro reglas fundamentales para operar con EI LOGO

Regla 1
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Pulsacion triple.

_ Los circuitos se introducen en el modo de servicio” programacion”. A este modo

de servicio se llega pulsando simultaneamente las 3 teclas, y OK.

_ Los valores de los tiempos y parametros se modifican en el modo de servicio
“Parametrizacion”. A este modo de servicio se llega pulsando simultaneamente
las 2 teclas ESC y OK.

Regla 2

Salidas y entradas.

_ Cada circuito debe introducirse siempre desde la salida hacia la entrada.

_ Es posible enlazar una salida con varias entradas, pero no conectar varias

salidas a una entrada.
_ Dentro de una ruta del programa no se puede enlazar una salida con una
entrada precedente. Para tales retroacciones internas (recursiones) es necesario

intercalar marcas o salidas.

Regla 3

Cursor y posicionamiento del cursor.

Para introducir un circuito rige lo siguiente:

_ Si el cursor se representa subrayado, se puede posicionarlo:

— Pulse las teclas+4.®. ¥ o & para desplazar el cursor dentro del circuito.

— Cambie a “elegir borne / bloque” pulsando OK.

— Termine la introduccion del circuito pulsando ESC.
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_ Si el cursor se representa enmarcado, se debe elegir un borne / bloque.

— Pulse las teclas ¥ o 4 para elegir un borne o un bloque.

— Confirme la seleccion pulsando OK.

Pulse ESC para retroceder un paso.

Regla 4

Planificacion.

__Antes de introducir un circuito, se debe dibujarlo integramente en papel, o bien

programar al Logo directamente mediante Logo Soft o Logo Soft Comfort.

_ El logo puede almacenar solo programas completos. Si no se introduce por
completo un circuito, el logo no puede abandonar el modo de servicio

Programacion.

1.4 ELEMENTO DE MANDO Y CONTROL

1.4.1 ELEMENTOS DE MANDO.

Mando significa influir o modificar magnitudes de servicio (por ejemplo,
resistencias) en un circuito de corriente, eventualmente, con inclusiéon de su

conexiéon y desconexion.
Los aparatos de mando se subdividen generalmente en:
Interruptor de maniobra y controles: estos son aparatos de mando para servicios

intermitentes, por ejemplo, aparatos de elevacion, puentes de carga, etc., asi

como para traccion eléctrica.
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Arrancadores: estos son aparatos de maniobra destinados a poner en estado de

servicio maquinas eléctricas, preferentemente motores.

Reguladores: estos son aparatos de maniobra que modifican el estado de
servicio de un dispositivo eléctrico o mantienen el valor de régimen de un estado
de servicio. Esta aclaracion de concepto no es vélida para reguladores en

dispositivos automaticos de regulacion.

Accesorios son, a saber, resistencias, imanes levanta-frenos y similares.

1.4.1.1 El Sensor.

Se denomina transductor, en general, a todo dispositivo que convierte una sefial
de una forma fisica en una sefial correspondiente pero de otra forma fisica
distinta. Es, por tanto, un dispositivo que convierte un tipo de energia en otro. Esto
significa que la sefal de entrada es siempre una energia o potencia, pero al
medir, una de las componentes de la sefial suele ser tan pequefia que puede

despreciarse, y se interpreta que se mide soélo la otra componente.

Al medir una fuerza, por ejemplo, se supone que el desplazamiento del
transductor es despreciable, es decir, que no se carga al sistema, ya que de lo
contrario podria suceder que éste fuera incapaz de aportar la energia necesaria
para el desplazamiento. Pero en la transduccion siempre se extrae una cierta
energia del sistema donde se mide, por lo que es importante garantizar que esto

no lo perturba.

Dado que hay seis tipos de sefales: mecanicas, térmicas, magnéticas, eléctricas,
opticas y moleculares (quimicas), cualquier dispositivo que convierta una sefial de

un tipo en una sefal de otro tipo deberia considerarse un transductor.

Un sensor es un dispositivo que. A partir de la energia del medio donde se mide,
da una sefal de salida transducible que es funciébn de la variable medida.
Sensor y transductor se emplean a veces como sinGnimos, pero sensor sugiere
un significado mas extenso; la ampliacion de los sentidos para adquirir un

conocimiento de cantidades fisicas que, por su naturaleza o tamafio, no pueden
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ser percibidas directamente por los sentidos. Transductor, en cambio, sugiere que
la sefial de entrada y la de salida no deben ser homogéneas. Para el caso en que

lo fueran se propuso el término modificador, pero no ha encontrado aceptacion.

Se utiliza el término sensor para referirnos a los transductores de entrada. No se
tratan los accionamientos o transductores de salida. A veces, sobre todo en el
caso de la medida de magnitudes mecanicas, puede sefalarse la presencia de un
elemento designado como sensor primario, que convierte la variable de medida

en una sefial de medida, siendo el sensor electrénico quien la convierte

En una sefal eléctrica. Un método para medir una diferencia de presiones, por
ejemplo consiste en emplear un diafragma cuya deformacién se mide mediante
una galga extensométrica. En este caso el diafragma es el sensor primario y la
galga hace la transduccién. No obstante, se denomina transductor al conjunto de

ambos elementos junto con su encapsulado y conexiones.

1.4.1.1.1 Funcionamiento del Sensor.

El sensor tiene como funcién basica adquirir sefiales provenientes de sistemas
fisicos para ser analizadas, por lo tanto se podran encontrar en los medios tanto

sensores como sefales fisicas que requieran ser procesadas.

Basados en el principio de conversion de energia el sensor tomara una sefial
fisica (fuerza, presion, sonido, temperatura, etc.) y la convertira en otra sefial
(eléctrica, mecanica dptica, quimica, etc.) de acuerdo con el tipo de sistema de

instrumentacion o control implementado.

El sensor es por lo tanto un convertidor de energia de un tipo en otro. Los mas
comunes de las conversiones son a energia eléctrica, mecanica o hidraulica. Los
sensores que convierten una sefal fisica cualquiera a una eléctrica son
generalmente llamados sensores. Los que convierten una sefial eléctrica en otro
tipo de sefal son denominados actuadores. Algunos autores llaman a los

primeros transductores de entrada y a los segundos transductores de salida.
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1.4.1.1.2 Tipos de sensores.

El nUmero de sensores disponibles para las distintas magnitudes fisicas es tan
elevado que no se puede proceder racionalmente a su estudio sin clasificarlos
previamente de acuerdo con algun criterio. Hay diversos criterios adicionales a los

que se expondran aqui.

Segun el aporte de energia, los sensores se pueden dividir en moduladores y
generadores. En los sensores moduladores o activos, la energia de la sefial de
salida procede, en su mayor parte, de una fuente de energia auxiliar. La entrada
s6lo controla la salida. En los sensores generadores o pasivos, en cambio, la

energia de salida es suministrada por la entrada.

Segun la sefial de salida, los sensores se clasifican en analdgicos o digitales. En
los analdgicos la salida varia, a nivel macroscopico, de forma continua. La
informacion esta en la amplitud, si bien se suelen incluir en este grupo los
sensores con salida en el dominio temporal. Si es en forma de frecuencia, se
denominan, a veces, casi digitales, por la facilidad con que se puede convertir en

una salida digital.

En los sensores digitales, la salida varia en forma de saltos o pasos discretos. No
requieren conversion A/D y la transmision de su salida es mas facil. Tienen
también mayor fidelidad y mayor fiabilidad, y muchas veces mayor exactitud, pero
lamentablemente no hay modelos digitales para muchas de las magnitudes fisicas

de mayor interés.

Atendiendo al modo de funcionamiento, los sensores pueden ser de deflexion
o de comparaciéon. En los sensores que funcionan por deflexién, la magnitud
medida produce algun efecto fisico, que engendra algun efecto similar, pero
opuesto, en alguna parte del instrumento, y que esta relacionado con alguna

variable 0til.

En los sensores que funcionan por comparacion, se intenta mantener nula la
deflexion mediante la aplicacion de un efecto bien conocido, opuesto al generado

por la magnitud a medir. Hay un detector del desequilibrio y un medio para
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restablecerlo. En una balanza manual, por ejemplo, la colocacion de una masa en
un platillo provoca un desequilibrio, indicado por una aguja sobre una escala. El
operario coloca entonces una o varias masas en el otro platillo hasta alcanzar el

equilibrio, que se juzga por la posicion de la aguja.

Las medidas por comparacion suelen ser mas exactas porque el efecto conocido

opuesto se puede calibrar con un patréon o magnitud de referencia de calidad.

Segun el tipo de relacion entrada-salida, los sensores pueden ser de orden cero,
primer orden, de segundo orden o de orden superior. El orden esta relacionado
con el nimero de elementos almacenadores de energia independientes que
incluye el sensor, y repercute en su exactitud y velocidad de respuesta. Esta
clasificacion es de gran importancia cuando el sensor forma parte de un sistema

de control en lazo cerrado.

En el Tabla 4 se recogen todos estos criterios de clasificacion y se dan ejemplos
de sensores de cada clase. Cualquiera de estas clasificaciones es exhaustiva, y

cada una tiene interés particular para diferentes situaciones de medida.

Criterio Clases Ejemplos

Aporte de Moduladores _
) Termistor Termopar
energia Generadores

. L . Potenciémetro Codificador de
Sefal de salida | Analdgicos Digitales

posicion
Modo de De deflexion De Acelerémetro de deflexion Servo
operacion comparacion acelerometro

Tabla 1. Clasificaciones de los sensores
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tractiva la

7

€S mas a

Desde el punto de vista de la ingenieria electronica,

clasificacion de los sensores de acuerdo con el parametro variable: resistencia,

capacidad, inductancia, afadiendo luego los sensores generadores de tension,

carga o corriente, y otros tipos no incluidos en los anteriores grupos. Si bien este

tipo de clasificacion es poco frecuente, es el elegido en este texto, pues permite

reducir el nUmero de grupos a unos pocos y se presta bien al estudio de los

acondicionadores de sefial asociados. En el Tabla 5 se recogen los sensores y

meétodos de deteccion ordinarios para las magnitudes mas frecuentes.
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Tabla 2. Sensores de métodos de deteccion ordinarios para las magnitudes mas

frecuentes.

1.4.1.1.3 Partes de un sensor.

En esta parte se mencionara los sensores mas utilizados y conocidos en el

mercado.

Sensores Resistivos.-  Un sensor resistivo son de deformacion, potenciémetros

y fotocélulas.

Los sensores de deformacién varia su resistencia de 10K a 35K y dicha
resistencia aumenta con la deformacion; Potencidbmetros pueden usarse como
sensores de posicion son faciles de encontrar y montar; Fotocélulas son
excelentes para detectar direccion/presencia de la luz, resistencias no lineales y

tienen una respuesta lenta.

Figura 1.25 Sensores Resistivos

Sensores inductivos.-  Consiste en un dispositivo conformado por:

— Una bobina y un ndcleo de ferrita.

— Un oscilador.
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— Un circuito detector (etapa de conmutacion)

— Una salida de estado sélido.

El oscilador crea un campo de alta frecuencia de oscilacion por el efecto
electromagnético producido por la bobina en la parte frontal del sensor centrado
con respecto al eje de la bobina. Asi, el oscilador consume una corriente
conocida. El nucleo de ferrita concentra y dirige el campo electromagnético en la

parte frontal, convirtiéndose en la superficie activa del sensor.

Cuando un objeto metalico interactia con el campo de alta frecuencia, se
inducen corrientes EDDY en la superficie activa. Esto genera una disminucion de
las lineas de fuerza en el circuito oscilador y, en consecuencia, desciende la
amplitud de oscilacion. El circuito detector reconoce un cambio especifico en la
amplitud y genera una sefal, la cual cambia (pilotea) la salida de estado sélido a
“ON” u “OFF”. Cuando se retira el objeto metalico del area de senado, el

oscilador genera el campo, permitiendo al sensor regresar a su estado normal.

Sensor capacitivo.- Un sensor capacitivo es adecuado para el caso de querer
detectar un objeto no metalico. Para objetos metalicos es mas adecuado escoger

un sensor inductivo.

Para distancias superiores a los 40 mm es totalmente inadecuado el uso de este
tipo de sensores, siendo preferible una deteccién con sensores Opticos o de

barrera.

Figura 1.26 Funcionamiento de un Sensor capacitivo.

Los sensores capacitivos funcionan de manera similar a un capacitor simple.
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La lamina de metal [1] en el extremo del sensor esta conectado eléctricamente a

un oscilador [2].

El objeto que se detecta funciona como una segunda lamina. Cuando se aplica
energia al sensor el oscilador percibe la capacitancia externa entre el objetivo y

la lamina interna.

Los sensores capacitivos funcionan de manera opuesta a los inductivos, a
medida que el objetivo se acerca al sensor capacitivo las oscilaciones aumentan
hasta llegar a un nivel limite lo que activa el circuito disparador [3] que a su vez

cambia el estado del switch [4].

Sensores Ultrasonicos.-  Existe una linea verséatil de sensores que incluyen 30
mm de laminilla metal y albergues plasticos en dos estilos de albergue

rectangulares.

Con rendimientos a dispositivos discretos extensamente, sensor mdltiple de
posicionamiento sensando los rasgos ambientales del entorno del robot.

1.4.2 ELEMENTOS DE CONTROL.

Una explotacion econdmica, asi como la fabricacion de productos de gran valor,
necesita no solamente la medida de los valores eléctricos de la intensidad,
tensién y potencia en las distintas etapas del servicio, sino que precisa averiguar
exactamente numerosas magnitudes no eléctricas; por ejemplo, la temperatura, la
presion, la composicion de gases la cantidad de circulacion o de caudal de
tuberia, la posicion de llaves de cierre, de reguladores, de vélvulas, de flotadores,
etc. Estas magnitudes se pueden medir y registrar sencilla y exactamente por
medios eléctricos. Los procedimientos eléctricos tienen ademas la especial

ventaja de que la indicacion de los valores de medida se pueden efectuar sin
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dificultad muy lejos del punto de medida propiamente dicho, y de que se pueden

agrupar en un pequefio espacio un gran numero de aparatos de medida.

1.4.2.1 Valvulas solenoides hidraulicas.

Las necesidades que se presentan en el campo de la automatizacion en cuanto
a la fabricacion de maquinarias, dispositivos y diversos elementos accionados
hidraulicamente, y se pueden disefiar circuitos eléctricos que funcionan
automaticamente comandados desde microcontactos fin de carreras,
microcontactos temporizadores, hasta los modernos programadores ldgicos
programables (PLCs) .

Ello determind en su momento la creacion de la valvula de control direccional
accionada por solenoides y/o electroimanes, y, actualmente, este tipo de valvulas
es el elementos indispensable para comandar cualquier maquina hidraulica,
automatica a no, por medio de cualquier tipo de accionamiento eléctrico y/o

electronico.

1.4.2.1.1 Funcionamiento de la valvula solenoidiraulica.

Para hablar del funcionamiento de la valvula solenoide tomaremos de referencia

una valvula de cuatro vias, dos posiciones (4/2).

En la Fig.1.28 vemos una valvula directamente accionada por solenoide, que es
aquella en la cual el elemento motriz para accionar la corredera deslizante es

Unicamente un electroiman o un solenoide.

La accion de este, cuando se encuentra energizado, se traduce en un empuje o
una tracciéon de la corredera. En dicha figura tenemos una valvula 4/2, de retorno
por la accidn de un resorte antagonista, y accionada por el electroiman dibujado
al costado derecho de la valvula. Cuando se energiza el solenoide la corredera

es empujada por la accién de este hacia la izquierda, conectan da la presion a la
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cara 2 del cilindro mientras que la cara 1 queda drenada al tanque. La corriente
eléctrica debe ser mantenida sobre el solenoide para que este a su vez
mantenga a la corredera empujada totalmente hacia la izquierda. Cuando se
corta la corriente y el solenoide se desenergiza, el resorte empuja enérgicamente
a su vez a la corredera hacia la derecha conectandose entonces las puertas del

cuerpo de la valvula de la manera demostrada en la figura 1.27.

1 2
NIDX1Z

Figura 1.27 Valvula Solenoide hidraulica 4/2

1.4.2.1.2 Tipos de vélvulas solenoide hidraulica.

Tipos de valvulas solenoides hidraulicas, solo se tratara de las mas conocidas en

el mercado.

Valvulas a solenoide de 2 vias para uso general: agua, aire, aceites livianos,

combustibles livianos, gases neutros vapor de agua y otros

Vélvulas a solenoide de 2 vias para combustidén: gas natural, propano, butano,

gas manufacturado, otros. Combustibles liquidos pesados vy livianos.



48

Valvulas a solenoide de 3, 4 y 5 vias para uso en neumatica e hidraulica: aire,
agua, aceites hidraulicos, gases neutros. Para operar cilindros y/o diafragmas de

simple y doble efecto.

Valvulas a solenoide para refrigeracion industrial y comercial: lineas de liquido,
vapor de succion y gas de descarga. Refrigerantes cloro fluorados y ecoldgicos,

amoniaco. Valvulas a solenoide y reguladoras de presion

Valvulas a solenoide de 2 vias para productos corrosivos o contaminables: cloro,
hipoclorito de sodio, acido nitrico, &cido sulfurico, etc. Agua destilada, suero,

productos farmacéuticos, etc.

Valvulas a solenoide operadas con fluido auxiliar y piloto a solenoide: operadores

neumaticos, cilindros neumaticos y/o hidraulicos.

Vélvulas a solenoide para limpieza de filtro de manga: operadas con solenoide.,

operadas con sefial neumatica.

Vélvulas a solenoide de rearme manual: para sistemas de seguridad shut- off.,

combustibles liquidos y gaseosos, aire, otros.

1.4.2.1.3 Partes de la véalvula solenoide hidiéal

resorte
carcasa

bobina corredera

Figura 1.28 Parte de la valvula solenoide hidraulica.

Solenoide: Es la que acciona a la corredera una vez que es energizado, s un

electroiman.
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Corredera: Cuando esta energizado la solenoide la corredera se desliza y permite

gue la posiciéon 2 este drenada al tanque, y la posicién 1 este taponada

Resorte: Una vez que se desenergice la solenoide el resorte permite que la

corredera regrese a su posicion de origen.

Carcasa: Proteccién de la solenoide y de las otras partes de la vélvula.

CAPITULO 2

DISENO Y CONSTRUCCION

2.1 DESCRIPCION DE LOS DISPOSITIVOS Y ELEMENTOS A
IMPLEMENTARSE.

2.1.1 SENSORES DE PROXIMIDAD CAPACITIVOS.

Principios de operaciéon de los sensores de proximidad capacitavos Sonda
Oscilador Rectificador y filtro Circuito de salida.

Los sensores de proximidad capacitavos han sido disefiados para trabajar
generando un campo electrostatico y detectando cambios en dicho campo a
causa de un objeto que se aproxima a la superficie de deteccién. Los elementos
de trabajo del sensor son, a saber, una sonda capacitava de deteccion, un
oscilador, un rectificador de sefal, un circuito de filtraje y el correspondiente

circuito de salida.

En ausencia de objetos, el oscilador se encuentra inactivo. Cuando se aproxima

un objeto, éste aumenta la capacitancia de la sonda de deteccion.
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Al superar la capacitancia un umbral predeterminado se activa el oscilador, el cual
dispara el circuito de salida para que cambie entre “on” (encendido) y “off”

(apagado).

La capacitancia de la sonda de deteccion viene condicionada por el tamafio del
objeto a detectar, por la constante dieléctrica y por la distancia de éste al sensor.
A mayor tamafio y mayor constante dieléctrica de un objeto, mayor incremento de
capacitancia. A menor distancia entre objeto y sensor, mayor incremento de
capacitancia de la sonda por parte del objeto. El sensor utilizado en la

automatizacion tiene los siguientes parametros:

Marca: Telemecanique.
Modelo: XUB —H 083135

Voltaje: 12/24 V. \
Alcance : 2 cm.

Figura 2.1 Sensor de Proximidad Capacitavo.

2.1.2 FLUIDMASTER.

2.1.2.1 Funcionamiento del Fluidmaster.

Un sistema en el ambito de los sanitarios, ideal para esta region es el
Fluidmaster, ya que ayuda en el ahorro de agua y ofrece un mejor servicio.
Fluidmaster, es un sistema innovador Unico en el mercado que permite realizar la
funcidén de sensar un nivel 6ptimo del llenado del tanque para disefios hidraulicos

de lo sanitarios.
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Figura 2.2 Funcionamiento Fluidmaster.

2.1.2.2 Instalacion del Fluidmaster.

El Fluidmaster es un equipo facil de instalar en el tanque del inodoro:

1. Cierre el suministro de agua. Descargue el tanque. Quite el anillo elastico y

levante la tapa para quitarla.

2. Quite el sello plano grande de la parte superior de la valvula.

3. Después quite el sello pequefio de la tapa con las uilas NO DOBLE EL
VASTAGO DE ACERO.

4. El sello plano grande nuevo debe tener las mismas dimensiones y agujero
central que los del sello viejo que se quita. Los modelos anteriores de 1960
pueden requerir que se recorten la seccion sombreada de la ranura.

5. Estire el sello grande nuevo para colocarlo sobre el asiento.

6. Reemplace el sello pequeiio en la tapa, con el lado plano hacia arriba.

7. Coloque un recipiente sobre la abertura y después abra y cierre el suministro

para expulsar la basura de la linea de suministro. Cierre el suministro de agua.
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8. Para volver a armar el conjunto, coloque la tapa en la valvula. Aplique presién
hacia abajo en la tapa para enganchar el anillo elastico, COMPRUEBE QUE EL
ANILLO ESTE BIEN INSTALADO SOBRE EL CONJUNTO DE LA TAPA PARA
EVITAR QUE GOTEE POR DEBAJO DE LA TAPA. Abra el suministro de agua.

Anexo 1

2.1.3 SOLENOIDE DE SEGURO ELECTRICO.

El solenoide es un seguro de puerta de un automovil o camién.

Estos seguros tienen un innovador mecanismo EFS (Easy Fit System), el
cual permite una instalacion mucho mas rapida, sencilla y variada, este dispositivo
tiene la fuerza suficiente para un cerrado perfecto de la puerta de un carro o
camion, su funcionamiento es ultra suave, el servo es el actuador mas confiable
del mercado. Esto sin mencionar que un funcionamiento suave alarga

considerablemente su vida util y provee mayor seguridad.

Marca: EXTREME
Voltios: 12V

Figura 2.3 Solenoide de seguro eléctrico.

2.1.4 ELECTROVALVULA - ASCO.

Es una electrovalvula de tipo solenoide hidraulica, en su interior esta constituida
de una bobina que hace de electroiman, al energizar a la bobina con 110 V. este

se comporta como un iman mientras se hace circular una corriente por la bobina,



53

cesando el magnetismo al cesar la corriente, esto permite la apertura y cierre del

paso de agua, por la electrovalvula.

La valvula es de Y, esto quiere decir que, tiene 1 orificios 0 puertos y permite

dos posiciones diferentes.

1 = Numero de Puertos

2 = NUmero de Posiciones

Opera a presiones bajas 15 PSI, su funcionamiento puede ser normalmente
abierto o normalmente cerrado, en la posicion normalmente abierta satisface
mucho mejor las necesidades requeridas por el sistema. Anexo 3.

Caracteristicas:

Marca: ASCO

Catalogo No: 8030A17

Presion: 15 PSI

Tipo: %2

Voltios: 120/60, 110/50.

Vatios: 15.4

2.1.5 REGULADOR DE PRESION.

Los reguladores de presion son aparatos de control de flujo disefiados para
mantener una presion constante aguas a bajo de los mismos. Este debe ser
capaz de mantener la presion, sin afectarse por cambios en las condiciones

operativas del proceso para el cual trabaja.

2.1.5.1 Funcionamiento de los reguladores de préai

Un regulador es basicamente una valvula de recorrido ajustable conectada
mecanicamente a un diafragma. El diafragma se equilibra con la presion de salida
0 presion de entrega y por una fuerza aplicada al lado contrario, a la cara que

tiene contacto con la presion de salida. La fuerza aplicada al lado opuesto al
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diafragma puede ser suministrada por un resorte, un peso o presién aportada por

otro instrumento denominado piloto.

El piloto es por lo general, otro regulador mas pequefio o un equipo de control de

presion.

2.1.5.2 Tipos de reguladores de presion.

Existen dos grandes categorias de reguladores: los auto — operados y los

pilotados o accionados con fuentes externas:

1. Reguladores Auto — Operados.- La principal caracteristica de los reguladores
auto — operados es que disponen de menos partes moviles. La particularidad de
contar con un resorte como unico ajuste en la presion de entrega el confiere una
ventaja en las labores de operaciébn y mantenimiento, sin embargo esta

simplicidad presenta desventajas operativas.

2. Reguladores Pilotados.- Los reguladores pilotados estan conformados por un

pequeio regulador, o piloto, que es utilizado como control del regulador principal.

El piloto, amplificador o multiplicador tiene la habilidad de traducir los pequefios
cambios en la presidon aguas abajo, en grandes cambios aplicados sobre el
instrumento de medida (diafragma).

2.1.5.3 Partes de un regulador de presion.

En esencia un regulador esta compuesto por tres partes:
1. Elemento restrictor: orificio de la valvula y tapon.
2. Elemento de medida o sensor: diafragma y conductos u tubing.

3. Elementos de carga: Resorte.
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Figura 2.4 Regulador de presion
El tipo de regulador que se utilizo se puede observar en el Anexo 5.
2.1.6 MANOMETROS.

Un mandmetro es un tubo; casi siempre doblado en forma de U, que contienen un
liguido de peso especifico conocido, cuya superficie se desplaza

proporcionalmente a los cambios de presion.

Figura 2.5 Manometro de presion.

2.1.6.1 Tipos de Mandémetros.

Los mandmetros son de dos tipos, entre los cuales tenemos:

a. Mandmetros del tipo abierto; con una superficie atmosférica en un brazo y

capaz de medir presiones manomeétricas.

b. Manometros diferencial; sin superficie atmosférica y que so6lo puede medir

diferencias de presion.

Mandémetros Abiertos:
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Las etapas recomendadas en la resolucion de problemas de mandémetros abiertos

son:
1. Trazar un bosquejo del mandémetro, aproximadamente a escala.

2. Tomar una decision respecto al fluido en que se expresaran las unidades de

carga.

3. Partiendo de la superficie atmosférica del manémetro como punto de carga de
presién conocida, numérense, en orden los niveles de contacto de fluidos de

diferentes pesos especificos.

4. A partir de la carga de presion atmosférica, pasese de un nivel a otro, sumando
o restando las cargas de presion al reducirse o aumentarse la elevacion,

respectivamente, considerando los pesos especificos de los fluidos.

Manometros Diferencial:
Las etapas o pasos que se utilizan en el calculo de diferencia de presiones son:

1. Ndmero de "puntos estratégicos" indicados por los niveles de contacto de los
fluidos. Se requiere cierta practica para escoger los puntos que permitan los

calculos mas sencillos.

2. A partir de la carga de presion incognita P/ h en uno de los puntos extremos,
escribase una suma algebraica continua de cargas , pasando de un punto a otro e

igualando la suma continua a la carga incégnita P / h en el otro extremo.

3. Resuélvase la ecuacion para la diferencia de cargas, de presion y redlzcase a

diferencias de presion si se desea.

Aplicaciones:
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Hidraulica (agua/aceite), neuméatica, marina / offshore, aire acondicionado y
refrigeracion, electromedicina, control de procesos, sistema de recogida de datos,

alarmas, seguridades y regulacion, edificios inteligentes.

2.1.7 CAJA DE CONTROL.

En la caja de control es la que nos permite controlar todos los dispositivos de
mando que se implemente y que nos permita cumplir con las necesidades

requeridas para la automatizacion.

2.1.7.1 Logo — Zelio.

Al estar destinado a facilitar el cableado eléctrico de soluciones inteligentes, el
relé programable es muy facil de poner en marcha. Su flexibilidad y sus buenos

resultados permitiran realizar importantes ganancias de tiempo y de dinero.

- Patillas de fscdn retractilas

- Afmeniacion 24 VEC an SR1
1000240 WEA an SR e F U

- Pani=lis LCO, 4 ineas. 12 carscieres

- Regheta de terminaies con tomillos de las

BO

enfradss 24 VOO an 581 =B
100240 WEA an BRY ——F U
- En BR1 BO entradas analogicas

0-10 voltioa wiizables en TOR 24 WO T
Bofon de suprimir

- Bofdn de insercidn de linea

Bofones de naveQecion o desposs da
configuraciin botones pulsadores 2

- Boton de esleccidny valldacidn

- Bofon de ascapsa

- Emplazamiente memonda de archivo o
pabls de conexian g un PC

Hegkia ds terminales safides relés

- Emplazamiento para etiqueta modficable

Figura 2.6 Partes del Logo — Zelio.



58

Funciones del menu principal.

* REGUL. RELOJ

Hora de verano / hora de invierno.

Dia de la semana.

Horas - Minutos.

* PROGRAM.

Esta funcion permite introducir el esquema que hace que el relé programable
funcione. Este programa esta escrito en esqguema de mando. La programacion en
esquema mando se detalla mas adelante. Esta funcion puede protegerse con una

contrasefa.

* VISU.

Esta funcion permite visualizar y modificar los parametros de los bloques funcion,
que no estén bloqueados, introducidos en el esquema de mando. Permite
ademas seleccionar la informacion que aparezca en la tercera linea de la pantalla

del relé programable.

* RUN/STOP

Esta funcion permite poner en marcha o parar el programa contenido en el relé

programable:

RUN: El programa se lanza.

STOP: El programa se para, las salidas estan desactivadas.

» CONFIG.

Esta funcidn contiene todas las opciones de configuracion del relé programable.
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* BORR PROMAG.

Esta funcion permite borrar la totalidad del esquema contenido en el relé
programable. Se puede proteger con una contrasenia.

* TRANSFER.

Esta funcidn transferiria los contenidos del relé programable.

MODUL -> PC: Transferencia hacia el software de programacion.

PC -> MODUL: Carga por el programa de programacion.

MODUL -> MEM: Transferencia a la EEPROM amovible.

MEM -> MODUL: Carga a partir de la EEPROM amovible.

* PROG. INFO.

Esta funcion permite visualizar todos los elementos necesarios para la

introduccidon de un esquema de mando.

La memoria EEPROM amovible permite transferir el contenido del relé
programable sin que sea necesario ningun programa de programacion y sin que
sea necesario introducir una aplicacion idéntica en otro relé programable. Sin

embargo, no es indispensable para el funcionamiento del relé programable.

Funciones del menu de configuracion.

e CONTRASENA

Autoriza o no el acceso a ciertas funcionalidades.

 IDIOMA

Eleccién del idioma.
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* FILT.

Seleccion del filtrado de las entradas (entradas rapidas). Esta funcién se puede

proteger con una contrasefia.
» Zx=TECLAS

Activacion / desactivacion de los botones de Zx. Esta funcion se puede proteger

con una contrasefa.
 AYUDA
Activacion / desactivacion de la ayuda automatica

Esquemas de mando:

Fusitde 1
—

100, 280 VA —
il Hz

L N R
D0 eOOO000

AL

] f

o ]

= =

U

[

a0, o0, 0o, o
%I 1

Figura 2.7 Esquema de Mando

Gracias al relé programable podemos utilizar interruptores sencillos en lugar de
contactores de posicion. En el esquema de cableado de la Figura 2.7 aparecen

como S1y S2.

S1y S2 estan conectados a las entradas 11 y 12 del relé programable. El principio
de funcionamiento es el siguiente: cada cambio de estado de las entradas 11y 12
provoca un cambio de estado de la salida Q1 que dirige la lampara H1. El
esquema de mando utiliza funcionalidades de base como la puesta en paralelo y

en serie de contactos pero también la funcion inversa con la marca Il e 12.
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Caracteristicas:

Marca: Zelio Telemecanic

Entradas / salidas: 6 entradas digitales / 4 salidas digitales

Alimentacion: 110 voltios AC

Programacion: via software y manual.

Para mas especificaciones del logo Zelio se encuentran el manual del usuario que

se encuentra en el Anexo 4.

2.1.7.2 Relé Temporizador Zelio -RE?7.

DOD

Telemeeanique

Figura 2.8. Rele Temporizador Zelio -RE7 RM11BU

Ajuste fin de temporizacion.
Zona de temporizacion.

Seleccion de las funciones

A WO DN PP

Visualizacion por LED.

Configuracion relé R2.

Ejemplo de regulacién Figura 2.9
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Figura 2.9. Regulacion del temporizador.

Diagrama de conexion.

(1) Arranque de la temporizacion por la alimentacién Unicamente para las
funciones de trabajo, contacto de paso a la puesta de tensién, indicador
intermitente, “estrella — triangulo”.

(2) Arranque de la temporizacion por entrada especifica.

(3) Contacto de parada parcial.
(4) Ajuste exterior del tiempo. Para RE7.V Ajuste del tiempo ta en la fase reposo

(contacto 15/18 cerrado).
(5) Ajuste exterior del tiempo. Ajuste del tiempo tr en fase. Trabajo (contacto 15/18

cerrado).
(6) Seleccién de la fase de arranque.

Si se conecta un potenciometro a distancia el potenciometro del producto queda

automaticamente fuera de servicio. El diagrama de conexion se muestra en la

~ - o)
& = W t
o o ¥l oy
L2
Kl o—

1 zlq}i:di"\
% 2 El . §-11_5 U“
"RE

Figura 2.10

240V
- 48V
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Figura 2.10. Diagrama de conexion.

Ejemplo de regulacion. U=A1lA2
Bl A2
[ nr-j. i{?- R
o B2 A2
If ﬁ;gu 3-:|rl ¥
e i 0~ 4 v1122 [ _—H
—

Figura 2.11 Ejemplo de regulacion

Temporizacién reposo con apertura de contacto de mando de bajo nivel se

muestra en la Figura 2.12

RE7-RL/ RM £ 2o
RE— R IRES G ST
EEFEimN  ——
15/18-25/28 I :
15/ 6-25/28

Figura 2.12. Diagrama de tiempo.

Para mayor informacion acerca del rele temporizador Zelio — RE7 RM11BU

consultar en el catalogo. Anexo 2.

2.2. FUNCIONAMIENTO DE LOS ELEMENTOS ELECTRICOS Y
ELECTRONICOS A CONTROLAR LOS [INODOROS Y
LAVAMANOS DE LA ESFOT.

El empotrado de los elementos y dispositivos, son ubicados de acuerdo a la
instalacion y disefio de los servicios higiénicos, y a los requerimientos de los
mismos para ser automatizados. Se adapté al espacio que nos brinda dichos

Servicios.
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2.2.1 FUNCIONAMIENTO DE LOS INODOROS.

Actualmente los dispositivos implantados en los servicios higiénicos se
encuentran empotrados y funcionando, a continuacion se detalla el

funcionamiento de cada uno de ellos segun su secuencia de trabajo.

Cuando el usuario a terminado de usar el servicio higiénico, debe acercar su
mano al sensor de proximidad que se alimenta con 12 voltios DC y que se
encuentra ubicado en el orificio del tanque, (anteriormente se encontraba la
palanca que permitia el desalojo de agua), el sensor cierra su contacto interno y
mediante cable de conexion EKKX categoria 5e transmite una sefial de voltaje
continuo y energiza al rele de 12 voltios, que se encuentra ubicado en la caja de
control, el relé de 12 voltios esta comandando por una de las entradas del Logo
Zelio el cual se encuentra conectado en uno de sus contactos NA, al ser cerrado
dicho contacto, alimenta la entrada del logo con una fase de la alimentacion AC
110 voltios. La entrada del logo recibe la sefal de inicio del programa que se
encuentra en el software, el cual activa una salida y la desactiva luego de un
tiempo (3 segundos), esta entrada activa un relé alimentado con 110 voltios AC
ubicados en la caja de control 1 y en dos de sus contactos NA comandan la
polarizacion inversa de los solenoides de seguro eléctrico, que trabajan a 12
voltios DC y se en cuentan ubicados en el tanque de reserva del inodoro, el

solenoide controla el desfogue y llenado de agua del tanque.

Ademas existe otro sistema de control adicional para comandar el funcionamiento
de los inodoros, anteriormente se describe el trabajo de los equipos para el
desfogue del agua, pero fue necesaria la implementacion de otros dispositivos
para el rellenado del tanque de reserva del inodoro y ademas un circuito de

desenergizacion.

Para disparar al solenoide es necesario cambiar la polarizacion de los solenoides,
para lo cual existe otra caja de control 2, en donde se encuentran los dispositivos

para realizar este trabajo que se detalla a continuacion.
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Uno de los contactos normalmente abiertos del relé de 110 voltios de la caja 1
controla la alimentacion del temporizador ON-DELAY 110 voltios AC calibrado a
30 segundos, que esta ubicado en la caja 2, este relé de tiempo es el que
comanda a otro relee de control, haciéndolo funcionar como un generador de
pulso el cual polariza inversamente a los solenoides volviendo al estado de

reposo y asi el llenado normal del tanque del inodoro.

También existe un par de relés comandados por un temporizador estos ubicados
en la caja de control 2, la funcion de estos dispositivos es evitar que las
solenoides se disparen al mismo tiempo y asi independizar el funcionamiento de
cada bafo, el temporizador 110 voltios AC se esta calibrado a 5 segundos y
comanda los relés que en un par de sus contactos normalmente abiertos se

encuentran conectadas las alimentaciones de las solenoides.

El circuito de control explicado anteriormente se lo puede observar con mas

claridad en el diagrama. Figura 2.13
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Figura 2.13 Diagrama de Control — Automatizacion de los Inodoros

Dispositivos que se encuentran la caja de control 1.

Alimentacion.

- Alimentacion 110 voltios con cable 12 AWG tipo TFF.

Proteccion.

- Porta fusible ETI Telemecanic para fusible 10 x 38 mm.

- Fusible de 2 Amperios 10 x 38 mm.
Actuadores (Relees DC).

- Relee de 12 voltios DC.

- Funcionamiento como relee tipo normal.
- Un contacto normalmente abierto.

- Un contacto normalmente cerrado.

Actuadores (Relees AC).

- Relee de 110 voltios AC.

- Marca Telemecanic.

67
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- Funcionamiento como relee tipo normal.
- Cinco contactos normalmente abiertos.

- Cinco contactos normalmente cerrados.

Adicionales.

- Regleta para riel dim.
- Cable de conexion 16 AWG tipo TFF.

- Cable de conexion EKKX 4 pares categoria 5e.

Dispositivos que se encuentran la caja de control 2.

Temporizador ON-DELAY .

- Marca Telemecanic.

- Temporizador multiple (ON-DELAY, OFF-DELAY y por PULSOS).
- Alimentacion 110 voltios AC.

- Tiempo de trabajo de 0 a 24 horas.

- Control de seteo y reseteo.

- Memorizacién de enclavamiento.

Adicionales.
- Regleta para riel dim.

- Cable de conexion 16 AWG tipo TFF.

- Cable de conexion EKKX 4 pares categoria 5e.

2.2.2 FUNCIONAMIENTO DE LOS LAVAMANOS.

Al momento que el usuario se acerca al lavamanos, un sensor de proximidad

ubicado debajo del mesé6n de cada uno de los lavamanos cierra su contacto
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interno y activo un relé que se encuentra en la caja de control 1 mediante cable
EKKX categoria 5e para evitar perdidas de caida de voltaje a lo largo del tramo de

cable.

El relé se activa y cierra sus contactos normalmente abiertos que se encuentra
conectados la fase de la alimentacion 110 voltios AC, energiza la electrovalvula
que esta cableado con cable nimero 16 AWG tipo TFF, pues la corriente que

circula es de 0.5 amperios y el margen de trabajo del cable es de 10 Amperios.

La electrovalvula se alimenta con 110 voltios AC (fase y neutro), esta se
encuentra instalada debajo del lavamanos, en la tuberia PVC de %" por donde
circula el agua potable para los lavamanos.

La electrovalvula es hidraulica esto quiere decir que es utilizada para realizar el
control de pasos de liquidos de poca densidad, trabaja a 15 psi, por lo que fue
necesario regular la corriente de agua que circulaba por la tuberia, por lo cual fue
necesario instalar un regulador de presion para tuberia de %"y un Manometro
para regular y verificar la presion a la que se le sometia a la electrovalvula del

agua.

El circuito de control explicado anteriormente se lo puede observar con mas

claridad en el diagrama. Figura 2.14.
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Figura 2.14. Diagrama de Control — Automatizacion de los Lavamanos.

Elementos instalados en los lavamanos.

- PLC ZELIO Telemecanic alimentacion 110 voltios AC, 60 HZ, 6 entradas y 4
salidas.

- 4 Sensores de proximidad 12 voltios DC.

- 4 Relees 110 Voltios con base soque y 5 juego de contactos NA y NC.

- 2 Temporizadores ON-DELAY 110 voltios AC tiempo de trabajo de 0 a 24 horas.

- 1 relee de control 110 voltios, SET y REST incorporado.

- 4 relees 110 voltios con 3 juegos de contactos NA y NC.

- Cable de conexion numero 16 AWG tipo TFF.

- Cable de conexion EKKX de 4 pares categoria 5e.

- Fuente regulada 12 voltios DC.

2.3 PROGRAMACION DEL LOGO — ZELIO.
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La programacion del Logo Zelio se lo puede realizar de dos maneras:

- Manual

- Via Software

MANUAL

La utilizacion de la herramienta en modo Introduccion Zelio permite construir un

programa LD utilizando los botones del panel frontal de Zelio.

(=] Teemecaniqus

N RT1
12- = 4
1= =M3= = = =~ T1= == SM1
= TT1
*  MesifAceptar

L | ¥ F3
@000 C
Figura 2.15 Panel Logo Zelio

La utilizacion de la herramienta en modo Introduccion de Zelio permite construir

una red LD simulando la utilizacion de los botones del panel frontal de Zelio.

Este modo permite configurar, programar y controlar la aplicacion utilizando las

teclas situadas en el panel frontal:

_ Teclas Z, estas teclas (grises) alineadas de izquierda (Z1) a derecha (Z4) estan

situadas en la pantalla LCD.

_ Las flechas que indican el sentido de los desplazamientos asociados a la _

navegacion aparecen encima de las teclas.

_ Cuando los botones se utilizan para otras acciones distintas de la navegacion,
se visualizara una linea de menu contextual en la parte inferior de la pantalla (al

pulsar la tecla Mayus).
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_ Menu / Aceptar: esta tecla (azul) se utiliza para llevar a cabo todas las

validaciones: mend, submenu, programa, parametro, etc.

_ Mayaus: esta tecla (blanca) permite mostrar un menu contextual encima de los

otros botones.

Cuando el cursor se encuentra sobre un parametro modificable, al pulsar la tecla

Mayus aparece el menu contextual.
Para mas informacién de la programacion manual se la puede encontrar en el

manual. Anexo 4

][] TT1
1 e —————— X

_lr :.I _____________ F‘ant.?ll
R (12
] 3 TT3
[3m—m—m———————— EX!
[d———————— TT4
T4———— [ (1

Figura 2.16 Programa de los Servicios Higiénicos a Controlar via manual.

VIA SOFTWARE.

Para poder programar via software, debe tener conocimiento de el programa a
utilizarse, el programa que se utilizo es Zelio Soft 2, este programa permite la

programacion del logo mediante dos lenguajes el lenguaje BDF y Lenguaje

Ladder.

Lenguaje BDF.
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El modo BDF permite una programacion grafica basada en la utilizacion de

blogues funcionales (de funcién) predefinidos.

En programacioén BDF existen dos tipos de ventanas:

+ La ventana de edicion.

» La ventana de supervision.

Ventana de edicion.

Los programas BDF se crean en la ventana de edicion. Puede accederse a ella

desde el menu Modo/Edicibn o a través del botén Edicion de la barra de

herramientas.

La ventana de edicion se distribuye en tres zonas:

La hoja de cableado, donde se introducen las funciones que constituyen el

programa.

La zona Entradas en la parte izquierda de la hoja de cableado donde se sittan las

entradas.

La zona Salidas en la parte derecha de la hoja de cableado donde se sitian las

salidas.

Las entradas/salidas son especificas del tipo de médulo y de extension elegido

por el usuario.

El programa que se encuentra en la ventana de edicion corresponde al programa

gue se ha:

_ Compilado.
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_ Transferido al modulo.
__ Comparado al contenido del médulo.
_ Utilizado en modo de simulacion.

_Utilizado en modo de supervision.

Descripcién de los elementos.

En la tabla siguiente se presentan los diferentes elementos de la ventana de
edicion

Indicacién Descripcion

Zona de los bloques de funcién de las entradas.
Conexion entre dos bloques de funcion.

Barra de funciones.

Bloque de funcion.

Hoja de cableado.

Numero de bloque de funcién.

~N o o b~ WODN P

Zona de los bloques de funcién de las salidas.

Ventana de supervision / monitorizacion:

La ventana de supervision/monitorizacion es un subconjunto de la ventana de

edicion. Se puede acceder a ella desde:

Simulacién: del mend Modo / Simulacidbn o mediante el botébn Simulacién de la

barra de herramientas.

Monitorizacion: del mend Modo / Monitorizacion o con ayuda del boton

Monitorizacién de la barra de herramientas.

Contiene funciones, sin sus conexiones, que el programador ha extraido

(Arrastrar y colocar o Copiar / Pegar) de la ventana de edicion.
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La ventana puede también contener dibujos, texto e imagenes.

En modo de simulacion y monitorizacion se actualizan los parametros y las
salidas de las funciones presentes.

El programa utilizado en el control de los servicios higiénicos es el siguiente:

[ =3 i
| > pien e
o [Zml b 1 e
;m@a————J A - ' ")
| B 7
L_ 0. 1
AKX
-
Fe K
| T

| [ # CALIBRAR EL TIEMPO |
BD4 | Temporizador BMH
| TIMER B
|Tiempo de marcha : 50 x 100 ms |
|Funcion B |

iy

|C] Remanencia ‘
Figura 2.17. Programacién de los servicios higiénicos en lenguaje BDF
Lenguaje Ladder.
Este lenguaje también es conocido como lenguaje de contactos.

El lenguaje de contactos (LD) es un lenguaje grafico. Permite la transcripcion de

esquemas de relés y se adapta al procesamiento combinatorio.



Proporciona los simbolos graficos basicos: contactos, bobinas, blogques.
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La ejecucion de los calculos especificos es posible en el interior de los bloques de

operaciones.

El programa utilizado en el control de los servicios higiénicos es el siguiente:

I

5

Contacto 1 Contacto 2 Contacto 3 Contacto 4 Contacto 5 Bobina

ool

ooz

003

004

oos

006

oo7

003

009

L]

TT1

|

a1

(|

|

Loz

(|

O

fa3

|

(|

[oa

Figura 2.18

Entradas.

|

. Programacion de los servicios higiénicos en lenguaje Ladder.

I1.- Entrada digital 1, se encuentra conectada al sensor de proximidad capacitivo

del Inodoro nimero #1 con cable EKKX de 4 pares.

I2.- Entrada digital 2, se encuentra conectada al sensor de proximidad capacitivo

del Inodoro nimero #2 con cable EKKX de 4 pares.

I3.- Entrada digital 3, se encuentra conectada al sensor de proximidad capacitivo

del Inodoro numero #3 con cable EKKX de 4 pares.
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14.- Entrada digital 4, se encuentra conectada al sensor de proximidad capacitivo
del Inodoro nimero #4 con cable EKKX de 4 pares.

I5.- Entrada digital 5, se encuentra sin conexion alguna, como una reserva futura.

16.- Entrada digital 6, se encuentra sin conexion alguna, como una reserva futura.

Salidas

B1 Alimentacion 110 Voltios AC.

C1 Contacto interno del PLC.

B2 Salida al rele de control para el disparo del los solenoides.

Q1.- Salida analoga 1, se encuentra conectada al rele de control para el disparo
de la solenoide del inodoro nimero #1, se encuentran conectados con cable # 16
AWG tipo TFF.

Q2.- Salida analoga 2, se encuentra conectada al rele de control para el disparo
de la solenoide del inodoro nimero #2, se encuentran conectados con cable # 16
AWG tipo TFF.

Q3.- Salida analoga 3, se encuentra conectada al rele de control para el disparo
de la solenoide del inodoro nimero #3, se encuentran conectados con cable # 16
AWG tipo TFF.

Q4.- Salida analoga 4, se encuentra conectada al rele de control para el disparo
de la solenoide del inodoro nimero #4, se encuentran conectados con cable # 16
AWG tipo TFF.
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2.4. UBICACION DE LOS DISPOSITIVOS DE MANDO Y CONTR OL.

En esta parte se explicara como se realizo el montaje y ubicacion de los distintos
dispositivos a utilizarse para la automatizacion de los Servicios higiénicos para
damas de la ESFOT.

2.4.1. UBICACION DE LOS INODOROS.

Para automatizar los servicios fue necesario modificar y cambiar algunos
accesorios tomando en cuenta el espacio existente en el interior del tanque, se
tuvo que eliminar elementos del disefio anterior como la valvula de llenado y el

flotador, se tuvo que cambiar el flotador normal por el dualflush.

El Dualflush redujo el espacio utilizado por los elementos anteriormente
mencionados, ya que el flotador se encuentra incorporado en el cuerpo de la
valvula, aumentando el espacio libre para la ubicacion del solenoide, el sensor de

corto alcance y el soporte.

El soporte de la solenoide permite que no tenga contacto con el agua y se
mantenga fijo, para que la solenoide cumpla con su trabajo (desalojo y llenado del
tanque), en el soporte se tubo que incorporar una rueda de @ 60 mm, para que

sea mas factible el movimiento de apertura y cierre del tanque. Anexo 6

2.4.2 UBICACION DE LOS LAVAMANOS.

Por la instalaciéon realizada en los servicios higiénicos, se tuvo que adecuar al

sensor y a la electrovalvula a su infraestructura.
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Para que los lavamanos cumplan con su cometido, el sensor de ubicé bajo el
meson de cada lavamanos, para que el usuario al momento de acercarse este
permita la apertura de la electrovalvula, que se encuentra instalada en el paso de

agua bajo el meson, con el fin de que cumpla su trabajo.

La griteria instalada, se tuvo que aislar, pues este ya no es necesario. Anexo 6

2.4.3 CAJA DE CONTROL.

La caja de control esta ubicada en un lugar estratégico de dificil acceso para el
usuario, ya que ella contiene los elementos de control automético “LOGO ZELIO”,
que es el mando principal ,que maneja el funcionamiento de los elementos

eléctricos y mecanicos colocados en los servicios higiénicos de. Anexo 6

2.4.4 CABLEADO DE ALIMENTACION.

Ya que los dispositivos controladores tienen un voltaje de trabajo diferente es
necesario tener en cuenta las caracteristicas de cada uno de ellos, para evitar
dafios del sistema, caidas de tensién y peor aun el recalentamiento o dafios

severos a los equipos

La alimentacion de la caja de control estar4 en un rango de 110 Voltios, 60 Hz
para lo que se utiliz6 cable TFF # 16 AWG desde un punto de alimentacion
existente en los servicios higiénicos, y llevandolos por canaleta lisa 40 x 25 hasta

ingresar a la caja de control.

El piston y el sensor de presencia que automatizan los servicios higiénicos del
ESFOT se encuentran cableados con cable EKKX categoria 6e de 2 pares, ya

que estos dispositivos trabajan a un voltaje de 12 voltios.
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La utilizacion de este cable evita una gran perdida de caida de tensiéon a lo largo

de las dimensiones del cable.

Las electrovélvulas y los sensores de movimiento de corto alcance se encuentran
alimentadas con cable TFF #14 AWG, ya que su voltaje de trabajo es de 110
Voltios, 60 Hz y su corriente nominal, a un rango de 0.25-0.5 Amperios.

Cuando el sensor de corto alcance recibe una sefal de presencia a una distancia
de 2 cm. a su cara principal, y la transforma a una sefial eléctrica, la cual es
enviada via cable (EKKX de 4 pares categoria 6e) a una de las entradas del Logo
y este mediante su programa emite una sefial de salida via cable (EKKX de 4
pares categoria 6e) que llega a los terminales de polaridad del solenoide de
seguro eléctrico tomando en cuenta que dicha sefal luego de un lapso de tiempo
dado invierte la polaridad debido al software programador existente en el Logo.

Para mejor visualizacién de la ubicacion de los elementos y dispositivos se puede

observar en el Anexo 7.
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CAPITULO 3.

CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

3.1 CONCLUCIONES.

1. La automatizacion de los servicios higiénicos de damas permitié proporcionar al
usuario la comodidad, el confort y ahorro de agua para los usuarios de este

servicio.

2. Este sistema esta disefiado para poder brindar seguridad y comodidad en el

uso de los Servicios Higiénicos.

3. La automatizacion de Servicios Higiénicos es un sistema de interfase de control
electrénico con monitoreo sensorial, que permite disminuir el consumo de agua
potable, ya que su funcion principal es poder intervenir tanto en la frecuencia

como en el intervalo de descarga de agua de sus Servicio Higiénicos.

4. Sin importar los componentes principales de los sistemas eléctricos y
electronicos, la parte fundamental para su seleccion es atender minuciosamente a

la aplicacion ya que de esta depende en gran medida su correcta seleccion
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5. Para poder realizar una automatizacion de este tipo se realiza planos con el fin
de poder instalar y cablear los elementos, para poder evitar dafios en la fachada y

a los dispositivos instalados

6. Para poder realizar la correcta instalaciéon y conexion de los dispositivos se

debe esquematizar la instalacion de los puntos de interconexion que se requiere.

3.2 RECOMENDACIONES.

1. Sin importar el tipo de sensor, la parte fundamental para su seleccion es
atender minuciosamente a la aplicacion, ya que de ésta depende en gran
medida su correcta seleccion y su funcionamiento, que cumpla con las

necesidades requeridas

2. Es importante atender las recomendaciones de uso y aplicacion de los
dispositivos, en particular por el hecho de que algunos de los elementos son de
precio elevado y un error en su instalacion o manejo puede ocasionar una

inversion adicional al volverlos a comprar.

3. Para el Fluidmaster no manipule los accesorios internos; la unidad esta
preparada para su uso inmediato. Antes de conectar el tubo de abasto a la
valvula de admisién, debe de realizar una limpieza de tuberias (abrir y cerrar la

llave de suministro de agua, varias veces).

4. Para el buen funcionamiento de los elementos a instalarse se realizo pruebas
y asesoramiento de personas especialistas en la materia para asi evitar dafos a

la fachada y poder cumplir con el objetivo planteado.

5. Los aparatos de automatizacién y de mando deben instalarse de forma que

estén protegidos contra cualquier accionamiento involuntario.
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6. Para poder realizar la instalacion del Logo se debe evitar diferencias de
tensién de la red no pueden sobrepasar los umbrales de tolerancia indicados en

las caracteristicas técnicas ya que podrian causar defectos de funcionamiento.

7. El buen funcionamiento de las electrovalvulas depende de la presién y es
recomendable que se la reduzca, pues puede evitar dafios al equipo

ANEXOS



ANEXO 1.

INSTALACION DEL FLUIDMASTER
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ANEXO 2.
MANUAL RELE TEMPORIZADOR ZELIO
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Relés temporizados Zelio Time

Salida rele, ancho 22,5 mm, universales

87

cas: 410
s04/M11 a 45

Entorno
Temperatura ambiente Almacenamiento i%C -40...+ B3
alrededor del aparato Operacidn °’C -20...+ B0
Grado de proteccion De la caja IP 50
Terminales IF 20
Limites de tensidn Circuito de alimentacion 08511 Uc
Limites de frecuencia Circuito de alimentacion Hz 50/60+ 5 %
Valor de desconexion Circuito de alimentacion =01 Uc
Caracteristicas de la temporizacion
Precision de ajuste Como % de la escala méx. +10%
Precision de repetitividad +0.2%
Influencia de la tension En el rango de tensién < 0.2 %
de0.85...1.1 Un
Influencia de la temperatura < 0.07 %/°C
Tiempo de inmunidad ms a
a los micro cortes
Pulso de control minimo ms 70 (eecepto RET-RETeMW - 1 3)
Tiempo de reinicio ms 50
Caracteristicas de la salida
Tensién maxima de conmutacion v == 250
Durabilidad mecanica En millones de clclos de ]
operacidn
Corriente termica limite Ith A A (excepto RET-RBeeMW : 5 A)
Limites asignados de empleo a 70 " C 24 v 115 W 250V
Conforme a [EC 6094 7-5-1/1991 AC-15 A K] 3 3
¥ WDE 0660 DC-13 A 2 02 0.1
Capacidad minima de conmutacion 12 VA0 mA

Material del contato

Caracteristicas de las entradas de control remotas

Flata Miquel 80/10
(excepto RET-RBeeMU : aleacidn de plata dorada)

Tension maxima Aplicable en las entradas V &0
YAZ2, X122, X2Z2
Senales entregadas por las entradas Corriente de conmutacion  mA <1
de control Y1Z2, X1Z2, X222 Distancia maxima m 50
M4 Sin aislacion galvanica entre Compatibiliclad Sensores de 3/4-hilos PNP o NPN Telemecanigque u otros

estas entradas y la alimentacion

sensores sin carga interna

Potenciémetro para conectar Tipo Lineal a + 20 %
entre terminales Z1Z2, Z3Z2 Resistencia 18] 47+ 20 %
Consumo w 0.2
Distancia maxima m 25 con cable apantallado: pantallla conectada al terminal 22
Carga a.c. Cargad.c
Curva 1 Curva 2 Curva limite de carga
Durabilidad eléctrica de contactos en carga Factorde reduccidn k para cargas inductivas
resistiva en millones de ciclos de operacisn (aplicable a valores obtenidos desde curva
de durabilidad
S 10 g o= 1 % =30
3 3 & 8o g 5 \
] t % B B 5200 4
g i g 08 - g !
L FLANN
ALY e 100 Sk nd 5
o = B oe - | B
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Relés temporizados Zelio Time

Salida rele, ancho 22,5 mm, universales. Relés temporizados al trabajo

Funciones y referencias

sin tensién

desactivado

L
Bl bajo tensidn
L
[

activado

t: temporizacién Trabajo regulable

aaa
==

Relés temporizados al trabajo

Temporizacidn regulable de 0,05 5 a 300 h en 10 rangos.
Relé temporizado al trabajo f Transformacidn del segundo relé temporizado en relé
Arrangue en la puesta bajo tension instantaneo mediante conmutador R2

RE7-TL, TM, TP RE7-TP13BU
RZ A2
Delay H] Inst Delay M Inst

Mimentacien [ N Alimentacin [ GG Alimentacion [ I ]
Iy

15/18 (2526) "INYT 25028 *INVT ] E

1516 [25726) 2526 vz

i i
Funciones Tensziones Salida Referencia Peso
(ver los diagramas superiores) de alimentacidn rele kg
Relé temporizado al trabajo =0~ 24V 1IN RE7-TL11BU 0,150
A~ 110240 W

Relé temporizado al trabajo — G 24V 2“INV" (2)  RE7-TP13BU 0,150
Posibilidad de control a distancia — 0~ 4248V
del reglaje de la tempotizacion (1) A 110,240 V

(1) Mediante potenciometro exterior, no suministrado. En ese caso, se desconecta automaticamente el potenciémetro
interno.

(2) Un conmutador, situado en la parte frontal del aparato, permite transformar el segundo relé temporizado en relé
instantanzo.

3
g
?
=
g
iz

4
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Relés temporizados Zelio Time

Salida relé, ancho 22,5 mm, universales. Relés temporizados al reposo

Funciones y referencias

sint

=]
|
-

desactivado

Bl activado

t:temporizacién Reposoregulable
t=t1+12

ts: tiempo e parada parcial

Relés temporizados al reposo 1l

Control externo del Control a distancia de la
arrangue de la temporizacion parada parcial de la temporizacion
RE7-RA, RM RET-RA, RM

=20ms

Alimentacidén E”_ Arrangus vee ]

Arranque [ — Parada xwz [ | ]
parcial
R 1518
1518 N

Transformacion del segundo relé temporizado en relé instantaneo mediante conmutador R2
RE7-RL13BU

A2 RZ
Celay W] Inst Celay M Inst
Alimentacion NG Alimentacien [ S
Arrangues (] "IN 24
22

PN ERE

IS

ir

Funciones Tensiones Salida Referencia Peso
iver los diagramas superiores) de alimentacién relé kg

En Ia apertura del contacto de control externo, regulables de 0.05 s a 300 h en 10 rangos.

Relé temporizado al reposo — Qe 24 1IN RET-RA11BU 0,150
Posibilidad de control externo =0~ 4248V

- de la parada parcial de la temporizacidn - ~. 110,240

- del reglaje de la temporizacion (2)

En la apertura del contacto de bajo nivel de control externo, regulables de 0,05 5 a 300 h en 10 rangos.

Relé temporizado al reposo — G~ 24V 1IN RE7-RM11BU 0150
Poszibilidad de control externo — 0, 42 48Y

-de la parada parcial e la temporizacion  ~o 1100240

- del reglaje de la temporizacion (2)

Relé temporizado al reposo — b 24V 2°INV" (3) RET-RL13BU 0.150
— G 4248V
A 110,240 W

(1) 5 el aparato ha estado almacenado durante mas de un mes sin tensién, es necasario ponerlo bajo tensidn durante
uncs 13 segundos para activarlo. A continuacidn serd suficients un tiempo = 1 5 para controlar la temporizacion.

A Sino se proceds de este modo, & relé parmanacerd activada por un tiempo indefinico.

{2) Mediants petencidmetro extemo, no suministrado. En ese caso se desconecta automaticamente el potencidmetra intemo.
(3) Unconmutador, situado enla parte frontal del aparato, pemite transformar el segundo relé temporizadoen relé instantaneo.
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teristicas: 4/10

Relés temporizados Zelio Time

Salida relé, ancho 22,5 mm, universales. Relés intermitentes (ciclicos)

Funcicnes y referencias

sim tension

bajo tension

desactivado

activado

1.1 y12: tem porizaciones regulables
ts: tiempo de parada parcial

T tiempo de intermitencia

ta: tiempo de fase de Trabajo

ir: tiempo de fase de Reposo
ta=11+12

Ll

tr=13 +t4

Relés intermitentes (ciclicos)

Temporizacion regulable de 0,05 s a 300 h en 10 rangos.

Relé intermitente simétrico Relé intermitente asimétrico
RE7-CL, CP Arrangue en fase de Trabajo Arrangue en fase de Reposo
RE7-CV (X2Z2 conectados) RE7-CV (X222 sin conectar)

Alimentacicn I:|— Alimentacion | Aimentacion [ IIEG_——

15/16 ( FB25 1516 (2525

1 1 (K] 1 1a
Control externo de la parada Transformacion del segundo relé temporizado
parcial de la temporizacion en relé instantaneo mediante conmutador R2
RE7-CV RE7-CP
RZ RZ
Delay W] Inst Celay M Inst

Alimantacion E|_ Alimantacian m | Alimentacian m |
NV s ] S ik 200

fin e B2 h!:ﬂ o ﬁg

fioff

PE"’F‘T w1ze 1
parcial gl 14
Funciones Tenziones Salida Referencia Peso
{wer los diagramas superioras) de alimentacién rels ko

Simétricos, con arrangue en fase de Reposo J1

Relé intermitente =0~ 24V 1INV RE7-CL11BU 0,150
A 1100 240 W

Relé intermitente = 0~ 24V 2YINV" (1) RE7T-CP13BU 0150

Posibilidad de control externo — 0~ 42,48V

- del reglaje de la temporizacion (2) ~ 110240 W

Asimétrico, con reglaje independiente de las temporizaciones de Trabajo y Reposo | L IR [

Relé intermitente — o 24V 1IN RE7-CV11BU 0,150
Posibilidad de control externo =0~ 42..48V
- de la fase de arranque A 110240 W

- del reglaje de las temporizaciones (2)
- de la paradia parcial

(1) Un conmutador, situado en la parte frontal del aparato, permite transformar el segundo relé temporizado en relé
instantaneo.

(2) Mediantepotencidmetros externos, no suministrados. En ese casose desconectan automaticamente lospotenciometros
intermos.

90
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Relés temporizados Zelio Time

Salida relé, ancho 22,5 mm, universales. Relés temp. arranque “estrella-triangulo”

Funciones y referencias

Relés temporizados para arrancadores “estrella-triangulo” 1)

Temporizaciin regulable de 0,055 a 300 h en 10 rangos.
Relés temporizados para arrancadores “estrella-tridngulo”

Con doble temporizacion de Trabajo Con contacto de paso en estrella
RE7-YA RET-YR
E 'lf" Alimentacién Alimentacién
hajo tensidn - ; UNVT g
[ desactivad T e ""m_ e
Bl :ctivado T e INV2" 17z
ttemporizacion regulable jestrella) = astrella’
astrela’ K1 *rigngulo” ks [
*riangulo” k3 [ 1 50ms
r 50 ms
Funcicnes Tensiones Salida Referencia Peso
(ver los diagramas superiores) cle alimentacién rele ko
Con doble temporizacion de Trabajo — & ~. 24V 27NV RE7-YA12BU 0,150
PN | — G 42 4BY
e 110,240 W
Con contacto de paso en estrella = G~ 24V 20Ny RET-YR12BU 0,150
- Ninl — G~ 42 48Y con punto
e 110,240 W comun

(1) Temporizacion regulable para funcionamiento en *estrella’ y fijo (50 ms) para pasar de “estrella” a “triangulo” con el
fin de obtener un tiempo de corte suficiente.

ESC{ Uemas aplicacion “Arrancador estrella-triangulo”)

Esquema de potencia Estuemas de control
RE7-YA12BU Funcion “estrella-triangulo” con doble temporizacion de Trabajo &5 B
b W] B Bornera RE7-YA
A 15 Ef
3 EZ
zlEl= = it
.(.
—| =] @ .—lra ] -—Inlml ) 2(—|£E&|
nz\—\—\ K L = I I
| =] = | =] = b Bl K2 18 [ 16 [ as
. b
] A
= &
B
Pé_i
I
K3
4 2 KAT = relé RET-YA
A ] &
Esquema de potencia Esquemas de control
RET-YR12BU Funcian “estrella-triangulo™ con contacto de paso en "estrella” A T

p}

-1 o] = = Bornera RE7-YR

14l - H
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Relés temporizados Zelio Time

Salida relé, ancho 22,5 mm, universales. Relés multifuncion

Caracteris

Cer cas: 4/10 Funciones vy referencias
eTerencls

s:4/11 a4M5

Relés multifuncion

Temporizacidn regulable de 0,05 s a 300 h en 10 rangos

Relé temporizado al frabajo } Relé de contacto de paso Relé intermitente con

RET-ML, MY con arrangue en la puesta arrangue en fase de Trabajo
bajo tension 1L =2 RE7-ML, MY T L
RE7-ML, MY

almentacien [ Alimentacicn [ ] Almentacion (I

[ sin tensidn o )
[ | bajo tensién 1818 25/28) NV 45 s ANV isnE e E
de&a C“uado 1516 (25| 15/16 (2525] 1516 |26 25
Il activado LL_I LL_LL_I
t: temporizacion regulable
: ':th N 125 e d ial Relé intermitente con Relé temporizado al reposo Relé de contacto de paso con
5:llempo de parada parcia arrangue en fase de Reposo RET7-ML, MY arrangue en la apertura del contacto
RE7-ML, My J L N de control externo 7L N
RE7-ML, MY
Alimentacion [ I Mimentacion [ I Aimentacign [ I
MY | METque [iro I Arranqua ve: ]
15016 (25035 16/18 (25/28) MY 15/18 (25°28)
1 1 16/16 (Z525] 15/ 16 (25/25|
t t
Relé para arrancador “estrella-triangulo™ con: Control externo del Control externo de la
doble temporizacion Trabajo contacto de paso en estrella arrangue de la temporizacion parada parcial de |a temporizacion
RE7-MY &&= RE7-MY <& 1L {ejemplo en funcién de Trabajo) (1) {gjemplo en relé de contacto de
RE7-ML, MY paso) (1)
RET7-ML, MY
Alimentacian Alimsntacién Alimentacicn [ NN Almentacicn [
R e LTS e— T R o i
FINVZY ynee parcial
o fre-Y
TS *actralla” MY 1518 1518
n n e N . o 1515
Lol tidnguic’ [ i 1 Jis)i2]is|i3
“trignguin” [ 1 |50 ms b I‘ e

T '__5EI ms

Relé de & funciones B, W, V1G5 1L [LHE 15

B e e e P

Funciones Tensiones Salicla Referencia Peso
(ver diagramas superiores) dle alimentacién relé ko
Relé temporizado al trabajo =0~ 24V 14INV"  RET-ML11BU 0,150
Relé temporizado al reposo =42 48Y

Relé de contacto de paso ~. 110,240 W

- arrancue en la puesta bajo tensién

- arrangue en la apertura del contacto

de control a distancia

Relé intermitente con arrangue en fase de Reposo
Relé intermitente con arrangue en fase de Trabajo
Posibilidad de contrel externo

RET-ML - del arrancue de la temporzacion

- ¢z la parada parcial de la temporizacién

- del reglaje de la temporizacidn (2)

4
E
L]
]
g
2

4

Relé de 8 funciones 51 I V1IED TN Tl T1E L= ALl

lgual que el relé de & funciones (3)+ =0~ 24240V 2 NV4)  RET-MY13MW 0,150
Relé para arrangque

“estrella-trian gulo”
-rnn doblatamnoorizacion dae Trabaio
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MANUAL DE LA ELECTROVALVULA
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Direct Acting NC ‘ZDI;]”
®
Asc Low Pressure Solenoid Valves S%RIIEZS
Brass or Stainless Steel Bodies

Red-Hal" 3/8" to 3/4" NPT

vo 4T 8030

Features

* Operate at low pressures: no minimum required; up to 15 psi
maximum differential.

* Normally Closed or Normally Open operation.

+ Widely used for dispensing, collating, gas shutoff, vacuum
holding, and tank draining applications.

+ Normally Open valve well suited for venting systems.

n v ®e

Construction
Valve Parts in Contact with Fluids
Body Brass 304 Stainless Steel
Seals and Disc NBR
Core Tube 305 Stainless Steel
Core and Plugnut 430F Stainless Steel
Core Spring 302 Stainless Steel
Shading Coil Copper I Silver
Stem PA (Normally Open) 5
*
Electrical Y
Watt Rating and Power
Consumption Spare Coil Part Number
%&ﬂ:’: AC General Purpose | Explosionproof
Classol | DC VA | VA ’ T T

Insulation | Watts | Walts | Holding| Inrush| AC DC AC DC vl 7

F 10.6 | 6.1 16 40 |238210|238310 (238214 | 238314

F 16[101] 25 70 |238610| 238710 | 238614 | 238714

F - | 161 ] 35 95 |272610| 97617 | 272614 | 97617

F -~ [171] 40 93 |238610| - [238614| -

F -~ 201 48 240 1272610 - [272614| -
Standard Voltages: 24, 120, 240, 480 volts AC, 60 Hz (or 110, 220 volts AC,

50 Hz), 6, 12, 24, 120, 240 volts DC. Must be specified when ordering. Other

voltages available when required.

Solenoid Enclosures

Standard: Watertight, Types 1, 2, 3, 35, 4, and 4X.

Optional: Explosionproof and Watertight, Types 3, 35, 4, 4X, 6, 6P, 7, and 8.
(To order, add prefix “EF” to catalog number.)
See Optional Features Section for other available oplions.

Nominal Ambient Temperature Ranges:
AC: 32°F to 125°F (0°C t0 52°C)

DC: 32°F to 104°F (0°C to 40°C)

Refer to Engineering Section for details.

Approvals:

CSA certified. UL listed, as indicated. FM approved (Normally
Closed only except 8030G17 and 8030G67). Meets applicable
CE directives.

Refer to Engineering Section for details.
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SERIES

8030

ASCA

Specifications (English units)

c\r'aﬂ I:Ialing.f
Operating Pressure Differential ass [:eil_
(psi) Max. Flaid e B
Max. AC Max.DC | Temp. F Brass Stainless Steel Body
Pipe | Orifice Air- Air- Constr. Consir.
Size | Size |Cv Flow| inert inert Catalog | Ref. | UL@ | Calalog | Ref. | UL@
| (ins.) | (ins.) | Factor | Min. | Gas | Water | Gas | Water | AC | DC | Number | No. | Listing | Number | No. Listing | AC o
NORMALLY CLOSED (Closed when de-energized)
3 | 3| 18 [ 0 7 5 3 3 | 180120 | 8030G10| 1 o] 8030G64 | 1 @] 6.1/F | 106F
318 38 18 0 15 15 | 35| 35 | 180|150 8030613 | 2 Q 8030G65 | 2 O 10.1/F | 11.6F
1/2 76| 2.8 0 4 6 - - | 180| - | B030G16| 3 O 8030666 3 o 6.1/F =
12 | 16| 28 | 0 15 15 - - |200] - [8030617| 1 Q 8030G67 | 11 Q 1638 | -
34 374 5 0 2 2 1 1 180 | 150 | 803063 9 ) 2 - = 104/F | 11.6F
34 3/4 5 0 4 4 - - 180 | - | 8030G43 9 0 - - - 1714/F -
34 5/8 54 0 25 | 25 - - | 180 - ; 8030663 | 10 O 10.1/F -
NORMALLY OPEN (Open when de-energized)
3/8 3/8 1.6 0 15 15 - - 200 8030670 | 12 ® - = = 16.1F B
1/2 76| 22 0 15 15 = 200 8030671 | 13 ® = - = 20.1/F "
112 34 5 0 2 2 180 8030682 | 7 ® - 10.1F g
3/4 34 55 0 2 2 - - | 180 | - | B030GB3 8 ® - 10.1/F -
Notes: @ On all 50 hertz service, the watt rating for the 6.1/F solenoid is 8.1 watts.
@ © = Safety Shutoff Valve; ® = General Purpose Valve. Refer lo Engineering Section (Approvals) for details.
Specifications (Metric units)
Operating Pressure Differential | Max. Fluid Watt Rating/
(bar) Temp. G Class of Cail
Max. AC Max. DG Brass Body Stainless Steel Body Insulation ©
Pipe |Orifice | Kv Flow Air- Air- Canstr. Constr.
Size | Size | Factor Inert Inert Catalog Red. UL@| Catalog Rei. UL@
(ins.) | (mm) | {m3/h) | Min. | Gas |Water| Gas |Water] AC | DC | Number No. |Listing] Number | No. | Listing | AC [
NORMALLY CLOSED (Clesed when de-energized) -
3/8 10 1.5 0 05 | 03|02 02| 8 48 | B030G10 1 O | 8030G64 1 Q 6.1/F | 10.6/F
3/8 10 1.5 0 10 |10] 02| 02 8 65 | B030G13 2 O | 8030G65 2 9] 10.1/F | 11.6/F
172 1 24 0 | 03|04 - = 81 8030G16 3 O | 8030G66 3 O B.1/F #
"’ n 24 | 0 | 10[10] - - 1 92 - | 8030G17 11 O | 8030667 | 11 O [161F| -
34 | 19 43 0 jJotfotf{o1]ol1] & 65 | 8030G3 9 Q - : 10.1/F | 11.6F
3/4 19 43 0 03 | 03 - = 81 - | 8030G43 9 O - = “ 17.1F »
3/4 16 46 0 02 | 0.2 - 81 ~ # 8030663 10 O 10.1F
NORMALLY OPEN (Open when de-energized)
38 | 10 14 | 0 |10 ] 10 - 92 - | 8030670 12 e - - - 16.1/F
112 11 18 0 10 | 10 92 - | 8030G71 13 @ = = 201K -
112 | 19 43 [ 0 | 01 ] 01 - | B 8030682 7 ® - 10.1/F
3/4 19 47 0 01 | 01 - - B1 - 8030G83 8 [ ] - 10.1/F

Nates: @© On 50 heriz service, the watt rating for the 6.1/F solenoid is 8.1 watts.

@ O = Safety Shutoff Valve; @ = General Purpose Valve, Refer to Engineering Section (Approvals) for details.

2.02
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8030
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Dimensions: inches (mm)

Constr,
Ref. No. H | K L | P W
1 ins. | 385 3 |1.91]3.41] 1.69
mm| 98 | 76 | 49 | 87 | 43 S
2 |ims.| 4 |314]1.91[355] 195 Pl
mm|102| 80 | 49 | 90 | 50
3 ins. | 407 |3.25|228]|3.63| 1.69
mm|103| 83 | 58 [ 92 | 43
7 ins. | 3.971.88281]285| 229 H
mm|101 | 48 | 71 | 72 | 58
8 ins. [ 3.97(1.88|281|285| 229
mm (101 | 48 | 71 | 72 | 58
9 Ins. | 4.1 | 244 |2.81|341| 228
mm |04 ]| 62 | 71 | 87 | 58
10 ins. | 416247 [ 281344 ] 228
mm| 106 | 63 | 71 | 87 58
11 ins. | 4.311339(228|3.77| 2.06
mm | 110 | 86 ( 58 | 96 | 52
12 ins. | 4.16] 1.1 | 1.91]372] 2.06
mm | 106 ) 28 | 49 | 94 | 52
13 ins. | 4.371.05(228| 383 206
mm | 111 ] 27 | 58 | 97 | 52 R12 [3.2]
IMPORTANT: Valves may be mounted in any position, 4 PLACES -58 [15]
except for 803063 DC. "
) |
D)t - —1 .69 [18] .86 [22]
[ e
9.266 [6.8 .88 [22]
ISR B BN
Constr. Refs. 7, 8
1
{ } |
1 1/2 NPT
]
! |
! 4:__,',}_2,__
1
I
| — &
|
K H
lz-.—_—_q ===
] I
| 1
— - = S _E__,_
NPT !
BOTH ENDS :::::‘ I:::z:

2.03




8030 ASVA

Dimensions: inches (mm)

Constr, Refs. 9, 10
t
_ | [ |- 172 wer
- 7
[ &,
£ I

NPT
BOTH ENDS

',____L 1.626 [41.3)

1,656 [42)

281 DA
2 MOUNTING HOLES

OPTIONAL MOUNTING BRACKET

Consir. Refs. 11,12, 13

1/2 NPT

59 [15]

R.12 [3.2)
4 PLACES

I
- —+.69 [18] .86 [22]
[l

0.266 [6.8] B8 [22]

ARG SRS
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ANEXO 4.
MANUAL DEL LOGO TELEMECANIQUE-ZELIO
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ANEXO 5.
REGULADOR DE PRESION
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FOTOS

ANEXO 6. UBICACION DE LOS DISPOSITIVOS ELECTRICOS Y
ELECTRONICOS



FOTO 1. UBICACION DEL FLUIDMASTER, SOLENOIDE SEGURO
ELECTRICO Y SOPORTE

-
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FOTO 2. UBICACION DEL SENSOR
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FOTO 3. INSTALACION DEL INODORO

FOTO 4. UBICACION DEL SENSOR
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FOTO 5. UBICACION DEL SENSOR Y LA ELECTROVALVULA

FOTO 6. UBICACION DE LA ELECTROVALVULA
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FOTO 7. UBICACION CAJAS DE CONTROL

FOTO 8. CAJADE CONTROL 1
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FOTO 9. CAJA DE CONTROL 2.
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PLANOS

ANEXO 7. PLANOS DE LA INSTALACION DE LOS SERVICIOS
HIGIENICOS
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CORTE A-A'
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CORTE A-A'

CORTE B-B’
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ANEXO 8.
MANUAL DEL USUARIO

Para dar mantenimiento a los lavamanos es necesario seguir el siguiente

procedimiento:

- La alimentacién de las electrovalvulas es a 110 Voltios AC mediante un

codigo de colores:

Negro - Fase
Verde — Neutro

Azul — Retorno

- Para lo cual es indispensable utilizar el mismo cdodigo de colores para

instalaciones futuras.

- La alimentacion de los sensores de proximidad a 12 Voltios DC mediante el

siguiente codigo de colores.

Café — Positivo
Azul — Negativo

Blanco Azul — Retorno

Para lo cual es indispensable utilizar el mismo cédigo de colores para

instalaciones futuras.

- Verificar que los cables de conexidon eléctricos se encuentren en buen

estado y bien empalmados para evitar fugar de corriente o cortocircuitos.

- Mantener la presion de paso de agua principal en 15 PSI, lectura que nos

da la pluma del manémetro.
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- No destapar la canaleta por que existen conexiones internas que pueden

desconectarse.

- Para el buen funcionamiento del lavamanos es necesario no remover las
mariposas de las llaves de agua en los lavamanos ya que estan aisladas y

calibradas para que funcionen automaticamente.

- Verificar que no exista fuga de agua por la tuberia PVC cerca de los

dispositivos eléctricos controladores.
- Quitar el polvo o desechos de los dispositivos, ya que pueden ser

causantes de dafios severos a loa elementos

Para el mantenimiento de los inodoros es necesarios seguir el siguiente

procedimiento:

- La alimentacion de los solenoides o bombas eléctricas que vienen

directamente del Logo es a 12 Voltios DC mediante un codigo de colores:

Negro - Fase

Verde — Neutro

- Para lo cual es indispensable utilizar el mismo codigo de colores para

instalaciones futuras.

- La alimentacion de los sensores de proximidad a 12 Voltios DC mediante el

siguiente cédigo de colores.

Café — Positivo

Azul — Negativo
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Blanco Azul — Retorno

Para lo cual es indispensable utilizar el mismo cddigo de colores para

instalaciones futuras.

El programa interno del Logo no debe ser manipulado incorrectamente,
este dispositivo es el que controla el funcionamiento del sensor y de la
solenoide, un manejo incorrecto puede dafiar o borrar la programacion, si

esto llega a suceder leer el manual del Logo.

Verificar que no existe oxidacion en los dispositivos metéalicos existentes en

tanque de agua.

Verificar que los cables de conexion eléctricos se encuentren en buen

estado y bien empalmados para evitar fugas de corriente o cortocircuitos.

Verificar que no exista contacto entre los cables de conexion o
alimentacion con el agua almacenada con el tanque, pueden se causantes

de dafios al usuario.

Verificar que no exista fuga de agua por la tuberia PVC cerca de los

dispositivos eléctricos controladores.

No destapar la canaleta por que existen conexiones internas que pueden

desconectarse.

Para el buen funcionamiento del inodoro es necesario no remover las la

tapa del tanque de agua.

La caja de control debe estar siempre cerrada ya, solo personal capacitado

puede hacer mantenimiento o algin cambio futuro de este.
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- Quitar el polvo acumulado en las caras frontales de los sensores con un

trapo humedo sin rayar dicha parte del sensor de proximidad.
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