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Disseny d'una Col"leccié de Practiques d’Automatitzacié No Presencials

1 Memoria

1.1 Objecte

L'objectiu del treball és el disseny d'una col'leccid de practiques no presencials
d’automatitzacié. Tenint en compte que les practiques estan pensades per a que cada
estudiant en desenvolupi una Unicament, es formulen una serie d’objectius a complir en el
present treball.

Els objectius a assolir queden descrits a continuacio:
e Dissenyar una col'leccié de practiques d'automatitzacio.

e Aconseguir que les practiques es desenvolupin de manera no presencial en la seva
totalitat mitjancant I'iis del programa informatic, Zelio Soft 2 [1].

e Incorporar un conjunt de continguts establerts en cada una de les practiques.

o Dissenyar cada practica de forma que tingui una extensié conforme d’acord amb un
temps maxim de dedicacio per part de I'estudiant.

e Homogeneitzar les practiques per tal que tinguin uns requeriments de coneixements
iguals i siguin d'una dificultat i extensié semblants.

e Representar en les practiques exemples reals tant del moén de la indUstria com a
nivell quotidia.

e Aconseguir que l'estudiant esculli I'autdomat/s més adients per a cada practica en
funcid de les entrades i sortides, tant digitals o analogiques, que es requereixin.

e Treballar amb entrades analogiques mitjancant sensors analogics reals.
e Proporcionar una proposta d’avaluacié per a les diferents practiques.

e Adjuntar una representacio grafica de I'enunciat de la practica.

1.2 Abast

Per tal d’assolir tots els objectius del treball s’han de dur a terme un seguit de tasques
les quals s’analitzen seguidament.

Al final del treball es pretén obtenir una col*leccié de practiques d'automatitzacio, per
tant, la tasca principal és I'elaboracié d'un dossier de practiques. Per poder crear aquest dossier
s’han de completar una série de passos.

En primer lloc, s’han de conéixer els continguts que s'imparteixen en les assignatures de
Fonaments d’Automatismes i Laboratori d’Electrotécnia per a poder tindre una llista dels
coneixements que es requereixen als estudiants en un curs academic.

Seguidament, es documentaran els requisits de disseny que apliquin en el treball.
Aquests requisits que afecten son de diferents tipus els quals es desenvolupen en el respectiu
apartat de requisits de disseny. Amb I'elaboracié de la llista de requisits s'obtindran els limits
tant maxims com minims per tal que les practiques tinguin una extensié conforme i coherent,
siguin homogenies i incorporin tots els continguts requerits.

Un cop es coneguin els limits de les practiques s’elabora un recull de casos tant a nivell
industrial com quotidia. Es seleccionaran els casos que ofereixin un ventall de possibilitats més
gran i siguin més propers i familiars per a l'alumnat.

Es confecciona un enunciat amb els exemples seleccionats. L'enunciat ha d‘incorporar
tots els continguts detallats en I'apartat de requisits de disseny.
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Es desenvolupa un fitxer amb el programa Zelio Soft 2 per a cada una de les practiques.
Aquest fitxer correspon a una possible solucié a cada enunciat marcat complint aixi I'aspecte
telematic.

Amb els enunciats de les practiques formulats es confecciona un disseny CAD per a poder
obtenir un esquema grafic de I'enunciat de cada practica. Aquest disseny CAD ha d‘incorporar
els seglients aspectes:

e Representacid clara i esquematica de I'enunciat de la practica. Ha de ser visual per
a oferir una idea representativa del cas que s'esta desenvolupant.

e Tots els elements que intervenen en l'enunciat i que son fisicament visibles en la
realitat (sensors, polsadors, interruptors, entre d‘altres) han d’estar representats en
I'esquema AutoCad [2]. Aquests elements han de tindre una simbologia uniforme per
a totes les practiques.

e Els elements anteriors a part d’estar representats en planol, han de tindre una
numeracio la qual estara acompanyada d’una taula de referéncies amb la respectiva
descripcié de I'element en qlestid.

e Sialgun element o zona del planol requereix més informacid per tal d’aclarir possibles
dubtes es desenvolupen detalls, seccions, vistes de suport, etc. Amb aix0 s'intenta
que l'enunciat estigui plenament representat en un esquema CAD per tal de crear
una imatge real del cas a estudiar.

Es tracta 'aspecte de la selecciod per part de I'estudiant de I'automat o automats aixi com
de possibles extensions. El programa Zelio Soft 2 ofereix una gamma d’automats i un seguit
d’extensions. Amb I'elaboracié del disseny CAD s’adjunta una taula de referéncies tal i com
s’ha esmentat anteriorment. Aquesta taula de referéncies recull totes les entrades i sortides
que sbn presents en I'enunciat. Amb I'ajut d’aquesta taula I'estudiant pot identificar quins
elements son sortides i quins entrades (analogiques o digitals). Coneixent aquests aspectes i
els automats presents en la base de dades del programa la persona que realitzi la practica pot
seleccionar el modul o moduls més adients per a la solucié del problema.

Cada practica incorpora un sensor analogic. S’han escollit diferents sensors per a cada
enunciat. S’han cercat les fitxes tecniques de cada sensor analogic per a poder adjuntar-les
amb I'enunciat. Amb I'ajut de la fitxa técnica i una serie de valors fixats, I'estudiant ha de ser
capac de treballar amb magnituds fisiques per a poder introduir-les al programa com a
variables analogiques.

Es proporciona una proposta d’avaluacié per a cada una de les practiques complint els
requisits de disseny pertinents. Aquesta proposta ha de tindre en compte els continguts minims
a assolir aixi com la diferenciacié per excel*lencia.

1.3 Antecedents

En el present treball es pretén dissenyar un conjunt de practiques d’'automatitzacio
enfocades com a possible suport a la docéncia.

Aquesta colleccié de practiques esta pensada per a que l'estudiant les realitzi a nivell
individual i de forma totalment no presencial, mitjancant el suport d’un programa informatic
anomenat Zelio Soft 2, del fabricant Schneider Electric. Aquest programa esta pensat per al
disseny de sistemes d’automatitzacié simples. A més, permet la simulacid de diferents sistemes
mostrant I'estat de les sortides a nivell virtual. Permet les entrades discretes, la simulaci6 del
programa d‘aplicacioé en temps real o accelerat, aixi com, mostra els diferents elements actius
del programa de forma dinamica i la compilacié automatica de programes. Per tant, és un
programa optim per al desenvolupament de practiques no presencials.
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Tal i com s’ha esmentat, les practiques estan pensades per a que es desenvolupin de
forma telematica, sense la necessitat que I'estudiant hagi d’estar en un laboratori amb tots els
equips fisics reals, que compondrien els diferents equips d’automatitzacié de les diferents
practiques. Aquest aspecte aporta una gran llibertat i un gran ventall de possibilitats, ja que
les persones que desenvolupin les practiques podran tractar a nivell virtual amb equips
totalment reals i presents en el mén de la indUstria actual. Es proporciona aixi, una visid i
coneixement més ampli dels diferents aparells usats a nivell industrial en el mén de
I'automatitzacio.

Per altra banda, amb el present treball, es pretén introduir una serie de coneixements
basics de forma progressiva sobre el mén de I'automatitzacid, per tal que aquestes practiques
serveixin com a procés per a la interioritzacié d’aquests continguts de forma practica.

Cada una de les practiques desenvolupades en el treball representen situacions reals
dins del mén de la indlstria o en el mén quotidia. Mitjancant aquests enunciats I'estudiant
s’enfrontara a problemes reals amb una aplicacié propera i util.

Tal i com es desenvolupara més endavant, les practiques estan pensades per a exigir
uns continguts els quals seran iguals entre elles. Cada practica a nivell individual constitueix
una activitat que conté tots els requisits en termes de coneixements que es fixen en el treball.
Per tant, és tracten de practiques que conformen problemes relativament llargs, és a dir, no
estan enfocades per a solucionar problemes petits i concrets, ans el contrari, mitjancant el
desenvolupament de cada practica I'estudiant anira solucionant una série de problemes
respecte un disseny real.

L'estudiant tindra la possibilitat de treballar amb elements i equips reals de fabricants
concrets, fomentant aixi la capacitat d'eleccid. Cada persona triara en cada cas l'element
comercial més adient en funcié de les seves caracteristiques tecniques. Aquest punt esta
enfocat a I'eleccié de I'automat més adient. A partir d’'un recull dels elements de cada practica
en forma de taula de referéncies I'estudiant podra identificar quantes entrades (analdgiques o
digitals) i sortides entren en joc. Amb aquestes dades i mitjancant una base de dades dels
automats i moduls del fabricant Schneider Electric es poden seleccionar multiples alternatives
per a solucionar la practica. Un altre aspecte que fomenta I'eleccié i la capacitat de decisié és
la propia solucio de la practica. Els enunciats no tenen una solucié Unica, més aviat el contrari,
hi ha multiples solucions totalment funcionals. L'estudiant tindra plena llibertat per a solucionar
la practica assignada.

Al tractar-se d'un treball destinat al possible suport a la docéncia cada practica té
associada una proposta d‘avaluacio.
1.3.1 Ensenyament i Assignatures

Aquesta col'leccié de practiques esta pensada per a estudiants del Master d’Enginyeria
Industrial. La procedéncia academica dels estudiants que accedeixen a I'esmentat master és
molt variada. El perfil d’accés sense complements formatius contempla estudiants graduats en

[3]:
e Enginyeria Eléctrica
e Enginyeria Electronica Industrial i Automatica
e Enginyeria Mecanica
e Enginyeria Quimica
e Enginyeria en Tecnologies Industrials

Per altra banda també es contempla I'accés d’estudiants mitjancant complements
formatius. El perfil d'accés és doncs:
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e Enginyers Técnics Industrials
e Altres Enginyers

Tal i com se’'n despren de les llistes anteriors, la varietat de perfils academics dins de
I'alumnat del master és molt diversa. Moltes de les titulacions esmentades no contemplen en
el pla d’estudis assignatures que tractin sobre I'automatitzacid. Per tant, en termes generals
els estudiants d’aquest ensenyament no disposen d’una formacié en aquest ambit.

Dins del Master en Enginyeria Industrial es desenvolupen en el primer curs dues
assignatures relacionades amb la automatitzacio. Aquestes assignatures son [3]:

e Fonaments d’Automatismes
e Laboratori d’Electrotécnia

L'assignatura de Fonament d’Automatismes constitueix les bases tant tedriques com a
nivell practic dels continguts d’automatitzacié. Per altra banda, I'assignatura de Laboratori
d’Electrotecnia conté un conjunt de practiques que es desenvolupen al laboratori. D'aquest
conjunt de practiques I'Gltima correspon a l'automatitzacié i esta formada per una série de
petits exercicis a desenvolupar.

D’acord amb el contingut de les assignatures anteriors és recomanable cursar-les amb
simultaneitat o cursar en primer lloc Fonaments d’Automatismes i posteriorment el Laboratori
d’Electrotecnia.

S’ha de tindre ben present aquest punt de partida alhora de confeccionar les practiques
per tal que siguin coherents i s‘ajustin a I'ensenyament al qual van destinades. Aquests
aspectes esmentats es desenvoluparan amb profunditat en el respectiu apartat de requisits de
disseny.

1.4 Normes i referencies

1.4.1 Disposicions legals i normes aplicades

Per al present projecte no es d’aplicacié cap norma a excepcid de la norma UNE 157001
[4] per a I'elaboraci6 del mateix.

A continuacio es mostra el recull de referéncies:

[4] "UNE 157001:2014 CRITERIOS GENERALES PARA LA ELABORACION FORMAL...", UNE.ORG, 2021. [ONLINE].
AVAILABLE: HTTPS://WWW.UNE.ORG/ENCUENTRA-TU-NORMA/BUSCA-TU-NORMA/NORMA?C=N0052985.
[ACCESSED: 22- APR- 2021].

1.4.2 Programes de calcul

Per al desenvolupament del present projecte s'empren tres programes, un per simular
les practiques, un per al disseny dels arxius CAD i l'altre per als calculs electrics dels sensors.

Per a la programacié de les practiques s'usa el programa Zelio Soft 2 [1].

Per al disseny i confeccié dels planols dels respectius enunciats s'usa el programa de
disseny assistit per ordinador AutoCad 2016 [2]. Per a la representacio de circuits electrics i la
seva simulacié s’usa el programa PSIM [5].

A continuacio es mostra el recull de referéncies:

[1] Zelio Soft. Schneider Electric, 2002.
[2] AutoCad. Autodesk, 2016
[5] PSIM. Powersim, 2021.
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1.4.2.1 Zelio Soft 2

Per a les practiques es requereix I'Us del programa Zelio Soft 2. Aquest programa esta
desenvolupat pel fabricant Schneider Electric. Es una empresa multinacional europea la qual
proporciona solucions d’automatitzacié per a la indUstria, infraestructures, edificis, etc. Es una
de les empreses liders en el sector de l'automatitzacié proporcionant una amplia gamma de
productes com ara PLCs, caixes de polsadors, contactors, relés de control, entre molts d'altres.

El programa Zelio Soft 2 és un software de configuracié gratuita per a la configuracioé de
relés intel*ligents de la gamma Zelio Logic. Per tant, la biblioteca interna del programa permet
treballar amb diferents components reals de la rama Zelio Logic, és a dir, es poden configurar
components reals perod Unicament del propi fabricant.

L'objectiu del software Zelio Soft 2 és el de provar un programa sense la necessitat de
disposar dels elements i equips fisics. Es un programa molt senzill d'usar. Té una interfase
amb l'usuari molt intuitiva i presenta una agilitat molt alta per a configurar els relés
intel*ligents.

Per altra banda el software dona la possibilitat de programar amb diferents llenguatges,
llenguatge de blocs funcionals (FBD) i llenguatge de contactes (Ladder). Aquests tipus de
llenguatges son estudiats a l'assignatura de Fonaments d’Automatismes del Master
d’Enginyeria Industrial.

A continuacié es mostren algunes de les caracteristiques més importants del programa:
e Permet la detecci6 de qualsevol error de programacio.

e Té modes de simulacié i supervisio. Permet provar el programa en temps real sense
la necessitat de tindre el relé intel*ligent connectat a I'equip.

e Finestres de supervisio. A I'executar el programa es pot veure I'estat de les entrades
i de les sortides del relé intelligent.

e Permet la descarrega i carrega de programes.
e Edicié d'arxius personalitzats.

e Ajuda i suport en linia.

e Es compatible amb Windows ® 7,8.1 i 10.

Per els motius esmentats anteriorment s’escull aquest programa per al desenvolupament
de les practiques. Ofereix un gran ventall de possibilitats podent treballar amb contactors,
temporitzadors, comptadors, entrades analogiques, comparadors, etc. El fet de poder executar
el programa sense la necessitat de disposar del relé intelligent obra moltes portes. Aquest fet
permet que qualsevol persona des de qualsevol lloc pugui treballar la programacié de
I'automatitzacié. A més, permet el desenvolupament de la practica de forma totalment
telematica.

Per a més informacié del programa o per la descarrega d’aquest consultar [6].

1.4.3 Pla de gestio de la qualitat aplicat durant la redaccio del projecte

Per a poder garantir una correcta redaccid i estructuracié del projecte s’ha seguit la
norma UNE 157001 [4].

Per a desenvolupar els enunciats s’han emprat els programes esmentats anteriorment.
Aquests programes son fiables i estan totalment actualitzats.

Per a assegurar una correcta ortografia i gramatica en el document s’ha emprat I'eina
virtual de correccid lingliistica SoftCatala [7].
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1.4.5 Altres referéncies
No és d'aplicacid.
1.5 Definicions i abreviatures

Seguidament es recullen les abreviatures usades en el projecte. Cal distingir entre les
abreviatures que apareixen en els planols, les abreviatures del programa Zelio Soft 2 altres
d’'usades durant la redaccio i elaboracié del projecte. A més també es definira la simbologia.

1.5.1 Abreviatures planols

En primer lloc ens centrem en les representacions CAD. Cal esmentar que la
nomenclatura de tots els elements s’ha fet d’'una forma estandard i homogeénia per a totes les
practiques. Cada element té assignat una o unes lletres en majuscules i un nimero. Les lletres
indiquen el tipus d’element que és i el nimero és un indicatiu per a poder saber de quin
element s’esta parlant dins d'un grup d’elements iguals.
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Seguidament es mostren les abreviatures emprades sense tindre en compte la numeracio
dels elements.

e B: Bombeta (sortida digital).
P: Polsador (entrada digital).

S: Sensor (entrada digital).

e SA: Sensor analogic (entrada analogica).
e (: Contactor bobina (sortida digital).

e FC: Finals de carrera (entrades digitals).

e A: Senyal acustic (sortida digital).

e TXT: Missatge de text al panell de control.

I: Interruptor (entrada digital).

1.5.2 Abreviatures Zelio Soft

Per altra banda durant I'execucié de la solucié de cada practica mitjancant el programa
Zelio Soft 2 s’han de coneixer una serie d'abreviatures que sén propies del llenguatge del
programa [8]. A l'igual que als planols, els elements estan identificats amb una o unes lletres
seguides d’'un numero. Com s’ha esmentat, el nimero indica quin element estem usant dins
d’un grup d’elements iguals.

Aquesta nomenclatura del programa és la segiient:

e I: Contacte. Es una entrada digital. Pot ser un sensor, un final de carrera, un
interruptor o un polsador.

e Q: Sortides digitals. Pot ser una bombeta o contactors de bobines.
e T: Temporitzadors.

e C: Comptadors.

e V: Comparadors de comptadors.

e A: Comparadors analogics.

e TX: Bloc de text.

M: Memories

1.5.3 Relacio entre nomenclatures

Les abreviatures dels planols serveixen per poder ubicar tots els elements que es citen
en cada practica en un lloc concret del planol. Tenen com a objectiu poder identificar tots els
elements i la seva quantitat.

La nomenclatura del software Zelio Soft 2 és la propia del programa alhora de programar
els relés intel*ligents.

Seguidament es posa un exemple per a poder entendre com relacionar les dues. Es
disposa d’una sortida digital en una habitacié d’unes oficines en forma de bombeta. D’acord
amb el planol aquest element és el B1. Es I'element B ja que es tracta d'una bombeta i té el
nimero 1 ja que és la primera bombeta que apareix en I'enunciat. Alhora d'introduir aquest
element en el Zelio Soft s’ha de tindre en compte que es tracta d'una sortida digital. Al ser una
sortida digital i concretament la primera que apareix en I'enunciat de la practica aquest element
és anomenat Q1. Quan s'introdueix I'element Q1 en el programa és pot afegir una descripcid.
Per a facilitar la comprensié es pot introduir a la descripcid qualsevol missatge.
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La bombeta de les oficines quedara definida al software de la segiient forma:
e Q1 (B1-Bombeta oficines)

Essent, el primer terme Q1, la nomenclatura del programa i el segon terme (B1 Bombeta
oficines) la descripcié que es pot introduir per a fer més entenedor I'element.
1.5.4 Altres abreviatures

Altres abreviatures que apareixen en el projecte sén:

e LDR: Light Dependent Resistor

e Pt100: Sensor resistencia de plati en funcié de la temperatura

e Vdc: Voltatge en corrent continu

e CAD: Disseny assistit per ordinador

e FBD: Llenguatge de blocs funcionals

e Ladder: Llenguatge de contactes

En I'apartat de sensors analogics apareixen diferents abreviatures en les formules. No
s'inclouen en el present apartat ja que cada férmula va acompanyada d'una respectiva
llegenda.

1.5.5 Simbologia planols

A part de la nomenclatura dels planols, en cada element al costat del seu nom hi ha un
simbol d'identificacid. A continuacié es mostra una imatge amb el recull dels simbols emprats
amb la seva respectiva descripcio.

POLSADOR INTERRUPTOR BOMBETA  SENSOR DIGITAL

@ —
SENYALACUSTIC  C5 FINAL DE CARRERA
—
/O
. .

SENSOR ANALOGIC  MISSATGE DE TEXT AL PANELL DE CONTROL

Figura 1. Simbologia dels elements en els planols.
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1.5.6 Simbologia Zelio Soft
El programa informatic que es fa servir per al desenvolupament de les practiques té dos

opcions de visualitzacié dels elements, el simbol /adderi el simbol electric.

En primer lloc es mostren els elements que es poden situar com a contactes amb les

dues simbologies.

/
UEntrades digitals
a1

/’
Usortides digitals
T

/

MTemporitzadors
C1

Hcomptadors
W1

/

Hcomparador de comptadors
Ad

/

Bcomparador analdgic

Figura 2. Simbologia eléctrica dels diferents contactes.

1
| 1

UEntrades digitals

a1
| 1

Usartides digitals
T1
| |

MTemporitzadars
c1

HComptadors
V1

U Comparador de comptadors
Al
| 1

HComparador analagic

Figura 3. Simbologia ladder dels diferents contactes.
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En el diagrama de contactes es poden situar diferents elements a la zona de bobines.
Aquests elements son: les sortides digitals, els temporitzadors, els comptadors i els blocs de
text.

Les sortides digitals poden ser set, reset, activacio en estat (connector) i activacio en el
flanc. Es poden representar com a simbologia eléctrica i ladder.

S

(Y
NS

Usortides digitals
RQ1

Y
L

Usortides digitals
La1
(3
L)

Usortides digitals
1Q1

3
LY
Hsortides digitals

Figura 4. Per ordre descendent, set, reset, activacio en estat i activacié en el flanc en
simbologia ladder.

51
1
L

Usartides digitals
RQ1

1
L
Usartides digitals
L a1

1
L
Usortides digitals

ey
1
L

Usartides digitals

Figura 5. Per ordre descendent, set, reset, activacio en estat i activacié en el flanc en
simbologia eléctrica.

Els temporitzadors situats a la zona de bobines del diagrama de contactes poden ser
comandaments o resets amb les respectives simbologies.

T

—
L

UTemporitzadors
RT1

—
et

UMTemporitzadors

Figura 6. Per ordre descendent, comandament i reset en simbologia ladder.
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T

1
L

UTemporitzadors
RT1

1
L

UTemporitzadors
Figura 7. Per ordre descendent, comandament i reset en simbologia eléctrica.

Els comptadors per la seva banda al situar-se a la zona de bobines del diagrama de
contactes poden ser comptatge, comptatge descendent i reset amb les dos simbologies
possibles.

ccH
1
| -
DCnmp’[adurs
DCA
1
L
UComptadors
RC1
1
L
UComptadors

Figura 8. Per ordre descendent, comptatge, comptatge descendent i reset en simbologia

electrica.
cc1
fy
L9
Ucomptadors
oC1
fy
LW
Hcomptadors
RC1
fy
L
UComptadors

Figura 9. Per ordre descendent, comptatge, comptatge descendent i reset en simbologia
ladder.
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Finalment els blocs de text tenen dos funcions, activacié i reset en les dos simbologies
possibles.

TX1
Yy
L
UBloc de text
R
Yy
L
UBloc de text

Figura 10. Per ordre descendent, activacid i reset en simbologia ladder.

TX1
1
L
UBloc de text
R
1
L
UBloc de text

Figura 11. Per ordre descendent, activacid i reset en simbologia eléctrica.

Tots els contactes esmentats es poden representar com a normalment oberts o
normalment tancats en les dos simbologies possibles.

12

Figura 12. Per ordre descendent, contacte normalment obert i tancat en simbologia
eléctrica.

Figura 13. Per ordre descendent, contacte normalment obert i tancat en simbologia
ladder.
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1.6 Requisits de disseny

Seguidament es marquen els diferents aspectes que d'una manera o altre limiten
I'extensié i contingut de les practiques. Aquests requisits es poden separar en els blocs
seguents:

e Assignatures que apliquen.

e Temps disponible per al desenvolupament de les practiques.
e Continguts requerits (competéncies i continguts técnics).

e Nombre de practiques.

e Tematica de les practiques.

e Avaluacio.

1.6.1 Assignatures

Tal i com s’ha esmentat en |'apartat 3.1 del present treball, en 'ensenyament de Master
d’Enginyeria Industrial es cursen dos assignatures relacionades amb I'ambit de
I'automatitzacio.

Consultant la guia docent de l'assignatura de Fonaments d’Automatismes [9] i de
Laboratori d’Electrotecnia [10] s‘obtenen la quantitat de credits de cada una, les hores
setmanals de classe i les hores totals.

e Fonaments d’Automatismes: 3 credits. 30 h de classe. 2h per setmana.
e Laboratori: 30 h de classe. 3 credits. 8 hores presencials d’automatitzacio.

Existeix una seqiiencia de continguts entre les assignatures per aquest motiu es
recomanable cursar-les simultaniament o en tot cas cursar en primer lloc Fonaments
d’Automatismes.

1.6.2 Temps disponible

En primer lloc s’ha de tenir en compte el temps previst que tindra I'estudiant per a
desenvolupar-les, tal com ha quedat definit a I'apartat anterior. Cada estudiant (de forma
individual) realitzara, tal i com s’ha esmentat, una Unica practica. Per a la realitzacié d'aquesta
es preveu que en primera instancia es disposin de 4 sessions de 2 h cada una per a poder-les
desenvolupar. A part de les propies sessions I'estudiant podra dedicar-li temps fora d’aquestes
sessions estipulades. El temps total maxim per a poder realitzar la practica no ha de superar
les 30 h, comptabilitzant les hores presencials, i ho presencials.

1.6.3 Continguts requerits

Tal i com s’ha plasmat en els objectius del present projecte s’han d'introduir una série
de continguts en cada una de les practiques. En les practiques s’han d‘avaluar els mateixos
coneixements i han de tindre totes una dificultat semblant.

Aquests continguts i coneixements que es demanen son els corresponents a aspectes
d’automatitzacid. Es pot parlar de dos grans blocs que han d‘aparéixer tant de manera implicita
com explicita al llarg de la resolucié de cada practica. Aquests blocs son les competéncies que
es volen que els estudiants adquireixin i transmetin, el segon bloc sén els continguts
propiament tecnics d‘automatitzacid que els estudiants hauran de demostrar la seva
interioritzacié i domini.
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1.6.3.1 Competéncies

Seguidament s’estableixen les competéncies que I'estudiant ha d'intentar assolir durant
el desenvolupament de les practiques. Les guies docents de l'assignatura Fonaments
d’Automatismes [9] i de Laboratori d’Electrotécnia [10] de la Universitat Rovira i Virgili
defineixen les competéncies segiients:

Taula 1. Competencies.

Tipus | Codi Descripcio Resultats d'aprenentatge
Coneixer métodes d'automatitzacio.
Capacitat per dissenyar i projectar sistemes de Conéixer sensors i actuadors.
A | T18 produccié automatitzats i control avancgat de Dissenyar automatismes.
processos. Dissenyar petits programes

d’automats programables.
Expressar-se correctament de manera oral i escrita | Produir un text escrit adequat a la
en una de les dues llenglies oficials de la URV. situacié comunicativa.

C | C4

1.6.3.2 Continguts practiques d’automatitzacio

En aquest apartat es defineixen els elements tecnics i coneixements que han d'apareixer
en cada una de les practiques de forma homogénia entre elles.

A partir del recull de transparéncies de l'assignatura Fonaments d’Automatismes del
Master d’Enginyeria Industrial [11] es planteja el seglient recull d'aspectes que les practiques
hauran d’incorporar:

e Polsadors

o Interruptors

o Contactors

e Temporitzadors

e Sortides digitals

e Comptadors

e Comparadors

e Entrades analogiques
e Missatge a la pantalla del software Zelio Soft 2
e Sensors

¢ Blocs funcionals

o Diagrama de contactes

1.6.3.2.1 Polsadors

En cada una de les practiques que formen el compendi de practiques adjunt ha
d’apareixer I'is de polsadors.

Es prioritza I'Us de polsadors enfront a interruptors. S’ha escollit aquest criteri ja que en
la indUstria real els sistemes automatitzats acostumen a treballar amb polsadors en lloc
d’interruptors.

Els polsadors poden tindre esquemes diversos (amb un contacte normalment obert, amb
un contacte normalment tancat, amb un contacte normalment obert i un contacte normalment
tancat, etc.) L'eleccié d'un tipus de polsador o un altre és criteri de I'estudiant ja que hi ha
multiples formes de resoldre els enunciats.
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1.6.3.2.2 Interruyptors

Els interruptors poden tindre qualsevol de les dues estructures seglients, nhormalment
obert o normalment tancat i sera escollit per I'estudiant en funcié de I'exercici en qliestio i el
criteri de resolucié que es consideri oportd.

La diferéncia entre un polsador i un interruptor rau en que aquest ultim té un
enclavament mecanic. A més, i tal com es veu més endavant, els sensors digitals també actuen
com a interruptors. Per aquests motius no és obligatori la necessitat d’incorporar interruptors
com a tals en les practiques.

1.6.3.2.3 Contactors

D’acord amb [11], s’entén com a contactor aquell element format per una bobina i uns
contactes auxiliars (que poden ser memories 0 marques) ubicats en el circuit de control i uns
contactes de poténcia ubicats en el circuit de poténcia. Aquest aparell permet obrir o tancar
circuits ja sigui en buit o en carrega. La seva principal aplicacié és I'obertura i tancament de
circuits electrics relacionats amb instal*lacions de motors.

En el conjunt de practiques i concretament en cada una d'elles individualment, han
d’existir sortides en forma de motors eléctrics les quals les seves obertures i tancaments seran
controlades mitjancant contactors.

1.6.3.2.4 Temporitzadors

Existeixen diferents tipus de temporitzadors segons la seva estructura. D’acord amb [12]
existeixen dos grans tipus de temporitzadors, a la connexid i a la desconnexié. En total
s'estudien 11 tipus d’aquests elements dins dels dos grans blocs.

Els temporitzadors a usar son els que apareixen en el programa Zelio Soft 2.
e A: Treball, comandament mantingut.

a: Treball, sortida/parada per impulsos.

C: Retard a la desconnexio.

e B: Canvi, activacié comandament. Impuls calibrat en el flanc ascendent de I'entrada
de la funcio.

e W: Canvi, desactivaci6 comandament. Impuls calibrat en el flanc descendent de
I'entrada de la funcio.

e D: Llum intermitent. Comandament mantingut sincron.

e PD: Llum intermitent; sortida/parada per impulsos.

e T: Totalitzador de treball.

e AC: A/C. Combinaci6 entre Ai C.

e L: Llum intermitent, funcié mantinguda asincrona.

e I: Llum intermitent; sortida i parada per impulsos.

Els cronogrames dels diferents tipus de temporitzadors es poden consultar en [8].

En les practiques no s’exigeix que es solucioni una determinada activitat amb un tipus
concret de temporitzador. El que succeeix és que es planteja una activitat on es requereix I's
d’un temporitzador i és I'estudiant qui tria el més convenient per a ell i I'activitat en si.
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1.6.3.2.5 Sortides digitals

A part dels contactors es considera oportl que apareguin sortides en forma de senyals
lluminoses (bombetes testimoni) o senyals sonores (per exemple alarmes acustiques).

1.6.3.2.6 Comptadors
Han d’aparéixer comptadors, ja siguin ascendents, descendents o combinats.

1.6.3.2.7 Comparadors

Els comparadors de comptadors poden sortir com a tal si és necessari o no. Els
comptadors del programa es poden programar per que s'activin al arribar a una preseleccid
determinada. Si es requereix més d’'una preseleccié es poden emprar els comparadors en lloc
d’'usar més comptadors. Es criteri de I'estudiant.

1.6.3.2.8 Entrades analogiques

El programa Zelio Soft 2 té moduls que permeten treballar amb entrades analogiques.
Aquestes entrades en el software treballen com un interruptor pero s'activen o desactiven en
un cert rang de valors de voltatge.

En cada una de les practiques s’introdueix una activitat on es requereix treballar amb
aquestes entrades.

En lloc de proporcionar a I'estudiant el rang de valors en que es vol que s’activi o desactivi
una sortida es proporciona el sensor real amb la seva fitxa técnica. A partir de la fitxa técnica
d’un sensor analogic comercial i una magnitud fisica I'estudiant ha de ser capac de torbar el
rang de valors de voltatge de sortida. Mitjancant algun esquema que relacioni magnituds
fisiques amb el voltatge de sortida o algun petit calcul de teoria de circuits s’han d’aconseguir
els valors del voltatge de sortida.

1.6.3.2.9 Missatges a la pantalla del Zelio Soft 2

El software té la capacitat de poder mostrar blocs de text al panell de control. Aquests
blocs de text poden ser d'entrada lliure o blocs preestablerts com ara els valors dels
comptadors, dels temporitzadors, etc. El panell de control de I'autdmat és on es visualitzen
aquests blocs de text.

1.6.3.2.10 Sensors

Els sensors es refereixen a sensors de presencia, finals de carrera, cel'lules
fotoelectriques, etc. Aquests sensors actuen com a sensors digitals, com a interruptors.

1.6.3.2.11 Blocs funcionals i diagrama de contactes

La resolucio de les practiques és lliure. L'estudiant ha de proporcionar un o uns arxius
del Zelio Soft 2 on es pugui executar la practica i funcioni. L'optimitzacié de la resposta, és a
dir, evitar elements innecessaris o superflus també és un aspecte a tindre en compte alhora
de la resolucid i I'avaluacio.

La persona que realitzi les practiques pot escollir el metode de resolucié que més li
convingui, blocs funcionals o diagrama de contactes.

1.6.4 Nombre de practiques

El nombre de practiques diferents depén del nombre d’estudiants matriculats. Com més
estudiants més practiques diverses hi ha d’haver per evitar que molta gent realitzi la mateixa.
Actualment en el curs 2020-2021 hi ha 40 estudiants matriculats de I'assignatura de Fonaments
d’Automatismes segons [13]. S'estipula que cada practica pugui ser desenvolupada per 8
estudiants, en altres paraules, es requereixen 5 practiques diferents.
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1.6.5 Tematica de les practiques

Per tal de familiaritzar I'estudiant en el mén de I'automatitzacio les practiques han de ser
properes. La tematica d’aquestes ha de reflectir exemples reals de la industria o del mén
quotidia.
1.6.6 Avaluacio

Es requereix una proposta d’avaluacié. Cada practica ha de tindre una puntuacié minima
de 0 i una maxima de 10.
1.7 Analisis de solucions

A continuacié es mostren les diferents alternatives estudiades, quins camins s’han seguit
per arribar a elles, avantatges, inconvenients i quines han estat les solucions escollides.

Es defineix el segilient bloc d’estudi, tematica de les practiques.

1.7.1 Tematica de les practiques

D’acord amb els requisits de disseny es necessiten cinc practiques totalment diferents.
Per tant, es requereixen cinc tematiques. El tema de cada enunciat ha d‘anar enfocat a
sistemes d'automatitzacié reals, presents en la industria o el mén quotidia.

En primer lloc es recullen totes les tematiques que han sorgit fruit d'un brainstorming:
e Reactor quimic

e Casa domotica

e Aparcament

e Abastament d’aigua

e Zona de rentat de vehicles

¢ Magatzem automatitzat (oli d’oliva)

e Cruilla de vehicles i vianants

e Pontgrua

En primera instancia totes les opcions son idees reals on es pot aplicar 'automatitzacié
i elaborar un enunciat. Per a poder ser un tema totalment valid cada idea ha de complir una
serie de requisits i condicions. S’ha confeccionat la segiient taula per a poder escollir els millors
temes de les practiques.

Taula 2. Analisis de la tematica de les practiques

s Exemple industrial o del mén | Es poden introduir tots

Tematica Exemple real? g .
quotidia? els continguts?

Reactor quimic Si Si No
Casa domotica Si Si No
Aparcament Si Si Si
Abastament d’aigua Si Si No
Zona de rentat de vehicles Si Si Si
Magatzem automatitzat Si Si Si
Cruilla de vehicles i vianants Si Si Si
Pont grua Si Si Si

Master en Enginyeria Industrial, Universitat Rovira i Virgili 1-17



Disseny d'una Col"leccié de Practiques d’Automatitzacié No Presencials

De la taula anterior se’'n desprén que totes les idees proposades son exemples reals
presents en la industria o en el dia a dia de la gent. Per tant, son temes propers que I'estudiant
es pot sentir identificat.

El criteri determinant per escollir un tema o un altre és la possibilitat d’introduir tots els
continguts. Aquests continguts son els que es recullen en l'apartat 6.3.2 del present treball.
Com es pot observar tant la idea del reactor quimic, la casa domotica i I'abastament d’aigua
no compleixen aquest requisit. En termes generals, s'observa que aquests tres casos no
ofereixen un gran ventall de possibilitats per a elaborar enunciats. En altres paraules, no es
poden obtenir un gran nombre de preguntes diferents ni es poden introduir tots els continguts
requerits sense complicar massa |’'enunciat.

1.8 Resultats finals

1.8.1 Introduccio

S’han confeccionat cinc practiques diferents. Les tematiques que engloben son:

Practica 1: Recinte d’un aparcament de vehicles.

Practica 2: Recinte i nau d'un magatzem d’oli d’oliva.
Practica 3: Zona de rentat de vehicles.

Practica 4: Nau industrial amb un pont grua.

Practica 5: Zona d’una cruilla d’una ciutat.

Els titols corresponents son:

Practica 1: Aparcament.

Practica 2: Magatzem oli d'oliva.

Practica 3: Rentat de vehicles.

Practica 4: Pont grua.
Practica 5: Cruilla.

Cada una de les cinc practiques creades intenta apropar-se a la realitat mitjancant
enunciats que tracten temes presents en la industria o en el mdn quotidia.

1.8.2 Estructura

Cada practica presenta vuit activitats a desenvolupar, aixi com una activitat previa.
Aquesta activitat prévia consisteix en escollir I'autdmat/s i/o les extensions més adients de les
que ofereix el programa Zelio Soft. Per a dur-ho a terme es proporciona una taula de
refereéncies en cada una de les practiques. Aquesta taula de referencies esta present en els
planols. Mitjancant aquestes taules I'alumne podra comptabilitzar les entrades (analogiques o
digitals) i les sortides que intervenen en cada practica. Amb aquest recompte I'estudiant podra
estructurar les practiques per triar els automats més adients en funcid de la quantitat
d’entrades i sortides. Si per extensid no es pot programar tot amb un automat i una extensio
s’hauran de fer dues programacions. Aquestes programacions hauran de separar les vuit
activitats de les practiques tal i com consideri la persona que les realitzi. S’ha de tindre en
compte que el programa informatic no ofereix intercomunicacié entre moduls. Per tant, les
activitats que es col'loquin en programacions diferents no hauran de ser precedents entre
elles.
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Les vuit activitats que conformen cada practica introdueixen els continguts marcats en
els requisits de disseny de forma progressiva. Aquestes activitats no s’han de solucionar per
ordre. Unicament s’ha de tindre en compte que n’hi ha algunes que tenen activitats precedents.

En I'enunciat de les practiques es fan referéncia a tots els elements presents mitjancant
la nomenclatura descrita en el present treball.

Finalment es proporcionen per a cada una de les practiques un conjunt de planols.
Aquestes planols aporten una vista general en planta de la practica, aixi com, possibles detalls
d’elements i zones concretes, talls, seccions, etc. En els planols apareixen tots els elements
citats en els enunciats amb la seva simbologia i nomenclatura concreta. A més, tal i com s’ha
esmentat, també s‘adjunta una taula de referéncies per practica on es recullen tots els
elements de I'enunciat. En aquestes taules de referencies hi ha una columna buida que serveix
dajuda per a que l'estudiant pugui anotar de quina classe d’elements es tracta (entrades o
sortides) i aixi poder seleccionar els moduls corresponents per a la programacio.

Cada practica té una activitat d'un sensor analogic. En aquesta activitat I'estudiant haura
de realitzar un treball previ per a poder passar d'unes magnituds fisiques a un interval de
voltatge.

Aquests esquemes CAD faciliten la comprensié dels guions de les practiques.

S’ha elaborat un guidé on es desenvolupa I'enunciat de cada practica. Aquest guid
s'adjunta al respectiu annex del present document.

1.8.3 Proposta solucio

Totes les practiques han estat solucionades en la seva totalitat mitjangant el programa
informatic Zelio Soft. S'han realitzat les simulacions adients per a comprovar que la solucié
proposada compleix els requisits marcats en I'enunciat.

Aquestes solucions s’adjunten en un document independent format per I'enunciat de
cada practica, els respectius planols i la proposta de solucid. Aquest document no és public ja
que com s’ha comentat conté una proposta de solucié per a cada una de les practiques.

1.8.4 Descripcio practiques

1.8.4.1 Aparcament

La practica es centra en un aparcament de vehicles. Aquest aparcament conforma un
solar pavimentat el qual té una capacitat per a 5 vehicles. A I'aparcament s'hi accedeix i s'hi
surt a través d’un carrer. Aquest carrer condueix cap unes barreres d’entrada i sortida les quals
permeten l'accés i la sortida de I'aparcament. A l'interior de I'aparcament, a part de les places
i a grans trets, s’hi troba una garita d’un vigilant i els parquimetres.
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A continuacio es mostra una imatge de la vista general de la practica en planta.

CAZETA VIGILANT

CARRER |— |
' o i DH .
—— e ——— - - .
1) o

NOTA VEURE DETALL B NETAWEY

Figura 14. Esquema CAD de la vista general de I'aparcament.

Seguidament es descriuen les activitats de la practica.

0.
1.

2.

Seleccio automat/s i/o extensions.

Enllumenat caseta del vigilant de I'aparcament. Consisteix en la programacié del
control de I'enllumenat de l'interior de la caseta del vigilant.

Posada en marxa parquimetres. Consisteix en la programacid de I'engegada i parada
dels parquimetres de I'aparcament.

Barrera d'entrada i sortida. Consisteix en la programacié del cicle d'obertura i
tancament de les portes d'accés i sortida de I'aparcament.

Llums disponibilitat de cada aparcament. Consisteix en la programacié de I'encesa
de les llums que es situen sobre de cada plaga de I'aparcament i nindiquen la
disponibilitat, ocupat o lliure.

Comptador de vehicles. Es comptabilitzen els vehicles que entren i surten de
I'aparcament per saber quants romanen en el seu interior.

Rétol complet i lliure. Programacidé d’un bloc de text indicant I'estat de I'aparcament
en funcié del nombre de vehicles del seu interior i I'aforament.

Sensor de llum. En aquesta activitat es treballen les entrades analogiques mitjancant
un sensor de llum que ha d'activar una série d’elements a partir d’un valor fisic (nivell
d'il'luminacio).

Trucada operari. Programacié del procés de trucada a l'operari de la caseta del
vigilant des dels parquimetres per part d’un client.
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1.8.4.2 Magatzem oli d’oliva
La practica es centra en una parcel-la on hi ha una nau industrial. La nau industrial és

un magatzem d’oli d'oliva. El magatzem rep mateéria primera (oli d’oliva) la qual I'embotella i
posteriorment el distribueix. Es plantegen una série de preguntes sobre els processos i

sistemes de la nau industrial.
A continuacié es mostra una imatge de la vista general de la practica en planta.
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Figura 15. Esquema CAD de la vista general de la practica del magatzem d’oli d’oliva.

Seguidament es descriuen les activitats de la practica.

0.
1.

Seleccio automat/s i/o extensions.
Enllumenat del magatzem. Consisteix en la programacié del control de I'enllumenat
de les diferents parts del magatzem.
Semafors zones de carrega i descarrega. Programacié del canvi d’estat d’uns
semafors que permeten o impedeixen el pas dels camions a la nau.
Obertura i tancament portes moll de descarrega. Programacié del cicle d’obertura i
tancament de dos portes independents que configuren el moll de descarrega.
Emmagatzematge d’oli. Requereix la programacid del control d’'una bomba hidraulica
i les electrovalvules dels diposits que emmagatzemen I'oli a granel.
Comptador de camions i missatge nombre maxim de camions. S’han de
comptabilitzar els camions que entren i surten de la nau. Quan s‘arriba a un
aforament concret s’ha de programar un bloc de text indicant aquest fet.
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6. Sensors termics d'incendi. En aquesta activitat es treballen les entrades analdgiques

mitjangant uns sensors de temperatura que han d‘activar una série d’elements a
partir d’un valor fisic (assoliment d’'una temperatura concreta).

Cinta transportadora. Control I'activacid i parada del motor d'una cinta
transportadora. També s’han de programar un sistemes per a separar garrafes en
funcid de la seva mida.

Comptador garrafes i aturada cinta. S’han de comptabilitzar les garrafes que cauen
en un recipient al final de la cinta i aturar-la quan els recipients estiguin plens.

1.8.4.3 Rentat de vehicles

La practica es basa en un recinte format per diferents elements de rentat de vehicles. Hi
ha un tunel de rentat interior, una oficina i dues zones de rentat manual a pressio. Es plantegen
una serie de qglestions referents al sistemes i processos de funcionament dels diferents equips
de la zona de rentat.

A continuacié es mostra una imatge de la vista general de la practica en planta.
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Figura 16. Esquema CAD de la vista general de la practica del rentat de vehicles.

Seguidament es descriuen les activitats de la practica.

0.
1.

Seleccié automat/s i/o extensions.

Enllumenat del recinte. S’ha de programar el control de les diferents zones del
recinte.

Tancament de les portes del tinel de rentat. Programacié del cicle de tancament de
les dues portes de tunel de rentat.

Procés de rentat. Consisteix en la programacié del moviment del carro mobil del tunel
de rentat i de I'activacié de certes bombes hidrauliques durant el cicle de rentat.

Sortida del vehicle. S’ha programar el cicle d’obertura de les dues portes del tinel de
rentat.

Sistema de rentat manual a pressid. Es la programacié del cicle de rentat de les
zones de les manegues manuals.

Master en Enginyeria Industrial, Universitat Rovira i Virgili 1-22



Disseny d'una Col"leccié de Practiques d’Automatitzacié No Presencials

6.

Sistema de ventilacid. Programacié de l'activacid dels diferents ventiladors que
conformen el sistema de ventilacié forgada.

Sensor de pressid. En aquesta activitat es treballen les entrades analogiques
mitjancant uns sensors de pressid que han d‘activar una serie d’elements a partir
d’un valor fisic (assoliment d’una pressio concreta).

Trucada a l'oficina. Programacié del procés de trucada a I'operari de l'oficina des de
la zona de rentat manual per par d’algun usuari.

1.8.4.4 Pont grua

La practica es basa en una nau industrial. La nau industrial té al seu interior un pont
grua, aixi com, una oficina i unes portes d’entrada i sortida de vehicles. Es plantegen una serie
de questions referents al sistemes i processos de funcionament dels diferents equips de la
zona del pont grua.

A continuacio es mostra una imatge de la vista general de la practica en planta.
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Figura 17. Esquema CAD de la vista general de la practica del pont grua.

Seguidament es descriuen les activitats de la practica.

0.
1.

Seleccio automat/s i/o extensions.

Enllumenat del recinte. Consisteix en la programacio del control de I'enllumenat de
les diferents parts de la nau industrial

Porta d’entrada i sortida del recinte. Es la programacié del cicle d'obertura i
tancament de les dues portes d'accés a la nau.

Moviment del pont grua. Programacié del moviment en tots els eixos del pont grua.

Manteniment dels motors del pont grua. Consisteix en avisar mitjancant blocs de text
a la pantalla de que algun/s motors requereixen manteniment.

Avis funcionament. Activacid de mecanismes d‘avis quan el pont grua estigui en
funcionament.
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6. Moviments preestablerts. Realitzacid de certs moviments per part del pont grua
activats per l'operari mitjangant una sequencia d’operacions.

7. Sensor pes maxim. En aquesta activitat es treballen les entrades analogiques
mitjancant un sensor de carrega que ha d‘activar una série d’elements a partir d'un
valor fisic (assoliment d’'una carrega maxima a elevar per part del pont grua).

8. Sistema ventilacié forcada. Control engegada i aturada d’un ventilador.

1.8.4.5Cruilla

Aquesta practica es centra en una cruilla de quatre carrers. A part de la propia cruilla al
voltant de la zona hi ha un aparcament subterrani, una zona verda, un pas per a vianants i
I'accés a I'aparcament mitjancant un ascensor. Es plantegen una serie de qiestions referents
al sistemes i processos de funcionament dels diferents equips que es veuen en l'esquema.

A continuacié es mostra una imatge de la vista general de la practica en planta.
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Figura 18. Esquema CAD de la vista general de la practica de la cruilla.

A continuacio es descriuen les activitats de la practica.

0.
1.

Seleccio automat/s i/o extensions.

Llum de I'accés a l'ascensor. Programacio de I'encesa i aturada del llum de l'accés a
I'ascensor.

Accés carrer veinal. Consisteix en la programacioé de l'obertura i tancament de les
pilones d'accés a un carrer d'Us exclusiu per a veinat.

Semafors cruilla. Programacidé del funcionament ininterromput de quatre semafors
per a vehicles de la cruilla a partir d'un diagrama temporal de funcionament.

Pas de vianants. Control dels semafors relatius a un pas de vianants.
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5. Temps restant pas de vianants. Programacié d'un bloc de text que incorpori el temps
restant per a que els vianants passin a través del pas anterior.

6. Barreres entrada i sortida aparcament subterrani. Consisteix en programar el cicle
d’'obertura i tancament de cada una de les barreres d'accés al I'aparcament
subterrani.

7. Sensor humitat. En aquesta activitat es treballen les entrades analdgiques mitjangant
un sensor d’humitat que ha d’activar una serie d’elements a partir d’un valor fisic
(assoliment d'un nivell d’humitat relativa en la zona de reg).

8. Comptador aparcament. S’han de comptar els vehicles que entren i surten de
I'aparcament. S’ha de programar un missatge per pantalla que indiqui el nombre de
vehicles que hi ha a l'interior de I'aparcament.

1.9 Planificacio

S’ha realitzat una planificacié del desenvolupament de cada practica. Aquesta planificacio
es pot trobar a I'annex corresponent de programacié temporal. En I'annex esmentat es pot
trobar la panificacié detallada que s’ha dut a terme.

Cada practica, d'acord amb els requisits de disseny, té un temps associat de 4 sessions
de 2h a més d'un temps total (presencial i no presencial) de no més de 30 h. La planificacio
s’ha realitzat de la seglient forma. En primer lloc s’han cercat les precedencies entre activitats
de cada practica. S'entenen com a precedencies aquelles activitats que per a realitzar-les
necessiten de la finalitzacié d’una anterior. Amb aquestes precedéncies definides s’ha pogut
elaborar un diagrama de precedéncies. Seguidament s’ha analitzat el contingut de cada
practica. S'entén com a contingut, el conjunt d’entrades i sortides aixi com la resta d’elements
necessaris per a programar cada activitat (temporitzadors, comptadors, etc.). En funcié de la
complexitat i del nombre de continguts de cada activitat se li ha assignat un temps per a la
seva resolucio. Per a la planificacié temporal es considera que cada practica es desenvolupa
en la seva totalitat en les sessions presencials. Per tant, la durada total de cada practica s’ha
considerat de 8 h (totalment presencial) tot i que hi ha temps no presencial en cas que es
requereixi. Finalment amb les durades de les activitats conegudes s’ha elaborat un Gantt per
a cada practica. S’ha seguit una hipotética resolucié en ordre. Aquesta eleccié és arbitraria.
Les practiques es poden resoldre amb l'ordre intern que més es desitgi tenint en compte les
activitats precedents. Els objectius d’aquesta planificacio temporal sén diversos. En primer lloc
poder veure quines activitats sén precedents d‘altres. En segon lloc identificar la llargada i
dificultat de les activitats. Amb aquesta planificacid es pot tindre una idea general sobre la
durada d’aquestes. Els diagrames de Gantt son orientatius perd intentar ajustar-se a ells
comportaria el complet desenvolupament de les practiques en I'horari lectiu sense necessitar
temps fora de les sessions.

Per a més informacidé consultar I'annex de programacié temporal.
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2 Annexes

2.1 Justificacio continguts requerits

2.1.1 Descripcio

En aquest apartat es recullen tots els continguts que apareixen en cada practica. Aquests
continguts son quantificats, comparats amb els requisits i comparats entre practiques per
observar-ne la homogeneitat.

Per a coneixer els continguts de les practiques cal diferenciar entre els continguts
explicits en I'enunciat (polsadors, interruptors, sensors, finals de carrera, sortides digitals,
contactors) i els implicits (comptadors, temporitzadors, comparadors).

Els implicits no conformen cap entrada ni sortida de I'automat i no queden representats
ni en I'enunciat ni en el planol. Aquests continguts es poden quantificar un cop solucionada la
practica.

2.1.2 Aparcament

A continuacié es mostren tots els continguts que intervenen en la practica a través del
llistat segient.

Activitat 1:

e P1-Polsador enllumenat caseta vigilant

e Bl-Llum caseta vigilant

e Comptador llum vigilant

e Comparador llum vigilant

Activitat 2:

e C1-Contactor parquimetre 1

e (C2-Contactor parquimetre 2

e P2-Polsador parquimetre 1

e P3-Polsador parquimetre 2

e Temporitzador parquimetre 1

e Temporitzador parquimetre 2

Activitat 3:

e P4-Polsador barrera entrada

e (C4-Contactor barrera entrada ascendent
e (C5-Contactor barrera entrada descendent
e FC1-Final de carrera superior barrera entrada
e S1-Sensor presencia vehicle

e Temporitzador barrera entrada

e FC2-Final de carrera inferior barrera entrada
e S8-Sensor detector matricula
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e (C5-Contactor barrera sortida ascendent
e C6-Contactor barrera sortida descendent
e FC3-Final de carrera superior barrera sortida
e S2-Sensor presencia vehicle

e Temporitzador barrera sortida

e FC4-Final de carrera inferior barrera sortida
Activitat 4:

e B2-Llum vermella placa aparcament 1

e B3-Llum verda plaga aparcament 1

e B4-Llum vermella placa aparcament 2

e B5-Llum verda placa aparcament 2

e B6-Llum vermella placa aparcament 3

e B7-Llum verda placa aparcament 3

e B8-Llum vermella plagca aparcament 4
e B9-Llum verda placa aparcament 4

e B10-Llum vermella placa aparcament 5
e B11-Llum verda placa aparcament 5

e S3-Sensor preséencia vehicle plaga 1

e S4-Sensor presencia vehicle placa 2

e S5-Sensor presencia vehicle plaga 3

e S6-Sensor presencia vehicle placa 4

e S7-Sensor presencia vehicle placa 5
Activitat 5:

e Comptador vehicles

e S1-Sensor presencia vehicles entrada

e S2-Sensor presencia vehicles sortida
Activitat 6:

e TXT1-Bloc de text, lliure

e TXT2-Bloc de text, complet

Activitat 7:

e B12-Enllumenat aparcament 1

e B13-Enllumenat aparcament 2

e Bl4-Enllumenat aparcament 3

e B15-Enllumenat aparcament 4

e B16-Enllumenat aparcament 5

e SA-Sensor intensitat luminica
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e Comptador

e P5-Polsador enllumenat aparcament

e Temporitzador enllumenat 1
e Temporitzador enllumenat 2
Activitat 8:

e P6-Polsador telefon marxa

e Temporitzador trucada

e Temporitzador intermitencia
e P7-Polsador teléfon aturada
e B16-Senyal lluminds trucada
e Al-Senyal acustic trucada

Seguidament s’adjunta la taula resum dels continguts anteriors.

Taula 3. Resum continguts practica aparcament.

Continguts

Quantitat

Polsadors

Interruptors

Sensors

Finals de carrera

Sensors analogics

Contactors

Sortides digitals (llums, senyals acustics...)

Temporitzadors

Comparadors de comptadors

Comptadors

Blocs de text

Memories

oN|w ik o|Jlor|~oo|N

2.1.3 Magatzem oli d’oliva

A continuacié es mostren tots els continguts que intervenen en la practica a través del

llistat seglient.
Activitat 1:
e P1-Polsador enllumenat zona 1
e Bl-Enllumenat zona 1
e P4-Polsador parada enllumenat
e Temporitzador zona enllumenat 1
e P2-Polsador enllumenat zona 2
e Q2-Enllumenat zona 2
e Temporitzador zona 2
e P3-Polsador enllumenat zona 3
e B3-Enllumenat zona 3
e Temporitzador zona enllumenat 3
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Activitat 2:

S1-Sensor preséncia vehicles moll de descarrega plaga 1
S2-Sensor presencia vehicles moll de descarrega placa 2
S3-Sensor preséncia vehicles moll de carrega plaga 1
S4-Sensor preséncia vehicles moll de carrega placa 2
S5-Sensor presencia vehicles moll de carrega placa 3
B4-Llum verda semafor moll de descarrega

B5-Llum vermella semafor moll de descarrega

B6-Llum verda semafor moll de carrega

B7-Llum vermella semafor moll de carrega

Activitat 3:

FC1-Final de carrera rodes

P5-Polsador marxa porta moll de descarrega
C1-Contactor ascendent porta moll de descarrega
FC3-Final de carrera superior portes moll de descarrega
P6-Polsador aturada porta molla de descarrega
Temporitzador porta moll de descarrega

FC2-Final de carrera inferior porta molla de descarrega
C2-Contactor descendent porta moll de descarrega
FC4-Final de carrera rodes

P7-Polsador marxa porta moll de descarrega
C3-Contactor ascendent porta moll de descarrega
FC6-Final de carrera superior portes moll de descarrega
P8-Polsador aturada porta moll de carrega
Temporitzador porta moll de carrega

FC5-Final de carrera inferior porta molla de descarrega

C4-Contactor descendent porta moll de descarrega

Activitat 4:

S10-Sensor deteccid liquid

S6-Sensor nivell maxim diposit 1
S8-Sensor nivell maxim diposit 1
C5-Contactor bomba

C6-Contactor tancament valvula diposit 1
Temporitzador tancament valvula diposit 1
S7-Sensor nivell minim diposit 1
C7-Contactor obertura valvula diposit 1
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Temporitzador obertura valvula diposit 1
C8-Contactor tancament valvula diposit 2
Temporitzador tancament valvula diposit 2
S9-Sensor nivell minim diposit 2
C9-Contactor obertura valvula diposit 2

Temporitzador obertura valvula diposit 2

Activitat 5:

S11-Sensor camions que entren
S12-Sensor camions que surten
Comptador nombre de camions
Comparador camions

TXT1-Bloc de text, avis nombre de camions

Activitat 6:

SA1-Detector térmic emmagatzematge
SA2-Detector termic envasat

SA3-Detector expedicio

I1-Interruptor aturada senyals incendi
A1-Senyal acustica incendi

Temporitzador senyal lluminds intermitent
Temporitzadors exutoris

C10- Exutori 1

C11-Exutori 2

C12-Exutori 3

B8-Avis lluminds incendi

TXT 2-Bloc de text, avis incendi zona emmagatzematge
TXT 3-Bloc de text, avis incendi zona envasat

TXT 4-Bloc de text, avis incendi zona expedicid

Activitat 7:

P9-Polsador marxa cinta transportadora
C15-Contactor cinta transportadora
C16-Contactor brac pneumatic esquerra
C17-Contactor brag pneumatic dret
S13-Sensor garrafes grans

S14-Sensor garrafes petites

Activitat 8:

Comptador garrafes grans
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e Comptador garrafes petites

e P10-Polsador aturada cinta transportadora

e Comparador caixes grans

e Comparador caixes petites

Seguidament s'adjunta la taula resum dels continguts anteriors.

Taula 4. Resum continguts practica magatzem oli d'oliva.

Continguts Quantitat
Polsadors 10
Interruptors 1
Sensors 14
Finals de carrera 6
Sensors analogics 3
Contactors 15
Sortides digitals (llums, senyals acustics...) 9
Temporitzadors 11
Comparadors de comptadors 3
Comptadors 3
Blocs de text 4
Memories 0

2.1.4 Rentat de vehicles

A continuacié es mostren tots els continguts que intervenen en la practica a través del
llistat segient.

Activitat 1:

e Il-Interruptor enllumenat oficina

e B1l-Enllumenat oficina

e P1-Polsador enllumenat tunel de rentat

e B2-Enllumenat tunel de rentat 1

e B3-Enllumenat tinel de rentat 2

e Temporitzador enllumenat tunel de rentat
e S1-Sensor presencia vehicle zona 1

e S2-Sensor presencia vehicle zona 2

e B4-Enllumenat zona rentat manual 1

e B5-Enllumenat zona rentat manual 2

e Temporitzador zona rentat manual 1

e Temporitzador zona rentat manual 2
Activitat 2:

e S3-Sensor inductiu vehicle tunel de rentat
e Temporitzador tancament portes

e (C2-Contactor descendent porta entrada

e (C4-Contactor descendent porta sortida
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FC2-Final de carrera inferior porta d’entrada

FC4-Final de carrera inferior porta de sortida

Activitat 3:

FC2-Final de carrera inferior porta entrada
FC4-Final de carrera inferior porta de sortida
Temporitzador procés de rentat

FC5-Final de carrera esquerre del carro mobil
FC6-Final de carrera dret del carro mobil
Comptador 2

Comptador 3

Comparador comptadors 2

C7-Contactor bomba aigua i sabd
C5-Contactor moviment esquerre carro mobil
Comparador comptadors 3

Comparador comptadors 1

Comparador comptadors 4

C6-Contactor moviment dret carro mobil
Comparador comptadors 5

C8-Contactor bomba aigua

C9-Contactor assecat

Activitat 4:

Comparador comptadors 5

Temporitzador obertura de portes
C1-Contactor ascendent porta entrada
C3-Contactor ascendent porta de sortida
B6-Llum taronja intermitent

B7-Llum verda tunel de rentat

FC1-Final de carrera superior porta entrada
FC3-Finl de carrera superior porta de sortida

Temporitzador intermiténcia

Activitat 5:

P2-Polsador marxa aigua a pressio plaga 1
P3-Polsador sabd plaga 1

P4-Polsador cera plaga 1

C10-Contactor aigua a pressio placa 1
C11-Contactor sabd placa 1
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C12-Contactor cera plaga 1
Temporitzador cicle rentat placa 1
P5-Polsador marxa aigua a pressio placa 2
P6-Polsador sabd plaga 2

P7-Polsador cera plaga 2

C13-Contactor aigua a pressio placa 2
C14-Contactor sabd plaga 2
C15-Contactor cera placa 2
Temporitzador cicle rentat placa 2

Activitat 6:

P8-Polsador ventilacié forcada tunel de rentat
C16-Contactor ventilador 1

C17-Contactor ventilador 2

C18-Contactor ventilador 3

Temporitzador parada voluntaria
Temporitzador final cicle ventilacio

Activitat 7:

SA1- Sensor de pressid analogic diposit sabd
SA2- Sensor de pressid analogic diposit cera
Temporitzador intermiténcia

B8-Avis lluminds nivell sabd i cera

TXT1: Text nivell critic sabo

TXT2: Text nivell critic cera

TXT3: Text nivell critic sabd i cera

Activitat 8:

P9-Polsador trucada plaga 1
P10-Polsador trucada placa 2
Comptador 1

Comptador 2

Temporitzador trucada 1
Temporitzador trucada 2
Temporitzador intermiténcia
A1-Senyal acustica trucada

B9-Senyal lluminosa trucada en espera
P11-Polsador aturada trucada
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Seguidament s‘adjunta la taula resum dels continguts anteriors.

Taula 5. Resum continguts practica rentat de vehicles.

Continguts Quantitat
Polsadors 11
Interruptors 1
Sensors 3
Finals de carrera 6
Sensors analogics 2
Contactors 18
Sortides digitals (llums, senyals acustics...) 10
Temporitzadors 15
Comparadors de comptadors 5
Comptadors 4
Blocs de text 3
Memories 0

2.1.5 Pontgrua

A continuacié es mostren tots els continguts que intervenen en la practica a través del
llistat seglient.

Activitat 1:

I1-Interruptor enllumenat oficina
B1-Enllumenat oficina
B2-Enllumenat recinte pont grua 1
B3-Enllumenat recinte pont grua 2
P1-Polsador enllumenat pont grua
Temporitzador enllumenat pont grua
Comptador enllumenat pont grua

Activitat 2:

P2-Polsador conductor entrada recinte
A1-Senyal acustica entrada recinte
Temporitzador

Temporitzador

P3-Polsador porta entrada

C2-Contactor moviment ascendent porta entrada

FC1-Final de carrera superior porta entrada
S1-Cel'lula fotoeléctrica entrada vehicle
Comptador

Temporitzador

C1-Contactor moviment descendent porta entrada

FC2-Final de carrera inferior porta entrada

B4-Senyal lluminosa intermitent entrada recinte
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P4-Polsador conductor sortida recinte
C4-Contactor moviment ascendent porta sortida
FC3-Final de carrera superior porta de sortida
S2-Céllula fotoelectrica sortida vehicle
Comptador 3

Temporitzador 5

C3-Contactor moviment descendent porta sortida

FC4-Final de carrera inferior porta de sortida

Activitat 3:

P5-Polsador moviment eix x positiu pont grua
P6-Polsador moviment eix x negatiu pont grua
P7-Polsador moviment eix z positiu pont grua
P8-Polsador moviment eix z negatiu pont grua
P9-Polsador moviment eix y positiu pont grua
P10-Polsador moviment eix y negatiu pont grua
FC5-Final de carrera eix x negatiu pont grua
FC6-Final de carrera eix x positiu pont grua
FC7-Final de carrera eix z negatiu pont grua
Fc8-Final de carrera eix z positiu pont grua
FC9-Final de carrera eix y positiu pont grua
FC10-Final de carrera eix y negatiu pont grua
C5-Contactor moviment eix x negatiu pont grua
C6-Contactor moviment eix x positiu pont grua
C7-Contactor moviment eix z positiu pont grua
C8-Contactor moviment eix z negatiu pont grua
C9-Contactor moviment eix y positiu pont grua

C10-Contactor moviment eix y negatiu pont grua

Activitat 4:

C5-Contactor moviment eix x negatiu pont grua
Cé6-Contactor moviment eix x positiu pont grua
C7-Contactor moviment eix z positiu pont grua
C8-Contactor moviment eix z negatiu pont grua
C9-Contactor moviment eix y positiu pont grua
C10-Contactor moviment eix y negatiu pont grua
Comptador eix x

Comptador eix y
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Comptador eix z

TXT 1-Manteniment motor X

TXT 2-Manteniment motor Y

TXT 3-Manteniment motor Z

TXT 4-Manteniment motor X i Y
TXT 5-Manteniment motor X'i Z
TXT 6-Manteniment motor Y i Z
TXT 7-Manteniment motor X, Y i Z

Activitat 5:

C5-Contactor moviment eix x negatiu pont grua
Cé6-Contactor moviment eix x positiu pont grua
C7-Contactor moviment eix z positiu pont grua
C8-Contactor moviment eix z negatiu pont grua
C9-Contactor moviment eix y positiu pont grua
C10-Contactor moviment eix y negatiu pont grua
M1-Memoria

Temporitzador

Temporitzador

B5-Avis lluminds funcionament pont grua

A2-Senyal acustica funcionament pont grua

Activitat 6:

P5-Polsador moviment eix x positiu pont grua
P6-Polsador moviment eix x negatiu pont grua
P7-Polsador moviment eix z positiu pont grua
P8-Polsador moviment eix z negatiu pont grua
P9-Polsador moviment eix y positiu pont grua
P10-Polsador moviment eix y negatiu pont grua
Temporitzador eix x

Temporitzador eix y

Temporitzador eix z

Comptador eix x

Comptador eix y

Comptador eix z

FC5-Final de carrera eix x negatiu pont grua
FC8-Final de carrera eix z positiu pont grua
FC10-Final de carrera eix y negatiu pont grua
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C5-Contactor moviment eix x negatiu pont grua
C7-Contactor moviment eix z positiu pont grua
C10-Contactor moviment eix y negatiu pont grua

Activitat 7:

SA-Sensor analdgic pes maxim
Comptador
A3-Senyal acustica pes maxim

P14-Polsador aturada alarma pes maxim

Activitat 8:

P15-Polsador ventilacié forcada
C11-Contactor ventilacié
Temporitzador cicle ventilacié
Comptador cicle ventilacio

TXT8- Temps restant sistema de ventilacio

Seguidament s'adjunta la taula resum dels continguts anteriors.

Taula 6. Resum dels continguts de la practica pont grua.

Continguts Quantitat
Polsadors 15
Interruptors 1
Sensors 2
Finals de carrera 10
Sensors analogics 1
Contactors 11
Sortides digitals (llums, senyals acustics...) 8
Temporitzadors 11
Comparadors de comptadors 0
Comptadors 11
Blocs de text 8
Memories 1

2.1.6 Cruilla

A continuacié es mostren tots els continguts que intervenen en la practica a través del
llistat seglent.

Activitat 1:

S1-Sensor presencia recinte ascensor
B1-Enllumenat recinte ascensor

Temporitzador ascensor

Activitat 2:

S2-Sensor detector matricula carrer veinal
Temporitzador carrer veinal

C1-Contactor moviment ascendent pilona 1
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C2-Contactor moviment descendent pilona 1
C3-Contactor moviment ascendent pilona 2
C4-Contactor moviment descendent pilona 2

Temporitzador carrer veinal 2

Activitat 3:

Temporitzador semafors cruilla 1
B2-Llum vermella semafor 1
B3-Llum taronja semafor 1
B4-Llum verda semafor 1
B5-Llum vermella semafor 2
B6-Llum taronja semafor 2
B7-Llum verda semafor 2
B8-Llum vermella semafor 3
B9-Llum taronja semafor 3
B10-Llum verda semafor 3
B11-Llum vermella semafor 4
B12-Llum taronja semafor 4
B13-Llum verda semafor 4
Temporitzador semafors cruilla 2
Temporitzador semafors cruilla 3
Temporitzador semafors cruilla 4
Temporitzador semafors cruilla 5
Temporitzador semafors cruilla 6
Temporitzador semafors cruilla 7

Temporitzador semafors cruilla 8

Activitat 4:

P1-Polsador vianants 1

P2-Polsador vianants 2

Temporitzador vianants

B14-Llum verda semafor 5

B15-Llum vermella semafor 5
B16-Llum verda semafor 6

B17-Llum vermella semafor 6
B18-Llum verda semafor vianants 1
B19-Llum vermella semafor vianants 1

B20-Llum verda semafor vianants 2
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B21-Llum vermella semafor vianants 2

Temporitzador vianants 2

Activitat 5:

B20-Llum verda semafor vianants 2
B21-Llum vermella semafor vianants 2
Temporitzador temps restant
Comptador temps restant

TXT1- Bloc de text, temps restant.

Activitat 6:

P3-Polsador entrada barrera

C6-Contactor moviment ascendent barrera entrada
FC2-Final de carrera superior barrera entrada
S3-Sensor presencia vehicle barrera entrada
Temporitzador barrera entrada

C5-Contactor moviment descendent barrera entrada
FC1-Final de carrera inferior barrera entrada
S4-Sensor detector matricula barrera sortida
C8-Contactor moviment ascendent barrera sortida
FC4-Final de carrera superior barrera sortida
S5-Sensor presencia vehicle barrera sortida
Temporitzador barrera sortida

C7-Contactor moviment descendent barrera sortida

FC3-Final de carrera inferior barrera sortida

Activitat 7:

SA-Sensor humitat relativa
C9-Contactor bomba reg
Temporitzador reg

Activitat 8:

S3-Sensor presencia vehicle barrera entrada
S5-Sensor presencia vehicle barrera sortida
Comptador vehicles

TXT2-Bloc de text, nombre de vehicles
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Seguidament s‘adjunta la taula resum dels continguts anteriors.

Taula 7. Resum dels continguts de la practica cruilla.

Continguts Quantitat
Polsadors
Interruptors
Sensors
Finals de carrera
Sensors analogics
Contactors
Sortides digitals (llums, senyals acustics...)
Temporitzadors
Comparadors de comptadors
Comptadors
Blocs de text
Memories

O = h01OW

=N
O =

OININ O

2.1.7 Homogeneitat

Cal esmentar que els elements que no son del propi enunciat, és a dir, temporitzadors,
comptadors, entre d‘altres, depenen de com es resolgui la practica. Al tractar-se d'una
resolucio lliure pot ser que per a solucionar un mateix problema s’usin més o menys elements.
Els anteriors s’han extret a partir d'una proposta de resolucié adjuntada en un document
independent i serveix per fer una idea de I'extensi6 i homogeneitat de les practiques.

Tal i com es pot veure les practiques son molt similars en quant a extensié. En primer
lloc tenen un nombre d’entrades i sortides total similar entre elles. A més es considera que es
pregunten més o menys els mateixos aspectes i apareixen tots els elements descrits en els
requisits de disseny. Totes les preguntes de les practiques son més o menys progressives en
quant a dificultat.

2.2 Sensors analogics

2.2.1 Descripcio

Tal i com s’ha esmentat al llarg del treball en cada una de les practiques s'introdueix un
tipus de sensor analogic. Els sensors analogics que s'estudien son els que es mostren en la
taula seglent:

Taula 8. Sensors analogics de les diferents practiques i els respectius objectius.

Practica Sensor analogic Objectiu
. , , Encendre I'enllumenat automaticament a partir
Aparcament Sensor intensitat luminica .
de certs nivells de lux.
Magatzem automatitzat Sensor de térmic Activar diferents senyals d’incendi a partir de
certes ppm de fum.
Rentat de vehicles Sensor de pressio Avisar deil, volum minim de dos prc_)d_uctes en
funcid de la pressid en un recipient.

Pont grua Sensor de pes Avisar que s'esta superant la carrega maxima
permesa.

Cruilla Sensor d’humitat Activar el 5|stemla de rega partir d'un nivell

concret d’humitat del terreny.

Per a cada sensor es planteja un petit exercici per a que l'estudiant cerqui el rang de
valors on el comparador analogic del Zelio Soft 2 s'hauria d'activar.
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2.2.2 Sensor intensitat luminica

2.2.2.1 Sensor escollit

El sensor escollit és el NSL-19M51 del fabricant LUNA OPTOELECTRONICS. Es pot
observar la seva fitxa técnica al respectiu annex de fitxes técniques. Aquest fotoresistor és

apte per a una alimentacié de 24 Vdc.

2.2.2.2 Nivell de llum aparcament i cruilla

D’acord amb [14] s‘obté que el nivell minim d'il'luminacié per aparcaments exteriors i

zones transitables exteriors és de 10 lux.

S'aporta el seglient grafic [15] del sensor NSL-19M51 que relaciona el nivell d'intensitat

luminica amb la resistencia del sensor.

10K

Resistance

1k

0.1k [
0.1 1 10 100 1000 10,000
Lux

Figura 19. Grafic nivell il luminacio vs resisténcia sensor NSL-19M51.

2.2.2.3 Esquema circuit
S'ha dissenyat el seglient circuit eléctric.

LDR
o] ||

Figura 20. Esquema del circuit LDR.
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Essent:
Vin =24Vdc
LDR =de 0.1kQal MQ
R1 = A determinar per l'estudiant
R2 = A determinar per l'estudiant

Vout = de 0 a 10V segons Zelio Soft 2

2.2.2.4Tasca a desenvolupar per part de l'estudiant
L'estudiant ha de tindre en compte les seglients consideracions:
e L'enllumenat s’ha d’encendre a 10 lux 0 menys.
e El voltatge de sortida ha de ser proper a 0 quan és el maxim fosc.
o El voltatge de sortida ha de ser proper a 10 quan hi ha la maxima incidencia de llum.
Amb aquests parametres |'estudiant ha de calcular els valors optims de R1 i R2 per a
trobar un rang de voltatge on s’encendria la llum.
2.2.3 Sensor d’incendi térmic

2.2.3.1 Sensor escollit

El sensor escollit és del tipus Pt100 del fabricant Baumer. Es pot observar la seva fitxa
tecnica al respectiu annex de fitxes tecniques. Aquest sensor és apte per a una alimentacié de
24 Vdc.

Aquest sensor és un dels diferents tipus de sensors per a la deteccié d'incendis. No és
el més eficag perd és optim per a zones on hi puguin haver fums. Aquests fums poden ser
provinents de camions i maquinaria. Degut a aquests fums es podrien originar possibles falses
alarmes si s’instal*lés un sensor detector de fums. Per aquest motiu s’ha escollit un detector
termic.
2.2.3.2 Temperatura d‘aplicacio i resistencia del sensor

D’acord amb la fitxa teécnica del sensor, aquest pot treballar en un rang de -50 a 205 °C
i suporta un voltatge d'alimentacié de 24 Vdc.

Primer s’ha de conéixer en quina temperatura s’ha d‘activar el sensor. El sensor escollit
és de tipus C i d'acord [16] té una temperatura d‘activacié de 55 °C.

D’acord amb [17] existeix una relacid matematica entre la temperatura i la resisténcia
que ofereix el sensor, aquesta relaci6 és (1):

Essent:
Rpt100 = Resisténcia del sensor en funci6 de la temperatura (Q)

T = Temperatura (°C)
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2.2.3.3 Esquema circuit

S’ha dissenyat un circuit eléctric. Aquest circuit eléctric és el que es mostra a continuacio.

Figura 21. Esquema del circuit de la Pt100.

Essent:
Vin = 24 Vdc
P100 = Rang de resistencia en funcié de (1) en Q
R1 =100 Q
R2 =100 Q
R3 =100 Q

Vout =de 0a 10V segons Zelio Soft 2

El circuit anterior esta format per dos parts diferenciades. Es disposa d’'un pont de

Wheatstone seguit d'un amplificador i un sumador. La part del pont de Wheatstone es pot
representar de la seglient forma per a tindre més detall.

Figura 22. Esquema pont de Wheatstone del sensor Pt100.
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La segona part de lI'esquema general tal i com s’ha dit esta format per un amplificador i
un sumador. L'objectiu d'aquests elements és ajustar la sortida al rang de 0 — 10 V.
2.2.3.4Tasca a desenvolupar per part de l'estudiant

L'estudiant ha de tindre en compte les seglients consideracions:

e El sistema d’alarma d'incendi s’ha d’activar a 55 °C o més.

e El voltatge de sortida ha de ser 0 per a la minima temperatura del rang del sensor.

e El voltatge de sortida ser 10 quan s'arriba al limit superior de temperatura del sensor.

Amb les dades anteriors l'estudiant ha de trobar en primer lloc els valors del guany i
I'offset per a ajustar la sortida al rang de 0 — 10 V. En segon lloc ha de trobar el rang de valors
on s’ha d‘activar el sistema d’alarma d‘incendi.

2.2.4 Sensor de pressio

2.2.4.1 Sensor escollit

L'objectiu es poder notificar quan es disposa d’un nivell critic de certs productes
emmagatzemats en un diposit. Aquesta activitat aplica a la practica del rentat de vehicles.

El sensor escollit és MPXAZ4115A4 SERIES del fabricant NXP. Es pot observar la seva
fitxa técnica al respectiu annex de fitxes técniques.
2.2.4.2 Condicionament de la senyal d’entrada

D’acord amb la fitxa tecnica del sensor aquest s’ha d‘alimentar a 5 Vdc de tensid
continua. L'alimentacié per part de l'automat és de 24 Vdc en continua. En primer lloc s’ha de
transformar aquesta tensié d’entrada en una tensié de 5 Vdc.

Per a poder dur-ho a terme s'instal*la un regulador de tensié al circuit. Aquest regulador
de tensi6 és el model V7-J00 del fabricant VICOR. Permet passar de 24 Vdc a 5 Vdc.
2.2.4.3 Dimensions dels diposits i caracteristiques dels liquids

En la practica del sistema de rentat de vehicles hi ha dos diposits que contenen sabd i
cera liquida. Les dimensions dels diposits son les seglients:

e Diposit sabd: 1 x 1 x 1 m.
e Diposit cera: 1 x1x1m.
Les densitats dels liquids son:
e Densitat sabd liquid: 1200 kg/m3.
e Densitat cera liquida: 800 kg/m?3.
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2.2.4.4 Esquema eléectric del circuit
A continuacié es mostra I'esquema eléctric del sensor de pressio.

out

Figura 23. Esquema eléctric sensor de pressid.

L'entrada del circuit correspon al voltatge que proporciona el sensor a diferents
pressions. Aquest voltatge (Vout) esta compres entre 0 i 5 V d'acord amb el fabricant. Es passa
aquest voltatge a través d’'un amplificador i un sumador per a trobar un guany i un offset per
escalar aquesta sortida entre 0 i 10 V. Aquesta nova sortida s'anomena V..
2.2.4.5 Relacid pressié i voltatge de sortida

Tal i com s’ha esmentat s'instal*la un regulador de tensidé per a poder passar de 24 V
que proporciona l'automat a 5 V d’alimentacié del sensor. Segons el fabricant, concretament
a la fitxa técnica existeix una relaci6 matematica entre la pressio i el voltatge de sortida.
Aquesta expressid és (2):

Vour = Vs *(0.009 « P — 0.095) + Error (2)
Essent:
Vs =5Vdc
P = Pressi6é absoluta en kPa

Error = Es considera 0 per a la realitzaci6 de la practica

2.2.4.6 Tasca a desenvolupar per part de I'estudiant

Es vol que el sensor salti quan quedin 0.1 m de sabd liquid i/o 0.05 m de cera liquida.
Usant I'expressid (2) i 'ajut de I'esquema de la figura 18 I'estudiant ha de trobar un rang de
voltatge (0-10 V) que correspongui a la pressié maxima i minima dels diposits.

Com a resposta final I'estudiant ha de ser capag de donar un interval de voltatge on
s'activaria el sistema plantejat en I'enunciat de la practica.
2.2.5 Cel'lula de carrega

2.2.5.1 Sensor escollit

Per a la cel'lula de carrega s’ha escollit una galga extensomeétrica. Aquesta galga
permetra mesurar el la carrega que s'intenta elevar a través del pont grua.

La galga escollida és el model CEA-XX-125UN del fabricant Micro-Measurements. Es pot
observar la seva fitxa técnica al respectiu apartat de fitxes técniques.
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2.2.5.2 Caracteristiques tecniques

La galga escollida és del tipus linear. Té una resisténcia nominal de 120 Q. I un factor
de galga, G, de 2.11.
2.2.5.3 Circuit eléctric

La galga es connectara a en una configuracié d'1/4 de pont de Wheatstone tal i com es
pot observar a la figura seglent.

?HS ?Gﬂlga

Figura 24. Esquema del circuit general de la cél*lula de carrega.

Essent:
Vin = 24 Vdc
Galga = Rang de resisténcia en funcio6 de l'elongacié en )
R1 =100 Q
R2 =100 Q
R3 =100 Q

Vout =de 0a 10V segons Zelio Soft 2

El circuit anterior esta format per dos parts diferenciades. Es disposa d’'un pont de
Wheatstone seguit d'un amplificador i un sumador. La part del pont de Wheatstone es pot
representar de la segiient forma per a tindre més detall.

Figura 25. Esquema pont de Wheatstone de la galga.
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La segona part de lI'esquema general tal i com s’ha dit esta format per un amplificador i
un sumador. L'objectiu d'aquests elements és ajustar la sortida al rang de 0 — 10 V.

2.2.5.4 Variaci6 de la resistencia del sensor

La galga esta situada a la cadena del pont grua que aixeca els objectes. El sensor variara
la seva resisténcia en funcié de la carrega que es pengi de la cadena.

La variacid de resisténcia ve donada per les expressions segients (3) i (4).

G*E AR 3
* & = —

- 3
Essent:

G = Factor de galga = 2.11
€ = Deformacié unitaria de la galga
AR = Variaci6 de resistéencia de la galga (£)
R = Resisténcia nominal de la galga = 120 Q
o, =Ex & (4)

Essent:

o, = Tensi6é que rep la galga (MPa)
€ = Deformacié unitaria de la galga
E = Mddul de Young Acer = 210000 MPa

2.2.5.5Tasca a desenvolupar per part de l'estudiant

S’ha de trobar un rang de valors compresos entre 0 i 10 V. El valor de 0 V correspon a
quan no s'esta aixecant cap pes. El valor de 10 V correspon a quan s‘aixeca el pes maxim
admissible del pont grua, 120 t.

En segon lloc s’ha de trobar el voltatge que correspon a una carrega de 80 t. Finalment
s’ha de proporcionar un rang de voltatges on s’activaria el sistema detallat en I'activitat de la
practica.

Per a simplificar les coses es proporcionen els valors de les tensions per a les carregues
de 120 ti 80 t. L'element on anira situada la galga és un cilindre d'acer de 25 mm de diametre.
D’acord amb I'elasticitat i resistencia de materials es troben les tensions per a una carrega de
120tide 80 t.

0,120 t = 2444.62 MPa
0,80t =1629.75 MPa
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2.2.6 Sensor humitat

2.2.6.1 Sensor escollit

Es decideix instal*lar un sensor d’humitat per a controlar el reg.

El sensor escollit és el model HIH-4030/31 del fabricant HONEYWELL. Es pot observar la
seva fitxa técnica al respectiu apartat de fitxes técniques.
2.2.6.2 Condicionament de la senyal d’entrada

El sensor s’alimenta a 5 Vdc. Com que l'automat programable proporciona una tensi6 de
24 Vdc s’ha d'instal*lar un convertidor que permeti passar de 24 Vdc a 5 Vdc.

Per a poder dur-ho a terme es s’installa un regulador de tensié al circuit. Aquest
regulador de tensid és el model V7-J00 del fabricant VICOR. Permet passar de 24 Vdc a 5 Vdc
en continua.
2.2.6.3 Relacié humitat i voltatge de sortida

El fabricant el sensor ens proporciona el segiient grafic on es pot contemplar la relacié
entre la humitat relativa i el voltatge de sortida per a una alimentacié de 5 Vdc.
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Figura 26. Relacié humitat relativa i voltatge de sortida per a una alimentacié de 5 Vdc.

2.2.6.4 Circuit eléctric

L'automat programable del Zelio Soft ens proporciona un rang d’entrada analogic de 0 a
10 V. De la figura anterior se’'n desprén que el sensor ofereix un voltatge de sortida comprés
entre 0.8 i 3.8 V aproximadament. S’han d’escalar aquests valors per aprofitar l'interval de
voltatge de I'automat.
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Per tal de poder ajustar aquests valors es proporciona el circuit seglient. Aquest circuit
esta format per un amplificador i un sumador. Amb aquests elements s'implementara un guany
i un offset.

out

Figura 27. Esquema del circuit eléctric del sensor d’humitat.

L'entrada del circuit correspon al voltatge que proporciona el sensor a diferents nivells
d’humitat. Aquest voltatge (Vou) esta compres entre 0.8 i 3.8 V d’acord amb el grafic del
fabricant. Es passa aquest voltatge a través d'un amplificador i un sumador per a trobar un
guany i un offset per escalar aquesta sortida entre 0 i 10 V. Aquesta nova sortida s'anomena
V.

2.2.6.5 Tasca a desenvolupar per part de l'estudiant

S’ha dissenyat un sistema de reg. Quan la humitat del terreny sigui igual o inferior a un
20 % s'activara el sistema dissenyat.

Amb les dades que proporciona la fitxa técnica del sensor I'estudiant ha de torbar un
rang de voltatges on s'activaria aquest sistema de seguretat. Aquest rang ha de correspondre
a 0 V per a una humitat relativa del 0 % i de 10 V per a una humitat del 100 %.

2.3 Avaluacio

2.3.1 Criteris generals

En aquest apartat es desenvolupa una proposta d'avaluacid per a les diferents
practiques. Les practiques si formen part d’'una assignatura no representaran el 100 % de la
nota de I'assignatura en qlestid. El que es proposa és una avaluacié de les practiques en si
sense tindre en compte quin pes tindran en una assignatura. Per tant el que s'aconsegueix en
aquest annex és tindre qualificacions compreses entre el 0 i el 10 per a cada practica.

Cada practica té 8 activitats més una previa que és la seleccid de l'automat/s i/o
extensions necessaries, aixi com la configuracié de la programacio.

Els aspectes que es tindran en compte per avaluar les practiques son els seglients:

e Correcte funcionament del sistema programat. Es a dir, que tot el que es demana a
I'enunciat funcioni correctament en el Zelio Soft.

e Optimitzacio de la programacio. Es valorara les persones que entreguin una resposta
optimitzada. En altres paraules, si per aconseguir un mateix resultat alhora de
programar una persona redueix el nombre de contactes usats voldra dir que ha sigut
capag d’optimitzar la resposta.

Per altra banda esmentar que no es tindra en compte quin métode de resolucié s’ha
emprat. La programacio és totalment lliure sempre hi quan es donin resposta a les giliestions
plantejades als enunciats de les practiques.
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2.3.2 Puntuacions

Per a totes les practiques l'activitat 0, la seleccié de I'automat/s i/o extensions i la
configuracioé de la programacié tindra una puntuacié maxima de 0.5 punts.

Per altre banda, totes les activitats dels sensors analogics de cada practica tindran una
puntuacié de 2 punts. Aquestes activitats son les activitats n°® 7 a excepcié de la practica del
magatzem d’oli d'oliva que és l'activitat n® 6. S'ha decidit que aquestes activitats tinguin la
qualificacié més elevada de totes degut als segiients aspectes.

e S’ha de realitzar un treball previ. Aquest treball consisteix en passar d’una entrada fisica
(temperatura, nivell luminic, etc) a una entrada de voltatge.

e Un cop coneguts els valors de les entrades necessaries s’ha de programar la practica.

e D’acord amb la programacié temporal aquestes activitats son les que tenen una durada
més llarga.

Tal i com es pot veure s’han de realitzar diversos passos per a solucionar aquestes
activitats per aquest motiu se li assignen aquestes qualificacions de 2 punts.

Finalment es vol tindre en compte I'optimitzacié de la programacid. L'objectiu principal
de la resolucid és donar resposta a un problema i que sigui funcional. Perd es pot donar
resposta de moltes maneres. Es pot tindre una programacié on s’han doblat els contactes de
forma innecessaria, podent-los agrupar i optimitzar la programacid. Per tant s’ha considerat
que totes les activitats de cada practica sumin un total de 9.5 punts sobre possibles 10 punts.
Els 0.5 punts restants sén en funcié de I'optimitzacié. L'avaluador de les practiques atorgara
la totalitat o algun percentatge d’aquesta puntuacid a qui cregui que ha desenvolupat la
practica sense usar excessius contactes innecessaris.

En funcié del nombre de continguts que apareixen i es requereixen en cada activitat s’ha
desenvolupat la taula segiient. A excepcid de I'activitat 0 i 7 la resta s’han puntuat en funcio
del nombre de continguts requerits. A part de la quantitat de continguts també es té en compte
la dificultat. Una activitat pot presentar un alt nombre de continguts pero pot ser molt repetitiva
i senzilla.

Seguidament es mostra la puntuacié per activitat de cada practica.

Taula 9. Puntuacions practica aparcament.

Activitat N° Continguts Puntuacio

0 - 0.5
1 4 1
2 6 1
3 14 1.5
4 15 1.5
5 3 0.5
6 2 0.5
7 10 2
8 6 1

Optimitzacié - 0.5
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Taula 10. Puntuacions practica magatzem oli d'oliva.

Activitat N° Continguts Puntuacio

0 - 0.5
1 10 1
2 9 0.5
3 16 1.5
4 14 1.5
5 5 0.5
6 14 1
7 6 2
8 5 1

Optimitzacio - 0.5

Taula 11. Puntuacions practica rentat de vehicles.

Activitat NO° Continguts Puntuacio
0 - 0.5
1 12 1
2 6 1
3 17 2
4 9 0.5
5 14 1
6 6 0.5
7 7 2
8 10 1
Optimitzacio - 0.5
Taula 12. Puntuacions practica pont grua.
Activitat NO Continguts Puntuacié
0 - 0.5
1 7 0.5
2 21 2
3 18 1
4 16 1
5 11 1
6 18 1
7 4 2
8 5 0.5
Optimitzacié - 0.5
Taula 13. Puntuacions practica cruilla.
Activitat N° Continguts Puntuacio
0 - 0.5
1 3 0.5
2 7 1
3 20 2
4 12 1
5 5 0.5
6 14 1.5
7 3 2
8 4 0.5
Optimitzacio - 0.5

Master en Enginyeria Industrial, Universitat Rovira i Virgili

2-26



Disseny d'una Col*leccié de Practiques d’Automatitzacié No Presencials

En un document independent al present treball s’ha elaborat una proposta de resolucié
per a cada practica. En aquesta resolucié s’han comptat els elements que apareixen en cada
activitat a part de les propies entrades i sortides presents en els planols (temporitzadors,
memories, comptadors...). Aquest recompte configuren els continguts que apareixen a les
taules anteriors. Aquest nombre és orientatiu, ja que és variable i depén de com resolgui
cadascu la practica. Pero dona una idea aproximada de I'extensié de cada activitat.

2.4 Programacio temporal

2.4.1 Descripcio

En el present annex es vol realitzar una planificacié temporal del desenvolupament de la
practica aixi com un diagrama de precedencies.

L'objectiu és comprovar que I'extensié de les practiques és raonable amb els requisits de
disseny. Per altra banda, amb la planificacié temporal també es pretén orientar a I'alumnat
que desenvolupi els enunciats sobre quina hauria de ser la dedicacié maxima per cada apartat.

Finalment en aquest annex s'analitza de cada practica fins a quin punt les parts i
preguntes son independents les unes de les altres. Es a dir, s’elabora un diagrama de
precedencies. Amb aquesta aportacié es pot veure el grau de dependéncia de les preguntes
amb alguna part anterior. Aquest fet és molt important ja que repercuteix en diferents formes
a l'estudiant.

Es els casos hipotetics en que es pot trobar un estudiant:

e Cada apartat de la practica depen d’un anterior.

e Tots els apartats de la practica sén independents.

e Alguns apartats de la practica depenen d‘apartats anteriors i altres son
independents.

Dels casos anteriors es pot afirmar a priori que el millor i més just per a I'alumnat com
a conjunt és el tercer.

Si tota una practica esta constituida per preguntes dependents de preguntes anteriors
es pot arribar a donar la situacié6 d'estancament. Aquesta situacid seria la propia on un
estudiant no pugui continuar amb el transcurs de I'enunciat ja que no sap resoldre un punt
concret.

Per altra banda, si tots els enunciats son independents es perd el factor d’exercici global
sobre un cas real. Per tant, s’ha de demostrar que cada practica conforma una barreja entre
apartats dependents i independents. La millor manera de veure i demostrar aixo és mitjancant
un diagrama de precedeéncies.

Cal esmentar que la durada de les practiques és orientativa. D’acord amb els requisits
de disseny es disposa d'un temps presencial i un de no presencial. En total no ha de superar
les 30 h. Per al desenvolupament de la programacié temporal es considera que es desenvolupa
la totalitat de la practica en el temps presencial. Aquestes durades representen un temps teoric
que hauria de dedicar I'estudiant ha desenvolupar cada activitat per a poder-les realitzar en la
seva totalitat a les sessions de classe (8h en total).

Tal i com s’ha esmentat les previsions de durades son orientatives perd coherents amb
la dificultat i contingut de cada una de les activitats. Els diagrames de Gantt que s’adjunten
mostra la planificacié temporal per a una resolucio correlativa de les activitats. Les activitats
de les practiques es poden resoldre amb l'ordre que més convingui a I'estudiant, sempre tenint
en compte que algunes activitats son precedents d'altres.
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2.4.2 Practica: Aparcament

2.4.2.1 Definicié de les activitats de la practica
Les activitats de la practica son els segiients:
0. Eleccié de I'automat/s i/o extensions
1. Enllumenat caseta del vigilant de I'aparcament
2. Posada en marxa dels parquimetres
a. Parquimetre 1
b. Parquimetre 2
3. Barrera d’entrada i sortida
a. Barrera d’entrada
b. Barrera de sortida
4. Llums disponibilitat de cada aparcament
a. Llums placa aparcament 1
b. Llums plaga aparcament 2
c. Llums placa aparcament 3
d. Llums placa aparcament 4
e. Llums placa aparcament 5
Comptador de vehicles
Rétol complert o lliure
Sensor llum
a. Enllumenat 1
b. Enllumenat 2
c. Enllumenat 3
d. Enllumenat 4
8. Trucada operari
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2.4.2.2 Diagrama de precedencies
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Figura 28. Diagrama de precedencies de la practica de I'aparcament.

2.4.2.3 Durada activitats

Seguidament s’ha de conéixer la durada de cada activitat d'una forma orientativa. Per a
coneixer aquesta durada s’han de tindre en compte quants elements intervenen en cada
activitat i s’ha procedit a resoldre-la mitjancant el Zelio Soft 2.

S’elabora la seglient taula on es s’estima un temps maxim de resolucio.

Taula 14. Continguts i durada orientativa de cada activitat de I'aparcament.

Activitat

Durada (h)

0.5

0.5

0.5

1.5

1

0.5

0.5

2

0N~ WNHO

1
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2.4.2.4 Diagrama de Gantt

D'acord amb la previsié de durades de les activitats anterior es planteja el seglient
diagrama de Gantt.

Taula 15. Diagrama de Gantt de la practica de I'aparcament.

APARCAMENT
SESSIO 1 (h) SESSIO 2 (h) SESSIO 3 (h) SESSIO 4 (h)
ACTIVITAT | 05/05]05]05/05(05(05]0,5/]05/05(05(05]05]05105(05
0
1
2
3
4
5
6
7
8
2.4.3 Practica: Magatzem oli d'oliva
2.4.3.1 Definicié de les activitats de la practica
Les activitats de la practica son els segiients:
0. Eleccid de l'automat/s i/o extensions
1. Enllumenat caseta del vigilant del magatzem
2. Semafors zona de carrega i descarrega
a. Zona de carrega
b. Zona de descarrega
3. Obertura i tancament portes moll de descarrega
a. Obertura portes
b. Tancament portes
4. Emmagatzematge d’oli
5. Comptador camions i missatge nombre maxim de camions
6. Sensors termics d‘incendi
7. Cinta transportadora
8. Comptador garrafes i aturada cinta
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2.4.3.2 Diagrama de precedencies
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Figura 29. Diagrama de precedéncies de la practica del magatzem d’oli d’oliva.

2.4.3.3 Durada activitats

Seguidament s’ha de conéixer la durada de cada activitat d'una forma orientativa. Per a
coneixer aquesta durada s’han de tindre en compte quants elements intervenen en cada
activitat i s’ha procedit a resoldre-la mitjancant el Zelio Soft 2.

S’elabora la segient taula on es s’estima un temps maxim de resolucio.

Taula 16. Continguts i durada orientativa de cada activitat del magatzem d’oli d’oliva.

Activitat Durada (h)
0 0.5
1 0.5
2 1
3 1
4 1
5 0.5
6 2
7 1
8 0.5
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2.4.3.4 Diagrama de Gantt

D'acord amb la previsié de durades de les activitats anterior es planteja el seglient
diagrama de Gantt.

Taula 17. Diagrama de Gantt de la practica del magatzem d’oli d’oliva.

MAGATZEM OLI D'OLIVA
SESSIO 1 (h) SESSIO 2 (h) SESSIO 3 (h) SESSIO 4 (h)
ACTIVITAT [05|05/05|05]05/05|05|05[05|05|05]05|05/|05|05]0,5
0
1
2
3
4
5
6
7
8
2.4.4 Practica: Rentat de vehicles
2.4.4.1 Definicié de les activitats de la practica
Les activitats de la practica son els segiients:
0. Eleccid de l'automat/s i/o extensions
1. Enllumenat del recinte
2. Tancament portes tunel de rentat
a. Porta entrada
b. Porta de sortida
Procés de rentat
4. Sortida vehicle
a. Obertura porta entrada
b. Obertura porta de sortida
5. Sistema de rentat manual a pressid
a. Plaga 1l
b. Plaga 2
Sistema de ventilacid
Sensors de pressio
8. Trucada a I'oficina
a. Plaga1l
b. Placa 2
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2.4.4.2 Diagrama de precedencies

1-ENLLUMENTAT
RECINTE

~— 7

g ™ ]
2TANCAMENT 3PROCES DE 4-SORTIDA,
—— PORTES TUMNEL RENTAT VEHICLE
DE RENTAT
o A

5-SISTEMA
MAMUAL DE
REMTAT A

\, PRESSIO /

6-SISTEMA DE
VEMTILACIO

e S
SELECCIO .
AUTOMAT

|EXTENSIONS 7-SENSORDE
PRESSIO

N~/

6-SENSORS
| TERMICS
D'MCEND

S-TRUCADA A
L'OFICINA

~

Figura 30. Diagrama de precedéncies de la practica del rentat de vehicles.

2.4.4.3 Durada activitats

Seguidament s’ha de coneéixer la durada de cada activitat d'una forma orientativa. Per a
coneixer aquesta durada s’han de tindre en compte quants elements intervenen en cada
activitat i s’ha procedit a resoldre-la mitjancant el Zelio Soft 2.

S'elabora la seglient taula on es s’estima un temps maxim de resolucid.

Taula 18. Continguts i durada orientativa de cada activitat del rentat de vehicles.

Activitat Durada (h)
0 0.5
0.5
1
2
0.5
0.5
0.5
2
0.5

XN |V |WN (-
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2.4.4.4 Diagrama de Gantt

D'acord amb la previsié de durades de les activitats anterior es planteja el seglient
diagrama de Gantt.

Taula 19. Diagrama de Gantt de la practica del rentat de vehicles.

RENTAT VEHICLES
SESSIO 1 (h) SESSIO 2 (h) SESSIO 3 (h) SESSIO 4 (h)

ACTIVITAT | 0,5|0,5/0,5|05|0,5(05[05/05/05|05|05]|0,5|0,5|0,5|0,5|0,5

0

1

2

3

4

5

6

7

8

2.4.5 Practica: Pont grua

2.4.5.1 Definicié de les activitats de la practica
Les activitats de la practica son els segiients:
0. Eleccid de l'automat/s i/o extensions
1. Enllumenat del recinte
2. Porta d'entrada i sortida del recinte
a. Porta entrada
b. Porta de sortida
3. Moviment pont grua
a. Moviment eix X
b. Moviment eix Z
c. Moviment eix Y
4. Manteniment pont grua
a. Manteniment motor eix X
b. Manteniment motor eix Z
c. Manteniment motor eix Y
Avis funcionament pont grua
6. Moviments preestablerts
a. Moviment eix X
b. Moviment eix Z
c. Moviment eix Y
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7. Sensors de pes maxim
8. Sistema de ventilaci6 forcada

2.4.5.2 Diagrama de precedencies
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Figura 31. Diagrama de precedéncies practica pont grua.

2.4.5.3 Durada activitats

Seguidament s’ha de coneixer la durada de cada activitat d’'una forma orientativa. Per a
coneixer aquesta durada s’han de tindre en compte quants elements intervenen en cada
activitat i s’ha procedit a resoldre-la mitjancant el Zelio Soft 2.

S'elabora la seglient taula on es s’estima un temps maxim de resolucié.

Taula 20. Continguts i durada orientativa de cada activitat del pont grua.

Activitat Durada (h)
0 0.5
0.5
1
1.5
0.5
0.5
1
2
0.5

XN U WN (-
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2.4.5.4 Diagrama de Gantt

D'acord amb la previsié de durades de les activitats anterior es planteja el seglient
diagrama de Gantt.

Taula 21. Diagrama de Gantt de la practica del pont grua.

PONT GRUA
SESSIO 1 (h) SESSIO 2 (h) SESSIO 3 (h) SESSIO 4 (h)
ACTIVITAT |O05(05(0505|05|05(|05(05(05/0,5/05]|05|05(|05(0,5]0,5
0
1
2
3
4
5
6
7
8
2.4.6 Practica: Cruilla
2.4.6.1 Definicié de les activitats de la practica
Les activitats de la practica son els segiients:
0. Eleccid de l'automat/s i/o extensions
1. Llum accés ascensor
2. Accés carrer veinal
a. Pilona 1
b. Pilona 2
3. Semafors cruilla
4. Pas de vianants
5. Temps restant pas de vianants
6. Barreres entrada i sortida aparcament
a. Barrera d’entrada
b. Barrera de sortida
Sensors d’humitat
Comptador aparcament
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2.4.6.2 Diagrama de precedencies
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Figura 32. Diagrama de precedéncies practica cruilla.

2.4.6.3 Durada activitats

Seguidament s’ha de conéixer la durada de cada activitat d'una forma orientativa. Per a
coneixer aquesta durada s’han de tindre en compte quants elements intervenen en cada
activitat i s’ha procedit a resoldre-la mitjancant el Zelio Soft 2.

S’elabora la seglient taula on es s’estima un temps maxim de resolucio.

Taula 22. Continguts i durada orientativa de cada activitat de la cruilla.

Activitat

Durada

(h)

0.5

0.5

0.5

2

1

0.5

1

1.5

0N U |~ WN O

0.5
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2.4.6.4 Diagrama de Gantt

D'acord amb la previsié de durades de les activitats anterior es planteja el seglient
diagrama de Gantt.

Taula 23. Diagrama de Gantt practica cruilla.

CRUILLA
SESSIO 1 (h) SESSIO 2 (h) SESSIO 3 (h) SESSIO 4 (h)
ACTIVITAT | 0,5/0,5/05/0,5/05|0,5/05|05/05|05/05|05[05|0,5/[0,5]|0,5
0
1
2
3
4
5
6
7
8

2.5 Guions de les Practiques

2.5.1 Consideracions inicials

Cada practica esta formada per 8 activitats de programacié. Tot i aix0 cada una d'elles
té una activitat préevia que haura de fer l'estudiant. Aquesta activitat consisteix en fer un
recompte de les entrades (digitals i analogiques) i sortides que hi ha en cada practica. Per a
fer-ho es proporciona una taula de referéncies en els respectius apartats de planols.
Conegudes les entrades i les sortides l'estudiant haura de seleccionar I'automat/s i les
extensions necessaries per a configurar la practica.

La resolucié és totalment lliure. Es pot usar el llenguatge de programacié que més
convingui en cada cas.

Cal esmentar que les quantitats que apareixen en les practiques (nombre de vehicles,
de productes, temps de funcionament, temps de cicle, etc.) sén representatives. Aquestes
xifres no representen la realitat. L'objectiu és programar i afrontar a I'estudiant a multiples
situacions de programacid. El que no es vol és ser repetitius i ocupar gran espai d’entrades i
sortides en el programa realitzant tasques idéntiques.

2.5.2 Aparcament

2.5.2.1 Enunciat

La ciutat de Tarragona esta plenament immersa en I'avencg tecnologic per a convertir-se
en una smart city. L'ajuntament ha elaborat un projecte d’'un aparcament automatitzat situat
a la zona de les Gavarres. Des del consistori se’ns encarrega la programacié de I'aparcament
mitjancant el programa Zelio Soft 2.

Els aspectes a programar son els segients:

1. Enllumenat caseta del vigilant de l'aparcament. L'aparcament té una
construccid que conforma la garita del vigilant de I'aparcament. Dins d’aquesta
caseta es troba un quadre de comandaments (veure detall C en el planol n°2). A
I'interior de la garita hi ha una llum (B1). Aquesta llum s’ha d’encendre quan es premi
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7.

el polsador de I'enllumenat de la caseta del vigilant (P1). Per a parar aquesta llum
s’ha de prémer el polsador un altre cop.

Posada en marxa dels parquimetres. Per tal que els usuaris de I'aparcament
puguin abonar els imports requerits s’instal*len dos parquimetres. Cada parquimetre
esta format per un contactor (C1 i C2). Per activar aquests contactors s’ha de prémer
un polsador per cada aparell (P2 i P3). Un cop es prem el polsador s'activa el
contactor. Per parar els parquimetres s’ha de prémer cada polsador de forma
ininterrompuda durant 2 s 0 més.

. Barrera d’entrada i sortida. L'aparcament té una zona diferent tant per I'entrada

de vehicles com per la sortida. Quan un vehicle arriba a I'aparcament i vol accedir el
conductor premera un polsador situat al costat de la barrera d’entrada (P4). Si
s'activa el polsador de la barrera d’entrada s’activara el contactor ascendent de la
barrera d'entrada (C3) el qual activa el motor ascendent de la barrera. La barrera
s'aixecara fins arribar al final de carrera superior (FC1) on es parara el motor
ascendent. La barrera romandra oberta. Al costat de la barrera hi ha un sensor de
presencia de vehicle (S1). Quan el vehicle passi aquest sensor s'activara mentre
passa aquest. Al cap de 5 s que s’hagi activat el sensor comencara la baixada de la
barrera amb el contactor descendent (C4). La barrera baixara fins al final de carrera
inferior (FC2). Per seguretat els motors ascendents i descendents de la barrera no
es poden activar simultaniament.

La barrera de sortida té exactament el mateix funcionament que la d’entrada a
excepcid del polsador de marxa. Quan el vehicle surti del recinte no s’haura de
prémer cap polsador. Per tal de poder iniciar el procés d'obertura de la barrera
s’haura d’activar un sensor de deteccié de matricula (S8). Aquest s‘activara quan
comprovi que la matricula del vehicle que vol sortir ha efectuat I'abonament de
I'import corresponent. La resta d’elements de la barrera de sortida tenen la mateixa
nomenclatura que a la barrera d’entrada perd tenint en compte la numeracié. Es
poden torbar a la taula de referéncies.

Per a més detall es proporciona un detall de la barrera d’entrada la qual és equivalent
per a la de sortida (detall A, planol n° 2).

Llums disponibilitat de cada aparcament. El recinte té 5 zones d‘aparcament.
A sobre de cada zona hi ha una llum verda (B3-B5-B7-B9-B11) i una llum vermella
(B2-B4-B6-B8-B10). Aquestes llums indiquen si la placa esta ocupada o no. Quan el
vehicle entri a la plaga un sensor situat al costat de les llums detectara la presencia
i sactivara (53-54-S5-S6-S7). Amb I'activacié del sensor s’engegara la llum vermella
(placa ocupada). Quan el sensor estigui desactivat s'engegara la llum verda (placa
lliure).

. Comptador de vehicles. Es requereix la programacié d’'un comptador de vehicles.

Cada cop que un vehicle entri el comptador ha d’augmentar en una unitat. Cada cop
que un vehicle en surti el comptador ha de disminuir en una unitat.

. Rétol complet i lliure. Per tal d’evitar que entrin vehicles a l'aparcament quan

aquest esta complet s'instal*len uns réetols lluminosos a I'entrada (veure detall B en
el planol n° 2). L'aparcament té una capacitat de 5 vehicles estacionats. Quan s‘arribi
al nombre maxims de vehicles ha d'aparéixer el retol de complet (TXT1). Quan el
nombre de vehicles sigui inferior a 5 ha d‘aparéixer el retol de lliure (TXT2). En la
programacié aquests blocs de text han d‘apareixer en el panell de control de
I'automat.

Sensor de llum. Al recinte de I'aparcament hi ha un sensor analogic d'intensitat
luminica (SA). Quan es faci fosc (10 lux o menys) el sensor s’ha d'activar. Amb
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I'activacié del sensor s’han d'engegar les llums de I'aparcament (B12-B13-B14-B15).
Quan es torni a fer de dia (10 lux o més) el sensor s’ha de desactivar i les llums s’han
de parar. A part es disposa d'un polsador (P5). Aquest polsador permet encendre les
llums quan es vulgui prement una vegada. A més, permet parar I'enllumenat quan
es polsi el polsador durant 2 s 0 més.

L'objectiu és poder torbar un rang de valors de voltatge compresos entre 0 i 10 V
com a maxim on s'activaria el sensor. En 'apartat seglient es proporcionen totes les
eines necessaries per a dur-ho a terme.

8. Trucada a la I'operari. Al costat dels parquimetres hi ha un teléfon d’emergéncia.
Aquest equip consta d’'un polsador (P6) i un altaveu. Per tal de poder efectuar la
trucada la persona haura de prémer el polsador durant 2 s o més. Quan es realitzi
aix0, l'operari rebra al panell de control dues senyals. Una senyal és en forma
d’alarma acustica (A1) i laltra és una bombeta intermitent (B16), amb una
intermiténcia d’'un 1 s. Quan s'acabi la trucada l'operari I'aturara polsant un polsador
del seu quadre de comandaments (P7).

2.5.2.2 Sensor de llum

Tal i com s’ha esmentat en I'activitat 7 s'instal*la un sensor de llum. Aquest sensor és el
NSL-19M51 del fabricant LUNA OPTOELECTRONICS. A continuacid es detalla tot el necessari
per a entendre el seu funcionament. Aquest sensor és del tipus LDR (light-dependent resistor).
Com el seu propi nom indica varia la seva resisténcia en funcié del nivell d’intensitat de llum
que rep. El nivell d'intensitat luminica es mesura en lux. El sensor s’alimenta a 24 Vdc.

S'aporta el seglient grafic del sensor NSL-19M51 que relaciona el nivell d'intensitat
luminica amb la resistencia del sensor.

™
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Figura 19. Grafic nivell il'luminacid vs resisténcia sensor NSL-19M51.
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El sensor, que a partir d'ara anomenem LDR, esta integrat en el circuit segient.

LDR
o ||

Figura 20. Esquema del circuit LDR.

Essent:
Vin =24 Vdc
LDR =de0.1kQalMQ
R1 = A determinar per l'estudiant
R2 = A determinar per l'estudiant
Vout =de0a 10V segons Zelio Soft 2

Els requisits son els seglients:
e L'enllumenat s’ha d'encendre (és a dir, el sensor s’ha d'activar) a 10 lux o menys.
e El voltatge de sortida ha de ser proper a 0 V quan és el maxim fosc.

e El voltatge de sortida ha de ser proper a 10 V quan hi ha la maxima incidencia de
llum.

Amb aquests parametres s’han de torbar els valors nominals de R1 i R2 (R) que farien
que, quan el sensor captés la maxima incidencia de llum el Vout fos proper a 10 V i quan fos
el maxim fosc el Vout fos proper a 0 V. Un cop proposats un valors per a les resistencies s’ha
de trobar el Vout per a un nivell d'il"luminacié de 10 lux. Finalment |'estudiant ha proporcionar
un rang de voltatge on s'activaria el sistema descrit en I'activitat 7 de la present practica.
Aquest rang s'introduira al programa Zelio Soft per a poder-la programar.

2.5.3 Magatzem oli d’oliva

2.5.3.1 Enunciat

A la Selva del Camp (Tarragona) es troba una empresa que es dedica a I'embotellament
i distribucid de garrafes d'oli d’oliva amb denominacié d’origen Siurana. L'empresa és molt
vella. Els processos i els diferents sistemes s’han quedat obsolets. Des de la direccié ens
proposen I'automatitzacié d'una serie de processos i sistemes mitjancant la programacié amb
el programa Zelio Soft 2.
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Els aspectes a programar son els seglients:

1. Enllumenat del magatzem. En el magatzem hi ha tres zones separades en funcié
de la seva activitat. Aquestes zones sén, 'emmagatzematge, I'envasat i I'expedicio.
A cada zona hi ha un sistema d’enllumenat (B1-B2-B3). Per a engegar les llums de
cada zona es disposen de tres polsadors, un per cada zona (P1-P2-P3). Per parar
I'enllumenat de cada zona s’ha de prémer el polsador durant 3 s 0 més. Existeix un
polsador de parada general de les llums (P4). Per activar-lo s’ha de prémer una Unica
vegada. Aquest polsador es torba al panell de control de la nau (veure detall G al
planol n° 4).

2. Semafors zona de carrega i descarrega. Els camions entren a la parcel'la per
un cami asfaltat i senyalitzat. A l'interior de la parcel’la s'hi troba un semafor (veure
detall D planol n® 5) amb dos parts, una per la zona de descarrega i una altra per a
la de carrega. El semafor té una llum verda (B4) i una de vermella (B5) per a la zona
de descarrega i una de verda (B6) i una de vermella (B7) per a la zona de carrega.
La nau posseeix dos molls. Un moll de carrega amb dos places i dos sensors de
presencia de vehicle (S51-S2). L'altre és el moll de descarrega. Té 3 places i en
conseqliencia tres sensors de preséncia de vehicles (S3-S4-S5). Quan un vehicle
entra a cada placa de cada moll el sensor s'activa representant que s’ha ocupat la
placa. Quan totes les places d’'un dels molls estan ocupades el semafor de I'entrada
mostrara la llum vermella de la zona de descarrega i/o carrega. Quan no estiguin
ocupades totes les places el semafor mostrara una llum verda de la zona de
descarrega i/o carrega. Per a entendre la situacio dels sensors veure els detalls A i B
dels planols 4 i 5 respectivament.

3. Obertura i tancament de les portes del moll de descarrega. El moll de
descarrega té dues places i per tant dues portes. La programacié de cada porta és
independent. Cada placa té un final de carrera (FC1-FC4) que detecta les rodes del
darrere. Quan el cami6 esta ben estacionat s’activa el final de carrera. Sempre que
les rodes del vehicle facin contacte amb el final de carrera es podra comencar el
cicle. Quan l'operari del magatzem premi el polsador de marxa (P5-P7) s‘activara el
contactor ascendent de la porta (C1-C3) que fa que el motor ascendent s’engegui.
La porta puja fins a un final de carrera superior (FC3 i FC6). Ara la porta esta oberta
de manera indefinida per tal de poder realitzar el procés de descarrega. Quan s’ha
acabat de descarregar el camio se'n va i el sensor de final de carrera de les rodes es
desactiva. Un cop esta desactivat I'operari torna a prémer el polsador de marxa i al
cap de 5 s d’haver-ho fet s'activa el contactor descendent (C2-C4). La porta baixa
fins a un final de carrera inferior (FC2-FC5). En cada una de les portes hi ha un
polsador d’aturada d’emergéncia (P6-P8). Al prémer aquest boto la porta s'atura.
Quan es torna a prémer el polsador de marxa la porta segueix el cicle per on s’havia
quedat anteriorment. Per a més detall veure el detall A del planol 4.

4. Emmagatzematge d'oli. L'oli ve a granel en camions cisterna. La zona
d’'emmagatzematge té un diposit 1, amb un sensor de nivell maxim (S6) i un de nivell
minim (S7) i un diposit 2, amb un sensor de nivell maxim (S8) i un de nivell minim
(S9). Per a més informacid veure el detall C del planol 4. Els diposits estan alimentats
per un sistema de canonades. A l'inici de la canonada hi ha un sensor (510) que
detecta si hi ha liquid o no. En cas d’haver liquid en la canonada el sensor s'activa i
activa el contactor de la bomba hidraulica (C5). L'existeéncia d’aquest sensor és per
evitar una possible cavitacio de la bomba. El diposit 1 té una electrovalvula amb un
contactor d'obertura (C7) i un de tancament (C6). El diposit 2 per la seva banda
també té una electrovalvula amb un contactor d'obertura (C9) i un de tancament
(C8). Tant l'obertura com el tancament de les electrovalvules tenen una durada de
5 s. Quan el nivell d’oli arribi al nivell superior dels diposits es tancaran les valvules
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del diposit que estigui ple. Quan el nivell d’oli sigui inferior al nivell minim s’obriran
les valvules dels diposits que estiguin en nivell critic. Finalment, si els dos diposits
estan plens la bomba s’aturara.

5. Comptador de camions i avis de nombre maxim de camions. Al cami
d’entrada i sortida de la nau hi ha dos sensors, un en direccié d’entrada (S11) i un
en direccié de sortida (S12). Quan un vehicle passi pel costat del sensor d’entrada
un comptador haura d'augmentar en una unitat. Quan passi pel sensor de sortida
haura de disminuir en una unitat. Tal i com s’ha esmentat anteriorment hi ha 2 places
per al moll de descarrega i 3 per al de carrega. Per tat, la capacitat maxima de
camions és de 5 vehicles. Quan s'arribi a aquest nombre de camions o superior ha
d’apareixer un bloc de text (TXT1) que hi posi, nombre maxim de camions. Aquest
bloc de text ha d'aparéixer en el panell de control de I'automat.

6. Sensors termics d’'incendi. El magatzem disposa de tres sensors térmics d'incendi.
Un sensor per a la zona d'emmagatzematge (SA1), un altre per a la zona d’envasat
(SA2) i un altre per a la zona d'expedicidé (SA3). Aquests sensors funcionen per
temperatura. La temperatura d’activacié és de 55 °C. Quan en qualsevol de les tres
zones del magatzem s'arribi a aquesta temperatura s'ha d’activar una alarma acustica
(A1) i una de lluminosa amb una intermiténcia d'1 s (B8). Aquesta senyal lluminosa
es podra veure en el panell de control (veure detall G del planol n® 4). A més, en
cada una de les 3 zones de la nau hi ha un exutori. Cada exutori té un contactor
(C10-C11-C12). Aquests contactors activen Unicament el motor d‘obertura ja que per
temes de seguretat el tancament es fa de forma manual per part dels bombers. Per
tant, només que un dels sensors s'activi s’han d’obrir els 3 exutoris. Al cap de 5 s de
la seva obertura s'atura el motor i romanen oberts. Ha d'apareixer un bloc de text al
panell de control de l'autdomat informant de en quina zona s’ha detectat I'incendi
(TXT2-TXT3-TXT4). Quan els sensors tornen a detectar uns valors normals els blocs
de text desapareixen. L'alarma acustica i visual (A1 i B8) es paren amb un interruptor.
Quan lincendi s’hagi extingit i es pugui tornar a la nau es tancaran els exutoris de
forma manual. Els sensors tornaran a transmetre senyals optims i l'interruptor es
deixara obert.

7. Cinta transportadora. A la zona d'expedicid hi ha una cinta transportadora.
Aquesta cinta transporta garrafes de mida gran i de mida petita de forma aleatoria.
La cinta té un contactor (C15) que activa el motor. Per engegar el motor s’ha de
prémer el polsador de marxa (P9). Al final de la cinta transportadora hi ha dos
sensors que detecten el pas de garrafes grans (S13) i el de garrafes petites (S14),
es pot observar al detall E del planol 5. Quan un garrafa gran passa per la cinta el
sensor corresponent s'activa i en conseqgiiéncia s'activa el contactor (C13) d’un brag
que empeny la garrafa cap a l'esquerra on hi ha situada una caixa on s'acumulen les
garrafes. Si la garrafa és petita s'activa un altre contactor (C14) que serveix per
activar el sistema que empeny la garrafa cap a la dreta. Existeix un polsador
d’aturada (P10) per a qualsevol incidencia.

8. Comptador garrafes i aturada cinta. Quan cauen 5 garrafes grans a la caixa
esquerra 0 7 de petites a la caixa dreta del final de la cinta aquesta s’ha d‘aturar
automaticament. L'operari canviara el recipient de les garrafes que hagi quedat ple.
Un cop estigui tot en ordre tornara a prémer el polsador de marxa (P9) i continuara
el cicle. Si per exemple hi ha 5 garrafes grans i 6 de petites s’ha de canviar la caixa
de garrafes grans. L'altre recipient de garrafes petites no s’ha de canviar i el seu
comptador no s’ha de reinicialitzar fins que no s‘ompli.
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2.5.3.2 Sensor termic d'incendi

Tal i com s’ha esmentat en l'activitat 7 s'instal*la un sensor térmic d‘incendi. Aquest
sensor és del tipus Pt100 del fabricant Baumer. A continuacio es detalla tot el necessari per a
entendre el seu funcionament. Aquest sensor és un termometre de resisténcia de plati. La
resisténcia nominal de sensor varia en funcié de la temperatura que rep.

Generalment en naus industrials per tal de detectar incendis s'acostumen a instal*lar
altres sensors com ara sensors de fums. En el cas de la nau descrita en I'enunciat hi haura
maquinaria treballant. Aquesta maquinaria pot originar fums i aquests en conseqiiencia poden
provocar falses alarmes si s'instal*lés un sensor de fums. Per aquest motiu s’ha decidit instal*lar
un sensor termic d'incendi.

D’acord amb la fitxa técnica del sensor pot treballar en un rang de -50 a 205 °C i suporta
un voltatge de 24 Vdc. Per criteris de disseny se'ns informa que a partir de 55 °C o més el
sensor s’ha d'activar.

Existeix una relacid matematica entre la temperatura i la resisténcia que ofereix el
sensor, aquesta relacio és (1):

Rpt100 = 100 * (14 0.00385 * T) (D
Essent:
Rpt100 = Resisteéncia del sensor en funcid de la temperatura (Q)
T = Temperatura (°C)

El sensor s'instal*lara en un circuit amb configuracié de pont de Wheatstone. A més
estara connectat a un amplificador i a un sumador. El circuit és el seglient.

L

(i)uin

?F‘.S ?Pﬂﬂﬂ

Figura 21. Esquema del circuit de la Pt100.

Essent:
Vin = 24Vdc
P100 = Rang de resisténcia en funcié de (1) en Q
R1 =100 Q
R2 =100 Q
R3 =100 Q

Vout =de 0a 10V segons Zelio Soft 2
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El circuit anterior esta format per dos parts diferenciades. Es disposa d'un pont de
Wheatstone seguit d'un amplificador i un sumador. La part del pont de Wheatstone es pot
representar de la seglient forma per a tindre més detall.

Figura 22. Esquema pont de Wheatstone del sensor Pt100.

La segona part de I'esquema general tal i com s’ha dit esta formada per un amplificador
i un sumador. L'objectiu d’aquests elements és ajustar la sortida al rang de 0 — 10 V.

El voltatge de sortida (Vout) ha de ser 0 V per a la minima temperatura del rang del
sensor. El voltatge de sortida (Vout) ha de ser 10 V per a la maxima temperatura del rang del
sensor. En primer lloc s’ha de realitzar un ajust per a que els valors minims i maxims
corresponguin a un rang de 0-10 V respectivament. Finalment s’ha de trobar quin voltatge
correspon a la temperatura d'activacié de 55 °C. Amb aix0 s’ha de proporcionar un rang de
voltatge on s’activaria el sensor analogic. Aquest rang és el valor que s’ha d'introduir al Zelio
Soft per a poder programar l'activitat.

2.5.4 Rentat de vehicles

2.5.4.1 Enunciat

Una empresa de rentat de vehicles ha decidit instal*lar un recinte de rentat a la ciutat
de Tarragona. Aquest recinte consta d’un tunel de rentat automatitzat tancat i una zona per
al rentat manual (manegues a pressid). S’han de programar una serie de processos mitjancant
el programa Zelio Soft 2.

Els aspectes a programar son els segiients:

1. Enllumenat del recinte. El recinte esta format per un tinel de rentat el qual
disposa d’'una oficina annexa i dues places per al rentat manual. L'enllumenat de
I'oficina (B1) s’encén i s'apaga mitjancant un interruptor (I1). Aquest interruptor es
troba al panell de control (veure detall a del planol n° 8). Degut a les dimensions del
tunel de rentat hi ha dues llums (B2 i B3). Aquestes llums s’encenen mitjangant un
polsador (P1). Per a parar-les s’ha de prémer el polsador durant un periode de temps
igual o superior a 3 s. Les dues places de rentat manual tenen una llum cada una
(B4 i B5). Cada una de les places disposa d’un sensor que detecta la preséncia (S1 i
S2). Quan una persona i/o vehicle entra dins del camp d’actuacid del sensor aquest
s'activa, i al seu temps s’engega la llum de la placa en qliestio. Les llums romanen
enceses sempre i quant el sensor estigui activat. Un cop es desactivi els sensors es
pararan al cap de 10 s a no ser que el sensor detecti la preséncia d’'una altre persona
i/o vehicle.
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2. Tancament de les portes del tinel de rentat. Per defecte les portes del tunel
de rentat, tant la d’entrada com la de sortida, estaran obertes sempre i quan no hi
hagi cap vehicle a l'interior. Amb I'entrada d’un vehicle aquest es situara sobre unes
marques pintades al terra. En aquesta zona hi ha un sensor inductiu que s‘activa
amb la preséncia de metalls (S3). S’ha escollit aquest sensor per evitar que les portes
es tanquin amb el pas de persones ja que només s'activa en presencia de metalls
(carrosseria del vehicle). Quan el sensor detecta que el cotxe esta en la posicid
optima sactiva (veure tall A al planol n® 8). Al cap de 10 s d‘activar-se el sensor
s'activen els contactors descendents de la porta d’entrada (C2) i el de la porta de
sortida (C4). Amb I'activacio dels contactors s'engeguen els motors descendents de
les portes. Les portes baixen fins al seu final de carrera inferior (FC2 i FC4). Quan
les portes estan obertes els finals de carrera superiors estan activats (FC1 i FC3).

3. Procés de rentat. El tunel de rentat consta d'un carro mobil que es mou d’esquerra
a dreta i de dreta a esquerra. Quan es tanquen les portes comenca el procés de
rentat. Per a que el procés comenci el carro mobil ha d’estar en la seva posicio de
repos, a la dreta, tocant el final de carrera dret (FC6). Quan comencga el cicle s'activa
el contactor que engega la bomba d’aigua i sabd (C7) i al seu temps s’activa el
contactor (C5). Aquest contactor engega el motor del moviment del carro mobil cap
a l'esquerra. El carro es mou fins al final de carrera esquerra (FC5). Quan s’activa
aquest final de carrera es desactiva el moviment esquerra i s'activa el contactor del
moviment dret del carro (C6). El sistema continua ruixant aigua i sabd. El conjunt es
mou fins al final de carrera dret (FC6). Quan es torna a activar aquest final de carrera
es desactiva el moviment dret i es torna a activar el moviment esquerra. Al seu
temps, s‘atura la bomba hidraulica d’aigua i sabd i s'activa el contactor (C8) que
engega la bomba d’aigua per a l'aclarit. El conjunt mobil es mou fins al final de
carrera esquerra (FC5). Quan s’arriba en aquest punt es para el moviment esquerra
i Sactiva el dret. Al seu temps, també es para la bomba d'aigua i s'activa el contactor
(C9) que engega el ventilador d’assecat. El carro es mou cap a la dreta fins al final
de carrera dret (FC6) on s’aturen el moviment i el ventilador i torna a la seva posicid
de repos esperant un nou cicle. Per a més informacid visual veure el tall A del planol
no 8.

4. Sortida del vehicle. Al cap de 10 s d’haver-se acabat el cicle de rentat s'obren les
portes. Al passar aquests 10 s s‘activen els contactors ascendents de les portes (C1
i C3). Cada porta té un final de carrera superior (FC1 i FC3). Quan s‘activen aquests
finals de carrera s’atura el moviment ascendent de cada porta. Mentre dura I'obertura
de les portes apareixera un senyal lluminds taronja amb una intermiténcia d'1 s (B6).
Quan les portes estiguin obertes el llum anterior es parara i apareixera un llum verd
(B7).

5. Sistema de rentat manual a pressio. Hi ha dos zones de rentat manual totalment
identiques. A continuacid se’n descriu la de la placa 1. Existeix un polsador de marxa
(P2). Aquest polsador de marxa activa el contactor (C10) que engega la bomba
hidraulica d’aigua a pressid. Aquest contactor estara sempre activat mentre duri el
procés de rentat. Existeix un polsador (P3) que activa un contactor (C11) que engega
una bomba que injecta sabd al sistema. Finalment, també es disposa d'un polsador
(P4) que activa un contactor (C12) que engega una bomba que injecta cera al
sistema. Les bombes de sabd i cera no poden estar activades a la vegada. A més,
aquestes bombes no es poden engegar si no esta engegada la bomba principal
d’aigua a pressid. El cicle de rentat dura 10 s. Un cop s’exhaureixi el temps s‘atura
tot. La placa 2 és identica a la 1, veure el planol n® 7 per a veure la numeracio dels
elements.
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6. Sistema de ventilacio. Dins del tunel de rentat hi ha tres ventiladors per a la
ventilacié forcada de la zona. Cada ventilador té associat un contactor (C16-C17-
C18). Per activar el sistema de ventilacié forcada s’ha de prémer un polsador (P8).
Els ventiladors estan activats durant 10 s. Si es volen aturar abans que acabi el cicle
natural s’ha de prémer el polsador (P8) durant un interval de temps igual o superior
a3s.

7. Sensor de pressio. Al costat del tunel de rentat hi ha un petit habitacle on hi ha
dos diposits. Un diposit és de sabd liquid i Ialtre és de cera liquida. Aquests diposits
alimenten el tdnel de rentat i les dos places de rentat manual. Es molt important
saber amb una certa antelacié quan s’acabara el contingut dels diposits. Per aquest
fet sinstal’la en cada un dels diposits un sensor de pressid (SA1 i SA2). Com més
ple estigui el diposit més pressio rebra el sensor. Quan en el diposit de sabd quedi
una altura total de liquid de 0.1 m o inferior s’ha d'activar un sistema d‘avis. En
primer lloc s'engegaria una llum d‘avis amb una intermiténcia d'1 s (B8). A més ha
d’apareixer un bloc de text al panell de control (TXT1). Aquest bloc de text avisa del
nivell critic del sabd. El nivell critic per al diposit de cera és de 0.05 m. Si s'arriba a
aquest valor o inferior també s’engegara (B8) i apareixera un bloc de text (TXT2).
Aquest bloc de text avisara del nivell critic de cera. En cas que els dos diposit estiguin
sota minims també s'activara (B8) i sortira al panell de control un bloc de text (TXT3).
Aquest bloc de text informara del nivell critic dels dos liquids.

L'objectiu és poder torbar un rang de valors de voltatge compresos entre 0 i 10 V
com a maxim on s'activaria el sensor. En I'apartat seglient es proporcionen totes les
eines necessaries per a dur-ho a terme.

8. Trucada a l'oficina. En cada una de les dues zones de rentat manual hi ha un
polsador (P9 i P10). Cada polsador serveix per iniciar una trucada amb l‘operari de
les oficines. Per a poder iniciar aquesta trucada s’ha de prémer el polsador 2 vegades
de forma rapida. Si no es realitzen dues pulsacions en menys de 5s no es podra
activar la trucada i es reinicialitza el comptatge. Quan s’activa la trucada s'engega
una senyal acustica (A1) a l'oficina. En cas que en les dues places de rentat es
realitzin dues trucades simultanies apareixera al panell de control una llum amb una
intermiténcia d'1s (B9). Quan s'acabi la trucada I'operari pitjara un polsador d’aturada
(P9) per acabar amb la trucada, sigui de la plaga que sigui.

2.5.4.2 Sensor de pressio

S'instal*la un sensor de pressié per tal de poder coneixer el volum critic dels diposits de
productes de rentat.

El sensor escollit é&s MPXAZ4115A SERIES del fabricant MXP. Aquest sensor varia la seva
resisteéncia nominal en funcié de la pressio que rep.

D’acord amb la fitxa técnica del sensor aquest s’ha d’alimentar a 5 Vdc. Com que
I'automat programable alimentaria el sensor a 24 Vdc s’ha de convertir aquest voltatge al
desitjat. Aquesta conversid es realitza mitjangant un convertidor DC-DC. Aquest aspecte no és
d’aplicacié per a l'activitat. Per a poder desenvolupar la tasca s’ha de considerar que el sensor
s'alimenta a 5 Vdc.

Es disposen de dos dip0sits que contenen sabd i cera liquida. Les dimensions dels diposits
son les seglients:

e Diposit sabd: 1 x 1 x 1 m.
e Diposit cera: 1 x1x1m.
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Les densitats dels liquids son:
e Densitat sabd liquid: 1200 kg/m3.
e Densitat cera liquida: 800 kg/m?3.

Tal i com s’ha esmentat anteriorment el sensor s'alimenta a 5 Vdc gracies al convertidor
instal*lat. L'esquema eléctric a estudiar és el segiient.

out

Figura 23. Esquema eléctric sensor de pressio.

L'entrada del circuit correspon al voltatge que proporciona el sensor a diferents
pressions. Aquest voltatge (Vout) esta compres entre 0 i 5 V d'acord amb el fabricant. Es passa
aquest voltatge a través d’'un amplificador i un sumador per a trobar un guany i un offset per
escalar aquesta sortida entre 0i 10 V. Aquesta nova sortida s'anomena V; i representa I'entrada
a l'automat programabile.

Segons el fabricant, concretament a la fitxa tecnica, existeix una relaci6 matematica
entre la pressié i el voltatge de sortida. Aquesta expressio és (2):

Voyur = Vs *(0.009 « P — 0.095) + Error (2)
Essent:
Vs =5Vdc
P = Pressio absokuta en kPa
Error = Es considera 0 per a la realitzaci6 de la practica

Quan en el diposit de sabd quedin 0.1 m de producte i en el de cera 0.05 m s’ha d'activar
el sensor. Amb I'expressié (2) i 'esquema de la figura 18 I'estudiant ha de ser capac de trobar
dos aspectes. En primer lloc d’escalar el voltatge de sortida del sensor per a que quan el diposit
estigui ple correspongui a 10 V i quan aquest estigui buit correspongui a 0 V. En segon lloc
s’ha de proporcionar un rang de voltatges on s’activaria el sensor per al diposit de sabd i un
altre per al diposit de cera. Aquest interval sera el que s'introduira al programa per a poder
programar la practica.

2.5.5 Pontgrua

2.5.5.1 Enunciat

Al poligon industrial de Constanti (Tarragona) hi ha una empresa que es dedica al sector
del marbre. Degut a que han de treballar amb blocs de marbre de grans dimensions I'empresa
ha decidit instal'lar un pont grua. Des de la direcci6 de I'empresa se’ns encarrega la
programacié del funcionament del pont grua aixi com d'una serie d’elements de la nau
industrial.
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Els aspectes a programar son els seglients:

1. Enllumenat del recinte. La nau industrial esta formada per dues parts, una petita
oficina i la zona de treball on hi ha el pont grua. L'oficina té una llum (B1) la qual es
controla amb un interruptor (I1). El recinte on hi ha el pont grua hi ha dos llums (B2-
B3). Aquestes llums s’engeguen mitjancant un polsador (P1). Per a parar I'enllumenat
de la zona de treball s’ha de prémer el polsador dues vegades en un interval de
temps no superiora 5 s.

2. Porta entrada i sortida del recinte. Quan un vehicle vulgui entrar a la nau
industrial haura de polsar un polsador (P2) que esta a l'entrada de la mateixa. Amb
I'activacié del polsador s’enviara una senyal aclstica (A1) i una de lluminosa amb
una intermitencia d'1 s (B4). La senyal acustica té una durada de 5 s. Si l'operari de
I'oficina decideix permetre I'accés premera un polsador (P3) situat al panell de control
(veure detall C al planol n°® 11). Un cop es prem el polsador d'obertura de la porta
comenga el cicle. S'activa el contactor ascendent de la porta (C2). La porta puja fins
a un final de carrera superior (FC1). Al costat de la porta hi ha una cel'lula foto
electrica (S1) que detecta el pas del vehicle. Aquest sensor s'activa quan detecta
vehicle i no es desactiva fins que el vehicle ha passat del tot. Al cap de 5 s d’haver
passat el vehicle s’ha d'activar el contactor descendent de la porta (C1). La porta
baixa fins a un final de carrera inferior (FC2). Per a la porta de sortida es segueix el
mateix procediment. L'Unica diferéncia és que quan el conductor del vehicle premi el
polsador (P4) la porta s‘obrira automaticament sense la necessitat que I'operari de
les oficines en premi un altre. A més, el cicle d'obertura i tancament de la porta de
sortida no té associat cap senyal acustica ni lluminosa. Per a més informacié dels
elements i la seva numeracid veure els detalls A i B del planol n° 11.

3. Moviment del pont grua. El pont grua es pot moure en els tres eixos. Cada eix té
dos contactors associats que activen el moviment positiu i negatiu del respectiu eix.
Per tant en total es tenen 6 contactors. Per al eix x, moviment positiu (C6) i negatiu
(C5). Per al eix z, moviment positiu (C7) i negatiu (C8). Per al eix Y, moviment positiu
(C9) i negatiu (C10). Cada contactor té associat un polsador que el controla. Per al
eix X, moviment positiu (P5) i negatiu (P6). Per al eix Z, moviment positiu (P7) i
negatiu (P8). Per al eix Y, moviment positiu (P9) i negatiu (P10). Els contactors
romanen activats mentre es premi de forma ininterrompuda els polsadors. No es
poden activar a la vegada contactors del mateix eix. El pont grua té 6 finals de
carrera. Per al eix X, moviment positiu (FC6) i negatiu (FC5). Per al eix Z, moviment
positiu (FC7) i negatiu (FC8). Per al eix Y, moviment positiu (FC9) i negatiu (FC10).
Aquests finals de carrera desactiven els contactors als quals apliquen en funci6 de
I'eix on treballin. Per a més informacio veure el detall D del planol n° 10.

4. Manteniment motors pont grua. El pont grua té tres motors, un per cada eix de
moviment. Els motors tenen un Us nominal de 10 engegades abans del seu
manteniment. Quan s‘assoleixi aquest nombre d’engegades ha d‘apareixer un
missatge a la pantalla on sindica quin o quins motors se li han de realitzar
manteniment (TXT1-TXT2-TXT3-TXT4-TXT5-TXT6-TXT7). Al panell de control de
I'operari hi ha un polsador de confirmacié de manteniment per cada motor (P11-P12-
P13). Quan algun motor se li ha realitzat el pertinent manteniment I'operari premera
el polsador de confirmacié del manteniment oportl i el missatge de la pantalla
desapareixera.

5. Avis funcionament pont grua. Sempre que el pont grua estigui funcionant hi
haura una senyal acustica intermitent (A2) i una senyal lluminosa intermitent (B5).
Aquestes senyals estan situades sobre el pont grua. Quan els motors del pont grua
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deixin de funcionar les senyals seguiran actives durant 10 s. Si abans d’acabar-se
aquest temps es torna a activar algun motor del pont grua les senyals continuaran.

6. Moviments preestablerts. El pont grua té una série de moviments preestablerts
per fer més facils certes maniobres.

a. Home X. El carro mobil va fins al final de carrera esquerre de I'eix X (FC5).
S’ha de prémer qualsevol dels dos polsadors del motor de I'eix X (P5-P6) 3
vegades en un temps inferior a 2 s.

b. Home Y. El carro mobil va fins al final de carrera negatiu de l'eix Y (FC10).
S’ha de prémer qualsevol dels dos polsadors del motor de I'eix Y (P9-P10) 3
vegades en un temps inferior a 2 s.

c. Home Z. El carro mobil va fins al final de carrera superior de I'eix Z (FC8).
S’ha de prémer qualsevol dels dos polsadors del motor de I'eix X (P7-P8) 3
vegades en un temps inferior a 2 s.

7. Sensor pes maxim. El pont grua te una capacitat nominal de 100 t. Per raons de
seguretat es decideix que quan s'intenti elevar una carrega de 80 t 0 més s’activi una
alarma sonora (A3). Per a dur-ho a terme s'instal‘la una cél*lula de carrega (SA) a la
cadena que eleva les carregues. A més al panell de control hi ha un polsador que
permet aturar I'alarma acustica quan es vulgui (P14). L'objectiu es poder torbar un
rang de valors de voltatge compresos entre 0 i 10 V com a maxim on s'activaria el
sensor. En l'apartat segilient es proporcionen totes les eines necessaries per a dur-
ho a terme.

8. Sistema de ventilacié forgada. Dins de la nau industrial hi ha un sistema de
ventilacio forcada format per un ventilador. Aquest sistema s'activa amb un polsador
(P15). Al prémer el polsador s‘activa el contactor del ventilador (C11). El temps de
funcionament del sistema és de 20 s. A més ha d‘aparéixer un bloc de text on es
mostri el temps que queda de funcionament (TXT7).

2.5.5.2 Ceél*lula de carrega

S'installa una cél'lula de carrega per a poder mesurar la carrega que s’eleva amb el
pont grua. La cel'lula de carrega esta formada per una galga extensometrica. Aquesta galga
varia el valor de la seva resisténcia nominal en funcié de la deformacié que pateix la peca on
esta col'locada.

La galga escollida és el model CEA-XX-125UN del fabricant Micro-Measurements. Es pot
observar la seva fitxa tecnica al respectiu apartat de fitxes tecniques.

Es del tipus linear. Té una resisténcia nominal de 120 Q. I un factor de galga, G, de 2.11.
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La galga es connectara a en una configuracié d'1/4 de pont de Wheatstone tal i com es
pot observar a la figura seglient.

?F{S ?Gﬁﬂgﬂ

Figura 24. Esquema del circuit general de la cél*lula de carrega.

Essent:
Vin = 24 Vdc
Galga = Rang de resisténcia en funci6 de l'elongaci6 en Q
R1=100Q
R2 =100 Q
R3 =100Q

Vout = de 0a 10V segons Zelio Soft 2

El circuit anterior esta format per dos parts diferenciades. Es disposa d’'un pont de
Wheatstone seguit d'un amplificador i un sumador. La part del pont de Wheatstone es pot
representar de la segiient forma per a tindre més detall.

Galga

Figura 25. Esquema pont de Wheatstone de la galga.
La segona part de lI'esquema general tal i com s'ha dit esta format per un amplificador i
un sumador. L'objectiu d'aquests elements és ajustar la sortida al rang de 0 — 10 V.

La galga esta situada a la cadena del pont grua que aixeca els objectes. El sensor variara
la seva resisténcia en funcio de la carrega que es pengi de la cadena.
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La variacid de resisténcia ve donada per les expressions segiients (3) i (4).

G*E AR 3
* = —_

. 3)
Essent:

G = Factor de galga = 2.11
€ = Deformaci6 unitaria de la galga
AR = Variacié de resisténcia de la galga (Q)
R = Resisténcia nominal de la galga = 120 Q
o, =Ex & (4)

Essent:

o, = Tensié que rep la galga (MPa)
€ = Deformacié unitaria de la galga
E = Modul de Young Acer = 210000 MPa

S’ha de trobar un rang de valors compresos entre 0 i 10 V. El valor de 0 V correspon a
quan no s'esta aixecant cap pes. El valor de 10 V correspon a quan s‘aixeca el pes maxim
admissible del pont grua, 120 t.

En segon lloc s’ha de trobar el voltatge que correspon a una carrega de 80 t. Finalment
s’ha de proporcionar un rang de voltatges on s’activaria el sistema detallat en I'activitat de la
practica.

Per a simplificar les coses es proporcionen els valors de les tensions per a les carregues
de 120 ti 80 t. L'element on anira situada la galga és un cilindre d'acer de 25 mm de diametre.
Amb aix0 s'obté el segiient:

0,120 t = 2444.62 MPa
0,80t =1629.75 MPa

2.5.6 Cruilla

L'ajuntament de Tarragona ha elaborat un projecte d’obra civil. En aquest projecte s’ha
dissenyat una cruilla on conflueixen quatre carrers amb dos carrils per sentit. A més, s’ha
concebut un parquing subterrani sota aquesta cruilla. Des del consistori se’ns demana la
programacio de diversos sistemes d'aquesta zona mitjancant el programa Zelio Soft.

Els aspectes a programar son els seglients:

1. Llum de lI'accés a l'ascensor. Existeix un ascensor al voltant de la cruilla que
permet l'accés a I'aparcament subterrani. Per accedir a aquest ascensor hi ha un
habitacle tancat. Quan s’obre la porta de la garita un sensor de deteccid de preséncia
(S1) detectara que algu ha entrat a l'interior. Mentre hi hagi alguna persona dins del
recinte la llum (B1) romandra encesa. Quan el sensor deixi de detectar la presencia
d’alguna persona la llum es parara al cap de 10 s. Si abans que s’acabi aquest temps
el sensor torna a detectar alguna persona la llum romandra encesa i es reinicialitzara
el temporitzador.

Master en Enginyeria Industrial, Universitat Rovira i Virgili 2-52



Disseny d'una Col*leccié de Practiques d’Automatitzacié No Presencials

2.

Accés carrer veinal. D'un dels carrers principals en surt un carrer per a Us veinal.
Aquest carrer esta bloquejat per 2 pilones automatiques. Cada pilona té dos
contactors que activen el moviment ascendent (C1 i C3 per a la pilona 1 i 2
respectivament) i el moviment descendent (C2 i C4 per a la pilona 1 i 2
respectivament). A |'entrada del carrer hi ha un sensor que detecta la matricula (S2)
del vehicle que hi vol accedir. El sensor ha d’estar 5 s 0 més detectant la matricula
del vehicle. Quan aix0 succeeix s'activen els contactors que activen el moviment
descendent d eles pilones (C2 i C4). Al cap de 10 s d’haver baixat les pilones s’activen
els contactors ascendents (C1 i C3) que activen el moviment ascendent d’aquestes.
Els motors de les pilones, per als dos moviments, estan actius durant 5 s.

Semafors cruilla. A la cruilla hi ha 4 semafors per als vehicles. Cada semafor té
tres llums, una vermella (B2, B5, B8 i B11), una taronja (B3, B6, B8 i B12) i una
verda (B4, B7, B10 i B13). Per a més informacié consultar el detall A del planol n°
13. La llum taronja dels semafors ha de tindre una intermiténcia de 0.5 s. El cicle
dels semafors ha de ser continu. La seqiiéncia dels semafors és la segiient:

Temps (s)
13[14]15(16/17| 18| 19| 20| 21| 22|23]|24[ 25| 26| 27| 28| 29 | 30

1]12(3[4]|5([6]7)8[9]10]11(1

N

Figura 33. Diagrama temporal del cicle de funcionament dels semafors.

Pas de vianants. Al carrer principal hi ha un pas de vianants. Esta format per dos
semafors per a vianants (semafor vianants 1 i 2) i dos semafors per als vehicles
(semafor 5 i 6). Els semafors 5 i 6 tenen dos llums, una verda (B14 i B16) i una de
vermella (B15 i B17). Per a més detall veure el detall B del planol n® 13. Per defecte
aquests dos semafors tindran la llum verda sempre activada. Quan un vianant vulgui
creuar el carrer, sigui per la direccid que sigui, premera el polsador corresponent
depenent d'on es trobi la persona (P1 o P2). Quan s’activi aquest polsador les llums
dels semafors 5 i 6 passaran a ser les vermelles al cap de 5 s. Romandran en aquest
estat durant 10 s i després tornaran a la llum verda fins a que es torni a prémer
algun dels dos polsadors. Els semafors per a vianants estan formats per una llum
una verda (B18 i B20) i una de vermella (B19 i B21). Per a més informacié veure el
detall C del planol n° 13. Per defecte aquests semafors dels vianants estaran en
vermell. Quan els semafors 5 i 6 es posin en color vermell els dels vianants es posaran
en color verd. I quan els semafors 5 i 6 es posin en color verd els dels vianants es
posaran en color vermell.

Temps restant pas vianants. En cada semafor dels vianants es podra observar el
temps restant per a que el semafor es posi en vermell. Consultar el detall C del planol
n° 13. Quan els semafors dels vianants estiguin en verd ha d'apareixer en el panell
de control del programa el temps restant per a que aquests es posin en color vermell.
Com que al panell de control del programa només hi pot aparéixer un bloc de text
simultaniament només fa falta programar-ne un (TXT1).

Barreres entrada i sortida aparcament subterrani. L'aparcament té una zona
diferent tant per l'entrada de vehicles i per la sortida. Quan un vehicle arriba a
I'aparcament i vol accedir el conductor premera un polsador situat al costat de la
barrera d’entrada (P3). Si s'activa el polsador de la barrera d’entrada s'activara el
contactor ascendent de la barrera d’entrada (C6) el qual activa el motor ascendent
de la barrera. La barrera s‘aixecara fins arribar al final de carrera superior (FC2) on
es parara el motor ascendent. La barrera romandra oberta. Al costat de la barrera hi
ha un sensor de presencia de vehicle (S3). Quan el vehicle passi, aquest sensor
s'activara mentre passa aquest. Al cap de 5 s que s’hagi activat el sensor comencara
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la baixada de la barrera amb I'activacié del contactor descendent (C4). La barrera
baixara fins al final de carrera inferior (FC1). Per seguretat els motors ascendents i
descendents de la barrera no es poden activar simultaniament.

La barrera de sortida té exactament el mateix funcionament que la d'entrada a
excepcid del polsador de marxa. Quan el vehicle surti del recinte no s’haura de
prémer cap polsador. Per tal de poder iniciar el procés d'obertura de la barrera
s’haura d’activar un sensor de deteccid6 de matricula (S4). Aquest s‘activara quan
comprovi que la matricula del vehicle que vol sortir ha efectuat 'abonament de
I'import corresponent. La resta d’elements de la barrera de sortida tenen la mateixa
nomenclatura que a la barrera d’entrada pero tenint en compte la numeracio. Es
poden torbar a la taula de referéncies.

Per a més detall es proporciona un detall de la barrera d’entrada la qual és equivalent
per a la de sortida (detall D, planol n° 13).

7. Sensor humitat. A la cruilla hi ha un sensor analogic d’humitat (SA). Aquest sensor
detecta la humitat relativa de la zona verda. Quan la humitat relativa de la zona
verda sigui igual o inferior al 20 % s’ha dactivar el contactor de la bomba de reg
(C9). La bomba estara activada 10 s més que s'assoleixi que la humitat relativa sigui
superior al 20 %. L'objectiu es poder torbar un rang de valors de voltatge compresos
entre 0 i 10 V com a maxim on s‘activaria el sensor. En l'apartat seglent es
proporcionen totes les eines necessaries per a dur-ho a terme.

8. Comptador aparcament. S'instal*la un comptador de vehicles. Cada cop que un
vehicle entri a I'aparcament ha d’augmentar en una unitat el comptador. Cada cop
que en surti un ha de disminuir en una unitat. El comptatge ha d’apareixer en pantalla
com a bloc de text (TXT2).

2.5.6.1 Sensor d’humitat

Es decideix instal*lar un sensor d’humitat per a controlar el reg. Aquest sensor varia la
seva resisténcia nominal en funcié de la humitat relativa que percep al terreny.

El sensor escollit és el model HIH-4030/31 del fabricant HONEYWELL. Es pot observar la
seva fitxa técnica al respectiu apartats de fitxes técniques.

El sensor s’ha d’alimentar a 5 Vdc pero I'automat ofereix 24 Vdc. Per aquest motiu
s'instal*la un convertidor de tensi6 per passar de 24 Vdc a 5 Vdc. Aquesta part no aplica en la
resolucid de la tasca. Alhora de desenvolupar l'activitat es considera que el sensor ja esta
alimentat a 5 Vdc.
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El fabricant el sensor ens proporciona el segiient grafic on es pot contemplar la relacié
entre la humitat relativa i el voltatge de sortida per a una alimentacié de 5 Vdc.
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Figura 26. Relacié humitat relativa i voltatge de sortida per a una alimentacié de 5 Vdc.

L'automat programable del Zelio Soft ens proporciona un rang d’entrada analogic de 0 a
10 V. De la figura anterior se’'n despren que el sensor ofereix un voltatge de sortida compres
entre 0.8 i 3.8 V aproximadament. S’han d’escalar aquests valors per aprofitar I'interval de
voltatge de I'automat.

Per tal de poder ajustar aquests valors es proporciona el circuit seglient. Aquest circuit
esta format per un amplificador i un sumador. Amb aquests elements s'implementara un guany
i un offset.

out

Figura 27. Esquema del circuit eléctric del sensor d’humitat.

L'entrada del circuit correspon al voltatge que proporciona el sensor a diferents nivells
d’humitat. Aquest voltatge (Vou) esta comprés entre 0.8 i 3.8 V d'acord amb el grafic del
fabricant. Es passa aquest voltatge a través d'un amplificador i un sumador per a trobar un
guany i un offset per escalar aquesta sortida entre 0 i 10 V. Aquesta nova sortida s'anomena

Va.

Master en Enginyeria Industrial, Universitat Rovira i Virgili 2-55



Disseny d'una Col*leccié de Practiques d’Automatitzacié No Presencials

Quan la humitat del terreny sigui igual o inferior a un 20 % s'activara el sistema
dissenyat.

Amb les dades que proporciona la fitxa técnica del sensor I'estudiant ha de torbar un
rang de voltatges on s’activaria aquest sistema de seguretat. Aquest rang ha de correspondre
a 0 V per a una humitat relativa del 0 % i de 10 V per a una humitat del 100 %.

2.6 Fitxes tecniques

En aquest annex es recullen totes les fitxes tecniques de tots els elements emprats per
a la solucié de les activitats dels sensors analogics. S'adjunten totes les fitxes dels sensors
analogics emprats aixi com dels convertidors de tensid necessaris.

Master en Enginyeria Industrial, Universitat Rovira i Virgili 2-56



T TEMT6000

Vishay Semiconductors

Ambient Light Sensor

Description

TEMTG6000 is a silicon NPN epitaxial planar pho-
totransistor in a miniature transparent mold for sur-
face mounting onto a printed circuit board. The device
is sensitive to the visible spectrum.

Features

» Adapted to human eye responsivity

» Wide angle of half sensitivity ¢ = + 60°
* SMD style package on PCB technology
» Suitable for IR reflow soldering

» Lead free component

» Component in accordance to RoHS 2002/95/EC
and WEEE 2002/96/EC

Applications

Ambient light sensor for display backlight dimming in:
Mobile phones

Notebook computers

PDA’s

Cameras

Dashboards

Absolute Maximum Ratings

Tamb = 25 °C, unless otherwise specified

Parameter Test condition Symbol Value Unit
Collector Emitter Voltage Vceo 6 \%
Emitter Collector Voltage Veco 15 \%
Collector current Ic 20 mA
Total Power Dissipation Tamp <55 °C Piot 100 mw
Junction Temperature T 100 °C
Operating Temperature Range Tamb -40 to +85 °C
Storage Temperature Range Tstg -40to + 85 °C
Soldering Temperature t<3s Tsq 260 °C
Thermal Resistance Junction/ Rihia 450 K/wW
Ambient

Document Number 81579

www.vishay.com
Rev. 1.2, 08-Jul-04
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TEMT6000

Vishay Semiconductors

Basic Characteristics
Tamb = 25 °C, unless otherwise specified

Parameter Test condition Symbol Min Typ. Max Unit
Collector Emitter Breakdown lc=0.1mA Vceo 6 \Y
Voltage
Collector dark current Vece=5V,E=0 lceo 3 50 nA
Collector-emitter capacitance  |Vcg =0V, f=1MHz, E=0 Cceo 16 pF
Collector Light Current E, = 20 Ix, standard light A lca 35 10 16 HA
E, = 100 Ix, standard light A lca 50 HA
Angle of Half Sensitivity ¢ +60 deg
Wavelength of Peak Sensitivity Ap 570 nm
Range of Spectral Bandwidth Ao 360 to 970 nm
Collector Emitter Saturation E, =20 Ix, 0.45 pA VcEsat 0.1 \
Voltage

Typical Characteristics (Tymp = 25 °C unless otherwise specified)

30°
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= 5 40°
g 100 %
3 7 2
% % 50
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§ 10— 5 60°
2 > w 70°
o
s 80°
1
10 100 1000
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Figure 1. Collector Light Current vs. llluminance Figure 3. Relative Radiant Sensitivity vs. Angular Displacement
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Figure 2. Relative Spectral Responsivity vs. Wavelength
www.vishay.com Document Number 81579
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Cable Sensor, Pt100/Pt1000

Sensors with 4-wire silicone cable
for pockets or tubes

4-wire air sensors

Elements in
1/1 DIN B,
1/3DIN B
and 1/6 DIN B

The sensors can be used with the CombiTemp,
Building Block Temperature Measuring System

Description

A platinum resistor is built into the temperature sensor. Changes in The Pt100 sensor fits as an insert in sensor tubes with an internal
temperature are reflected by changes in the electrical resistance, so diameter of 6 mm such as the CombiTemp temperature measuring
that measuring the value of the resistance gives an analogue expres-  system.

sion for the actual temperature. _ .
Air sensors are used without sensor pockets to ensure fast response

The Pt100 element has a resistance of 100 Ohms at 0°C and a well- time.
documented working curve (DIN/EN/IEC 60751) within the nominal
working range.

The sensors are used in a wide range of applications within the
marine, industrial, energy and food sectors.

Baumer

www.baumerprocess.com Data Sheet 2902-1

Design and specifications subject to change without notice Page 1



Technical Data

Standard sensor

Measuring range -50...205°C
Ambient temperature -50...205°C
Marking label -30...105°C

Pressure range

< 25 bar (water flow 3m/sec.)

Humidity < 98% RH, condensing
Protection class IP 65

Cable type High-flexible silicone, grey
Wires 4 (2 x Red, 2 x white)
Length up to 99.99 metres

Air sensor

Measuring range -50...205°C

Ambient temperature -50...205°C

Marking label -30...105°C

Environment Non-aggressive air

Air gap 8 holes, 83 mm

Humidity < 98% RH, condensing
Protection class IP 65

Cable type High-flexible silicone, grey
Wires 4 (2 x Red, 2 x white)
Length up to 99.99 metres
Time Constant t,,

Common data for both types

Acid-proof, stainless steel
AISI 316 Ti (W 1.4571)

Case material

Case dimensions
Time constant T,
Accuracy

1/1DINB

1/3DINB

1/6 DINB

Vibrations

Mechanical tolerances

5.8 mm x 60 mm

See table

DIN/EN/IEC 60751
+(0.3 +0.005xt) °C

+1/3x(0.3+0.005x t) °C
+1/6 x (0.3 + 0.005 x t) °C
Lloyds Register, test 2

ISO 2768-m

Disposal of product and packing
According to national laws or by returning to Baumer

If a pocket or sensor tube is used, the response time is extended, i.e. the time duration for the sensor to reach the correct temperature when
the temperature of the medium changes suddenly.

Environment

Standard Sensor Air Sensor

Fluid, 0.4 m/sec.

Fluid, 0.4 m/sec. (Stainless steel pocket/tube with silicone paste)

Air, 3 m/sec.
Air, still

Ordering Details - Cable sensors

Sensor type
Standard sensor
Air sensor

Sensor element (DIN/EN/IEC 60751)

Pt100, 1/1 DIN B, single, specified accuracy -50...400°C
Pt100, 1/3 DIN B, single, specified accuracy 0...150°C
Pt100, 1/6 DIN B, single, specified accuracy 0...100°C
Pt100, 1/1 DIN A, single, specified accuracy -50...400°C
Pt1000, 1/3 DIN B, single, specified accuracy -50...400°C
Pt1000, 1/1 DIN B, single, specified accuracy -50...400°C

Cable length (L)
Length incm

www.baumerprocess.com

Sensor type
8 sec.
17 sec.
35 sec. 25 sec.
135 sec. 105 sec.
8141 3xx
6 digit
3
5
7 digit
1
3
5
7
A
B
8..11" digit

XXXX

XXXX

Data Sheet 2902-1

Design and specifications subject to change without notice

Page 2



- Exampleof Applicaon
]

.
~o)
]

=
[
20 ,

_ _
+ - yt+ -
4..20 mA 24V
FlexTop 2211 Trigger module Power supply
{mm] Red
| Y
White
White
| 60 | Cable length (L) + 20 mm N
I I I
White White Red Red
Warning:
One of the wires may not be
connected in case of a 3-wire
~~ connection to the temperature
transmitter
2909 0001 xxx [mm]
Pocket type
Stainless steel, W 1.4404 (AISI 316L), R1/2 with M12 gland ‘ M12 E 20
Pocket length (L) 9..11" digit
Length in mm XXX AF22 LJVLJ
25
R1/2
O/
e
L
=i S
www.baumerprocess.com Data Sheet 2902-1
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OTOROLA
—_MICONDUCTOR TECHNICAL DATA

Freescale Semiconductor, Inc.

Order this document
by MPXAZ4115A/D

ARCHIVED BY FREESCALE SEMICONDUCTO

Media Resistant, Integrated Silicon
Pressure Sensor for Manifold
Absolute Pressure, Altimeter or
Barometer Applications

On-Chip Signal Conditioned,
Temperature Compensated, and
Calibrated

Motorola’s MPXAZ4115A series sensor integrates on—chip, bipolar op amp circuitry and
thin film resistor networks to provide a high output signal and temperature compensation.
The small form factor and high reliability of on—chip integration make the Motorola pressure
sensor a logical and economical choice for the system designer.

The MPXAZA4115A series piezoresistive transducer is a state—of-the—art, monolithic,
signal conditioned, silicon pressure sensor. This sensor combines advanced
micromachining techniques, thin film metallization, and bipolar semiconductor processing to
provide an accurate, high level analog output signal that is proportional to applied pressure.

Figure 1 shows a block diagram of the internal circuitry integrated on a pressure
sensor chip.

Features
* Resistant to high humidity and common automotive media
e 1.5% Maximum Error over 0° to 85°C

 Ideally suited for Microprocessor or Microcontroller—
Based Systems

e Temperature Compensated from —40° to +125°C
» Durable Thermoplastic (PPS) Surface Mount Package

Application Examples

* Aviation Altimeters

» Industrial Controls

» Engine Control

»  Weather Stations and Weather Reporting Devices

Vs
r—————— = ———————— a
: | |
| THIN FILM GAIN STAGE #2 :
| SENSING TEMPERATURE | — AND |
COMPENSATION GROUND Vout
| ELEveNT AND | | rererence | !
: GAINSTAGE#1 [ | SHIFT CIRCUITRY :
e a

PINS 1,5, 6,7 AND 8 ARE NO CONNECTS
FOR SMALL OUTLINE PACKAGE DEVICE
GND

Figure 1. Fully Integrated Pressure Sensor Schematic

Rev 0

R, INC. 2005

MPXAZ4115A
SERIES

INTEGRATED
PRESSURE SENSOR
15 to 115 kPa (2.2 to 16.7 psi)

[J Motorola, Inc. 2001
Go to: www.freescale.com

For More Information On This Product,

0.2 to 4.8 V Output

SMALL OUTLINE PACKAGE

MPXAZ4115AC6U
CASE 482A

MPXAZ4115A6U
CASE 482
PIN NUMBER
1 N/C 5 N/C
2 Vs 6 N/C
3 Gnd 7 N/C
4 Vout 8 N/C

NOTE: Pins 1, 5, 6, 7, and 8 are not
device connections. Do not connect to
external circuitry or ground. Pin 1 is
noted by the notch in the lead.

@ MOTOROLA
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>xAz4115A SERIes Freescale Semiconductor, Inc.

ARCHIVED BY FREESCALE SEMICONDUCTOR, INC. 2005
MAXIMUM RATINGS (NOTE)

Parametrics Symbol Value Units
Maximum Pressure (P1 > P2) Pmax 400 kPa
Storage Temperature Tstg —40° to +125° °C
Operating Temperature Ta —40° to +125° °C

NOTE: Exposure beyond the specified limits may cause permanent damage or degradation to the device.

OPERATING CHARACTERISTICS (Vg =5.1Vdc, Tp = 25°C unless otherwise noted, P1 > P2. Decoupling circuit shown in Figure 3
required to meet Electrical Specifications.)

Characteristic Symbol Min Typ Max Unit
Pressure Range Pop 15 — 115 kPa
Supply Voltage® Vg 4.85 5.1 5.35 vdc
Supply Current lg — 7.0 10 mAdc
Minimum Pressure Offset(?) (0 to 85°C) Vot 0.135 0.204 0.273 vdc
@ Vg =5.1 Volts
Full Scale Output(®) (0 to 85°C) VEso 4.725 4.794 4.863 Vdc
@ Vg =5.1 Volts
Full Scale Span® (0 to 85°C) VEss 4.521 4.590 4.659 vdc
@ Vs =5.1 Volts
Accuracy®) (0 to 85°C) — — — *1.5 %VEss
Sensitivity V/IP — 45.9 — mV/kPa
Response Time(®) tR — 1.0 — ms
QOutput Source Current at Full Scale Output lo+ — 0.1 — mAdc
Warm-Up Time(? — — 20 — ms
Offset Stability(8) — — +0.5 — %VEss

NOTES:
1. Device is ratiometric within this specified excitation range.
2. Offset (Vo) is defined as the output voltage at the minimum rated pressure.
3. Full Scale Output (Vgso) is defined as the output voltage at the maximum or full rated pressure.
4. Full Scale Span (Vggs) is defined as the algebraic difference between the output voltage at full rated pressure and the output voltage at the
minimum rated pressure.
5. Accuracy is the deviation in actual output from nominal output over the entire pressure range and temperature range as a percent of span
at 25°C due to all sources of error including the following:
e Linearity: Output deviation from a straight line relationship with pressure over the specified pressure range.
» Temperature Hysteresis: Output deviation at any temperature within the operating temperature range, after the temperature is
cycled to and from the minimum or maximum operating temperature points, with zero differential
pressure applied.

» Pressure Hysteresis: Output deviation at any pressure within the specified range, when this pressure is cycled to and from
minimum or maximum rated pressure at 25°C.

e TcSpan: Output deviation over the temperature range of 0° to 85°C, relative to 25°C.

» TcOffset: Output deviation with minimum pressure applied, over the temperature range of 0° to 85°C, relative
to 25°C.

6. Response Time is defined as the time for the incremental change in the output to go from 10% to 90% of its final value when subjected to
a specified step change in pressure.

7. Warm—up Time is defined as the time required for the product to meet the specified output voltage after the pressure has been stabilized.

8. Offset Stability is the product’s output deviation when subjected to 1000 cycles of Pulsed Pressure, Temperature Cycling with Bias Test.

2 For More Information On This Product, Motorola Sensor Device Data
Go to: www.freescale.com
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Freescale Semiconductor, Inc.

MPXAZ4115A SERIES
ARCHIVED BY FREESCALE SEMICONDUCTOR, INC. 2005
+5 \Y
" GEL e GOAT | . g
f
"uﬁ\ L e .~ STEELCAP Vout OUTPUT
1 17 B —
WIRE BOND . EI ] ] THERMOPLASTIC l l
FRAME ~ _ / = S .
r W T 10uF | 001uF GND 470 pF
[ Vrrse : 1}
=t/ 1 4 £ Ny

-,

ABSOLUTE ELEMENT

-~ ™ DIEBOND

SEALED VACUUM REFERENCE

Figure 2. Cross Sectional Diagram SOP
(not to scale)

Figure 2 illustrates the absolute sensing chip in the basic
chip carrier (Case 482).

Figure 3. Recommended power supply decoupling
and output filtering.
For additional output filtering, please refer to
Application Note AN1646.

Figure 3 shows the recommended decoupling circuit for
interfacing the output of the integrated sensor to the A/D in-
put of a microprocessor or microcontroller. Proper decoup-
ling of the power supply is recommended.

S0 T T T T T T T T T 1T T T 11
45|~ TRANSFER FUNCTION: - MAX
a0l Vout = Vs* (.009*P-.095) + Error
) Vg =5.1Vdc N
- 35 TEMP=01t085°C TYP —
2 30 |
5 25 %
o g /
3 20 //
1.5 /{/‘(
o A MIN
: 7
o5 LA |
PR eS8 RBE8 RS ES8882ER

Pressure (ref: to sealed vacuum) in kPa

Figure 4. Output versus Absolute Pressure

Figure 4 shows the sensor output signal relative to pres-
sure input. Typical minimum and maximum output curves
are shown for operation over a temperature range of 0 to
85°C using the decoupling circuit shown in Figure 3. The
output will saturate outside of the specified pressure range.

A gel die coat isolates the die surface and wire bonds
from the environment, while allowing the pressure signal

to be transmitted to the sensor diaphragm. The gel die
coat and durable polymer package provide a media resis-
tant barrier that allows the sensor to operate reliably in
high humidity conditions as well as environments contain-
ing common automotive media. Contact the factory for
more information regarding media compatibility in your
specific application.

Motorola Sensor Device Data

For More Information On This Product, 3

Go to: www.freescale.com



Half Brick, DC-DC Converters

VVICOR VI-JOO

:;2‘i~ VE-JOO

MBS HCE

25 to 100 Watts

Features & Benefits

Isolated output

Up to 50W/in3
cURus, cTUVus

CE Marked

Up to 90% efficiency

Size: 2.28" x 2.4" x 0.5"
(57,9 x61,0 x 12,7mm)

Remote sense and current limit
Logic disable

Wide range output adjust

ZCS power architecture

Product Highlights

The VI-JOO MiniMod family established a new standard in component-level DC-DC
converters. This “junior” size complement to the higher power VI-200 family offers up
to 100W of |so|ated and regulated power in a board mounted package. With thousands
of input/output/power combinations, and with a maximum operating temperature
rating of 100°C, the MiniMod provides nearly unlimited flexibiliy for power system
designers to meet demanding time to market requirements.

e

Utilizing Vicor's “zero-current-switching” forward converter technology, proven
by an installed base of over 8 million units, the MiniMod family combines state of
the art power density with the efficiency, low noise and reliability required by next
generation power systems.

e Low noise FM control

e RoOHS compliant (VE verisons)

Part Numbering

Family Series
VI=Non-RoHS J =J00
VE = RoHS

Note: For additional
packaging options,
please see page 5.

Vi - J 6 i — C w
Input Output Grade Power
0=12V | N =48V Z=2V M =10V K =40V E = -10 to 100°C =5V <5V
V=24V | 4=72V Y =3.3V 1=12V 4 =48V C = -25t0100°C W = 100W W = 20A
1=24V | T=110V 0=5V P =13.8V | H=52V | =-40to 100°C | X = 75W X =15A
W=24V | 5=150V X =52V 2 =15V F =72V M = -55t0 100°C | Y = 50W Y = 10A
2=36V | 6=300V W=55V | N=18.5V | D=85V Z = 25W Z=5A
3=48V | 7 =150/300V V=58V | 3=24V B =95V
T=65V | L=28V
R=75V | J=36V

VI-JOO DC-DC Converters
Page 1 of 7

0672017 VICOR



VI-J0O, VE-JOO

Maximum Power Available for VI-Jxx-xx

Input Output
Low £ Vour Designators
Voltage Linoe e B § o ool ol : 0 0
Nom. (Range) 7M53/X° Transient! | > 2 ~ Mlw|d|m|d|e| |20 LSR8 28 N8R
Power 8 Z Y 0 X wW V T R M 1T P 2 N 3 L J K 4 H F D B
12 (10 - 20) n/a 22 0 X X Y'Y vy Yy Y Y X X X X X X X X X X X X X X
24 (10 - 36) n/a n/a \' - 'Y Y Y Y Y Yy Yy Y Y XYY Y Y Y Y Y Y - - - -
24 (21 -32) 18 36 1 W w w w w w X X W W W W W W W W W W W W W W
24 (18 - 36) n/a n/a W W w w w w w X X W W W W W W W W W W W W W W
36 (21 - 56) 18 60 2 Y Y Y Y Y Y Y ¥ X X X X X X X X X X X | -- -
48 (42 - 60) 36 72 3 W w w wW w w X X W WWWWWWW W W W W W W
48 (36 — 76) n/a n/a N WwWiw X X X X X X W WWWWWWWWW W W W W
72 (55 - 100) 45 110 4 W w wW w wW w X X W W W W W W W W W W W W W W
110 (66 - 160) n/a n/a T W w X X X X X X W W W W W W W W W W W W, - -
150 (100 - 200) 85 215 5 W w w w w w X X W W W W W W W W W W W W W W
150 (100 - 375) n/a n/a 7 Y Y Y Y Y Y Y ¥ X X X X X X X X X X X | - -
300 (200 - 400) 170 425 6 Ww wW WwW w w X X W W WWWWWW W W W W W W
lal Transient voltage for 1 second.
Converter Specifications
(Typical at Tgp = 25°C, nominal line and 75% load, unless otherwise specified.)
Input Specifications
VI-JOO E-Grade VI-JOO C-, I-, M-Grade
Parameter Min Typ Max Min Typ Max Units Te_s?
Conditions
Inrush charge 60 x 10°° 60 x 10°® 100 x 10 Coulombs Nominal line
Irr.mte e op 10% 10% I Hriload
ot iople 25+20 Log (%) 30+20 Log (%) dB no:nzir?al;:zl’ine
maotes (1) o
No load power 135 2 135 2 Watts

dissipation

VI-JOO DC-DC C t Rev 3.0
VICOR

Page 2 of 7



VI-J0O, VE-JOO

Converter Specifications (Cont.)
(Typical at Tgp = 25°C, nominal line and 75% load, unless otherwise specified.)

Output Characteristics

VI-JOO E-Grade VI-JOO C-, I-, M-Grade
Parameter Min T Max Min T Max Units Test
yp yp Conditions
Setpoint accuracy 1% 2% 0.5% 1% VoM
Load/line o o o LL to HL, 10%
regulation 0.5% D 025 Viow to Full Load
Load/line o o o LL to HL, No
regulation 1% e U Vivom Load to 10%
Output _ 002 001 002 % /°C Over rated
temperature drift temp.
Long term drift 0.02 0.02 %/1K hours
Output ripple — pp: 20MHz
2V, 3.3V 200 100 150 mV bandwidth
20MHz
0, [ 0,
>V 5% 2 = Vnom bandwidth
20MHz
— 0, 0, 0,
10 - 95V 3% 0.75% 1.5% VoM bandwidth
Trim rangel® 50% 110% 50% 110% Vnom
Total
remote sense 0.5 0.5 Volts 0.25V max.
) neg. leg
compensation
- Automatic
Current limit 105% 135% 105% 125% lfuLL LoaD restart
Short circuit o o o o Automatic
current 105% 140% 105% 130% lFuLL LoAD restart

lal 10V to 15V outputs, or “V" input range have standard trim range +10%. Consult factory for wider trim range.
95V output =50 + 0% trim range.

Note: The permissible load current must never be exceeded during normal, abnormal or test conditions. For additional output related application information,
please refer to output connections on page 5.

Control Pin Specifications

VI-JOO E-Grade VI-J0O C-, I-, M-Grade
Parameter Min T Max Min T Max Units Test
yp yp Conditions
Gate out 50 50 Ohms
impedance
Gate in impedance 1000 1000 Ohms
Gate in high Use open
threshold 6 g Volts collector
Gate in low
threshold 0.65 0.65 Volts
Gate in low 6 6 mA
current

VI-J0O DC-DC C t Rev 3.0
Page 3 of 7 onverer 066/\;017 V'CDR
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125UN

‘,’ PRECISION

GROUP

Micro-Measurements =M=M

General Purpose Strain Gages - Linear Pattern

GAGE PATTERN DATA

actual size

GAGE RESISTANCE OPTIONS
DESIGNATION (OHMS) AVAILABLE
See Note 1 See Note 2
CEA-XX-125UN-120 120 £ 0.3% P2
CEA-XX-125UN-350 350 £ 0.3% P2

DESCRIPTION

General-purpose gage with narrow geometry. Exposed
solder tab area 0.06 x 0.05 in [1.5 x 1.1 mm ]. See also

125UW pattren.

ES = Each Section CP = Complete Pattern inch
GAGE DIMENSIONS Legend: ) ) =
S = Section (S1 = Sec 1) M = Matrix millimeter
Gage Length Overall Length Grid Width Overall Width Matrix Length Matrix Width
0.125 0.275 0.100 0.120 0.38 0.19
3.18 6.99 2.54 3.05 9.7 4.8

GAGE SERIES DATA

See Gage Series data sheet for complete specifications.

Series Description Strain Range Temperature Range
CEA | Universal general-purpose strain gages. +5% —100° to +350°F [-75° to +175°C]
Note 1: Insert desired S-T-C number in spaces marked XX.

Note 2: Products with designations and options shown in bold are not RoHS compliant.

Document Number: 11224

Revision: 28-Jan-10

For technical questions, contact: micro-measurements @vishaypg.com

www.micro-measurements.com
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CALCULATION OF THERMAL OUTPUT
FOR STRAIN GAGES

The thermal output of the gages contained in this package
can be calculated from the following polynomial expression

a0 + al*T + a2*T"2 + a3"TA3 + a4* T4

where aN are the coefficients and TAN is temperature to the
Nth power.

The coefficients for both Celsius and Fahrenheit temperature
scales are provided on the data label affixed to this package
for strain gages.

A-Alloy, D-Alloy, and E-Alloy will generally use all five
coefficients (a0 to a4) but K-Alloy will generally use only the
first four coefficients (a0 to a3) with the fifth (a4) being zero.

TEMPERATURE (°C)

-100 -50 0 +50 +100 +150 +200 +250
+500 1 1 | L 1 1 1 1
+400
+300 —
+200 —
-~ K-ALLOY
g " +24°C
hcf 0
g b +TWF\/ \
-200 — A-ALLOY
-300
The graphs of thermal output data shown
g -400 here are general representations for the
500 — indicated foil alloys and are not intended
to be specific representations for strain
600 gages contained in this package
-700 —
-800
D- AND E- ALLOY
-900 -
-1000 T I T T T T
-200 -100 0 +100 +200 +300 +400 +500

TEMPERATURE (°F )



Los coeficientes de respuesta térmica para algun material de ejemplo dependen del lote y estdn impresos en la parte

trasera de cada caja. Si las galgas compradas son las Ultimas de su caja se la enviaremos, de lo contrario si necesita los

coeficientes precisos del lote, solicitelos a nuestro email con su referencia de pedido y se los enviaremos.

Como referencia se presenta la informacion de alguno de los lotes:

CEA-06-125UN-350

ZM=M:Z" MICRO-MEASUREMENTS
- General Purpose
STRAIN GAGES
GRID RESISTANCE IN OHMS TC OF GAGE FACTOR, %/100°C
350.0£0.3% (+1.340.2)
GRID GAGE FACTOR @ 24°C TRANSVERSE SENSITIVITY
1 2.110£0.5% (+0.3 +0.2)%
2
3
NOM
THERMAL OUTPUT COEFFICIENTS FOR 1018 Steel @ A G.F. OF 2.00
ORDER FAHRENHEIT CELSIUS
0 -2.76E+2 -1.12E+2
1 +6.39E+0 +7.11E+0
2 -4.24E-2 -1.10E-1
3 +9.02E-5 +4 87E-4
4 -5.31E-8 -5.58E-7




CEA-13-125UN-350

o
SM=MZ MICRO-MEASUREMENTS

FOR COMPLETE TECHNICAL DATA, VISIT WWW VISHAY PG COM

|

GRID RESISTANCE IN OHMS TC OF GAGE FACTOR, %/100°C
350.0+0.3% (+1.3£0.2)
GRID GAGE FACTOR @ 24°C TRANSVERSE SENSITIVITY

1 2.125:05%  (+0.3%0.2)%
2

3

NOM

THERMAL OUTPUT COEFFICIENTS FOR 2024-T4 ALUMINUM @ G.F. OF 2.00
ORDER FAHRENHEIT CELSIUS

0 -1.05E+2 =3.2TE+1

1 +3.06E+0 +2.75E+0

2 -2.71E-2 -6.72E-2

3 +6.93E-5 +3.74E-4

g -4.08E-8 -4.28E-7




HIH-4030/31 Series

Honeywell

Humidity Sensors

DESCRIPTION

Honeywell has expanded our HIH Series to include an SMD
(Surface Mount Device) product line: the new HIH 4030/4031.
The HIH 4030/4031 complements our existing line of non-SMD
humidity sensors. SMD packaging on tape and reel allows for
use in high volume, automated pick and place manufacturing,
eliminating lead misalignment to printed circuit board through-
hole.

The HIH-4030/4031 Series Humidity Sensors are designed
specifically for high volume OEM (Original Equipment
Manufacturer) users.

Direct input to a controller or other device is made possible by
this sensor’s near linear voltage output. With a typical current
draw of only 200 pA, the HIH-4030/4031 Series is often ideally
suited for low drain, battery operated systems.

Tight sensor interchangeability reduces or eliminates OEM
production calibration costs. Individual sensor calibration data

is available.

FEATURES

The HIH-4030/4031 Series delivers instrumentation-quality RH
(Relative Humidity) sensing performance in a competitively
priced, solderable SMD.

The HIH-4030 is a covered integrated circuit humidity sensor.
The HIH-4031 is a covered, condensation-resistant, integrated
circuit humidity sensor that is factory-fitted with a hydrophobic
filter allowing it to be used in condensing environments
including industrial, medical and commercial applications.

The RH sensor uses a laser trimmed, thermoset polymer
capacitive sensing element with on-chip integrated signal
conditioning.

The sensing element's multilayer construction provides
excellent resistance to most application hazards such as
condensation, dust, dirt, oils and common environmental

chemicals.

Sample packs are available. See order guide.

POTENTIAL APPLICATIONS

e Tape and reel packaging allows for use in high volume pick
and place manufacturing (1,000 units per tape and reel)

e Molded thermoset plastic housing

e Near linear voltage output vs %RH

e Laser trimmed interchangeability

e Low power design

e Enhanced accuracy

e Fast response time

e Stable, low drift performance

e Chemically resistant

¢ Refrigeration equipment

e HVAC (Heating, Ventilation and Air Conditioning)
equipment

e Medical equipment

e Drying

e Metrology

e Battery-powered systems

e OEM assemblies
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HIH-4030/31 Series

TABLE 1. PERFORMANCE SPECIFICATIONS (At 5 Vdc supply and 25 °C [77 °F] unless otherwise noted.)

Parameter Minimum Typical Maximum Unit Specific
Note
Interchangeability (first order curve) - - - - -
0% RH to 59% RH -5 - 5 % RH -
60% RH to 100% RH -8 - 8 % RH -
Accuracy (best fit straight line) -3.5 - +3.5 % RH 1
Hysterisis - 3 - % RH -
Repeatability — +0.5 — % RH —
Settling time - - 70 ms -
Response time (1/e in slow moving air) - 5 - s -
Stability (at 50% RH in a year) - +1.2 - % RH 2
Stability (at 50% RH in a year) - +0.5 - % RH 3
Voltage supply 4 - 5.8 Vdc 4
Current supply - 200 500 MA -
Voltage output (1* order curve fit) Vour=(Vauery) (0.0062(sensor RH) + 0.16), typical at 25 °C
Temperature compensation True RH = (Sensor RH)/(1.0546 — 0.00216T), T in °C
Output voltage temp. coefficient at 50% RH, 5 V - -4 - mV/°C -
Operating temperature -40[-40] See Figure 1. 85[185] °C[°F] -
Operating humidity (HIH-4030) 0 See Figure 1. 100 % RH 5
Operating humidity (HIH-4031) 0 See Figure 1. 100 % RH -
Storage temperature -50[-58] - 125[257] °C[°F] -
Storage humidity See Figure 2. % RH 5
Specific Notes: General Notes:
1. Can only be achieved with the supplied slope and offset. For e Sensor is ratiometric to supply voltage.
HIH-4030/31-003 catalog listings only. o Extended exposure to >90% RH causes a reversible
2. Includes testing outside of recommended operating zone. shift of 3% RH.
3. Includes testing for recommended operating zone only. e Sensor is light sensitive. For best performance, shield
4. Device is calibrated at 5 Vdc and 25 °C. sensor from bright light.
5. Non-condensing environment. When liquid water falls on the

humidity sensor die, output goes to a low rail condition
indicating no humidity.

FACTORY CALIBRATION DATA I:AIIi'IIIN
HIH-4030/31 Sensors may be ordered with a calibration and ELECTROSTATIC ‘
data printout. See Table 2 and the order guide on the back %'EQ,?&E‘S’E
page. DO NOT OPEN OR HANDLE m\
EXCEPT AT A STATIC
FREE WORKSTATION
TABLE 2. EXAMPLE DATA PRINTOUT
Model HIH-4030-003 ESD SENS|T|V|TY
Channel 92 |_ SA
Wafer 030996M
MRP 337313
Calculated values at 5 V
V,,r at 0% RH 0.958V
V.. at 75.3% RH 3.268 V

ouT

Linear output for 3.5% RH
accuracy at 25 °C

Zero offset 0.958 V
Slope 30.680 mV/%RH
Sensor RH (Vour - zero offset)/slope

(Vour - 0.958)/0.0307

Ratiometric response for
0% RH to 100% RH

Vour Vguerry (0.1915 t0 0.8130)

2 www.honeywell.com/sensing



Honeywell

Humidity Sensors

FIGURE 1. OPERATING ENVIRONMENT (Non-condensing environment for HIH-4030 catalog listings only.)
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FIGURE 2. STORAGE ENVIRONMENT (Non-condensing environment for HIH-4030 catalog listings only.)
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HIH-4030/31 Series

FIGURE 3. TYPICAL OUTPUT VOLTAGE VS RELATIVE HUMIDITY (At 25 °C and 5V.)
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FIGURE 4. TYPICAL OUTPUT VOLTAGE (BFSL) VS RELATIVE HUMIDITY (At 0°C, 70 °C and 5 V.)

4.5

3.5

.l ocC
4 ----70C

Output Voltage (Vdc)

0.5

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Relative Humidity (%)

4 www.honeywell.com/sensing
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AutoCAD SHX Text
PARQUÍMETRES


| B |

FCA1
| FC2 |

| S1 — |

' DETALL A: BARRERA ENTRADA
' ES EQUIVALENT PER A LA BARRERA DE SORTIDA
| TENINT PRESENT LA NUMERACIO DELS ELEMENTS |

P1 P2 P3 P5 P6

| OlOIOIO[0 |

| B16 m @ DISPLAY |
| |

DETALL C: PANELL DE CONTROL

/ TXT1
/ TXT2

TAULA DE REFERENCIES

REFERENCIA DESCRIPCIO ENTRADA(D-A)/SORTIDA
B1 ENLLUMENAT CASETA VIGILANT
| B2 LLUM VERMELLA PLACA APARCAMENT 1
. B3 LLUM VERDA PLACA APARCAMENT 1
| B4 LLUM VERMELLA PLACA APARCAMENT 2
B5 LLUM VERDA PLACA APARCAMENT 2
. B6 LLUM VERMELLA PLACA APARCAMENT 3
| B7 LLUM VERDA PLACA APARCAMENT 3
. B8 LLUM VERMELLA PLACA APARCAMENT 4
B9 LLUM VERDA PLACA APARCAMENT 4
| B10 LLUM VERMELLA PLACA APARCAMENT 5
: B11 LLUM VERDA PLACA APARCAMENT 5
| B12 ENLLUMENAT APARCAMENT 1
. B13 ENLLUMENAT APARCAMENT 2
B14 ENLLUMENAT APARCAMENT 3
| B15 ENLLUMENAT APARCAMENT 4
. B16 SENYALL LLUMINOS TRUCADA
| P1 POLSADOR ENLLUMENAT CASETA VIGILANT
P2 POLSADOR MARXA PARQUIMETRE 1
) P3 POLSADOR MARXA PARQUIMETRE 2
| P4 POLSADOR BARRERA D'ENTRADA
. P5 POLSADOR ENLLUMENAT APARCAMENT
| P6 POLSADOR TELEFON MARXA
P7 POLSADOR TELEFON ATURADA
: S1 SENSOR PRESENCIA VEHICLE BARRERA
| ENTRADA
) s2 SENSOR PRESENCIA VEHICLE BARRERA
SORTIDA
| s3 SENSOR PRESENCIA VEHICLE PLACA
APARCAMENT 1
’ s4 SENSOR PRESENCIA VEHICLE PLACA
| APARCAMENT 2
S5 SENSOR PRESENCIA VEHICLE PLACA
APARCAMENT 3
S6 SENSOR PRESENCIA VEHICLE PLACA
APARCAMENT 4
s7 SENSOR PRESENCIA VEHICLE PLACA
APARCAMENT 5
S8 SENSOR DETECTOR MATRICULA
SA SENSOR INTENSITAT LLUMINICA
C1 CONTACTOR PARQUIMETRE 1
C2 CONTACTOR PARQUIMETRE 2
c3 CONTACTOR ASCENDENT BARRERA
ENTRADA
ca CONTACTOR DESCENDENTBARRERA
ENTRADA
c5 CONTACTOR ASCENDENT BARRERA
SORTIDA
c6 CONTACTOR DESCENDENT BARRERA
SORTIDA
FC1 FINAL CARRERA SUPERIOR BARRERA
ENTRADA
FC2 FINAL CARRERA INFERIOR BARRERA
ENTRADA
FC3 FINAL CARRERA SUPERIOR BARRERA
SORTIDA
ECa FINAL CARRERA INFERIOR BARRERA
SORTIDA
A1 SENYALL ACUSTIC TRUCADA
TXT1 RETOL COMPLERT
TXT2 RETOL LLIURE
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DETALL E: CINTA TRANSPORTADORA
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TAULA DE REFERENCIES

TAULA DE REFERENCIES

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
P1 POLSADOR ENLLUMENAT ZONA 1
P2 POLSADOR ENLLUMENAT ZONA 2
P3 POLSADOR ENLLUMENAT ZONA 3
P4 POLSADOR PARADA ENLLUMENAT TOTES
LES ZONES
B1 ENLLUMENAT ZONA 1
B2 ENLLUMENAT ZONA 2
B3 ENLLUMENAT ZONA 3
1 SENSOR PRESENCIA VEHICLE MOLL DE
DESCARREGA PLACA 1
52 SENSOR PRESENCIA VEHICLE MOLL DE
DESCARREGA PLAGA 2
s3 SENSOR PRESENCIA VEHICLE MOLL DE
CARREGA PLAGA 1
> SENSOR PRESENCIA VEHICLE MOLL DE
CARREGA PLACA 2
s5 SENSOR PRESENCIA VEHICLE MOLL DE
CARREGA PLACA 3
B4 LLUM VERDA SEMAFOR MOLL DE
DESCARREGA
85 LLUM VERMELLA SEMAFOR MOLL DE
DESCARREGA
B6 LLUM VERDA SEMAFOR MOLL DE
CARREGA
a7 LLUM VERMELLA SEMAFOR MOLL DE
CARREGA
ps POLSADOR MARXA PORTES MOLL DE
DESCARREGA PLACA 1
PG POLSADOR ATURADA D'EMERGENCIA
PORTES MOLL DE DESCARREGA PLAGA 1
FC1 FINAL DE CARRERA RODES PLAGA 1
FC2 FINAL DE CARRERA INFERIOR PLAGA 1
FC3 FINAL DE CARRERA SUPERIOR PLAGA 1
o1 CONTACTOR ASCENDENT MOTOR PORTA
PLAGA 1
c2 CONTACTOR DESCENDENT MOTOR PORTA
PLAGA 1
b7 POLSADOR MARXA PORTES MOLL DE
DESCARREGA PLAGA 2
P8 POLSADOR ATURADA D'EMERGENCIA
PORTES MOLL DE DESCARREGA PLAGA 2
FC4 FINAL DE CARRERA RODES PLAGA 2
FC5 FINAL DE CARRERA INFERIOR PLAGA 2
FC6 FINAL DE CARRERA SUPERIOR PLAGA 2
c3 CONTACTOR ASCENDENT MOTOR PORTA

PLACA 2

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
ca CONTACTOR DESCENDENT MOTOR PORTA
PLACA 2
S6 SENSOR NIVELL MAXIM DIPOSIT 1
S7 SENSOR NIVELL MiNIM DIPOSIT 1
S8 SENSOR NIVELL MAXIM DIPOSIT 2
S9 SENSOR NIVELL MiNIM DIPOSIT 2
S10 SENSOR DETECCIO LiQUID CANONADA
C5 CONTACTOR BOMBA
c6 CONTACTOR TANCAMENT VALVULA
DIPOSIT 1
c7 CONTACTOR OBERTURA VALVULA DIPOSIT
1
cs CONTACTOR TANCAMENT VALVULA
DIPOSIT 2
co CONTACTOR OBERTURA VALVULA DIPOSIT
2
S11 DETECTOR CAMIONS QUE ENTREN
S12 DETECTOR CAMIONS QUE SURTEN
TXT1 AViS NOMBRE MAXIM DE CAMIONS
SA1 DETECTOR DE FUMS EMMAGATZEMATGE
SA2 DETECTOR DE FUMS ENVASAT
SA3 DETECTOR DE FUMS EXPEDICIO
A1 ALARMA ACUSTICA
B8 AVIiS LLUMINOS INCENDI
" INTERRUPTOR ATURADA SENYALS
INCENDI
c10 EXUTORI 1
C11 EXUTORI 2
Cc12 EXUTORI 3
P9 POLSADOR MARXA CINTA
TRANSPORTADORA
P10 POLSADOR ATURADA CINTA
TRANSPORTADORA
C13 CONTACTOR BRAG PNEUMATIC ESQUERRA
C14 CONTACTOR BRAG PNEUMATIC DRETA
S13 SENSOR GARRAFES GRANS
S14 SENSOR GARRAFES PETITES
TXT2 INCENDI ZONA EMMAGATZEMATGE
TXT3 INCENDI ZONA ENVASAT
TXT4 INCENDI ZONA EXPEDICIO
C15 CONTACTOR CINTA TRANSPORTADORA
DATA: NOM: TiTOL:
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TALL A: TUNEL DE RENTAT

PORTA SORTIDA ORTA ENTRADA

C5 C6
< —
FC3 r?? (r? A
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SORTIDA ENTRADA
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| I TXT2 |
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TAULA DE REFERENCIES

TAULA DE REFERENCIES

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
11 INTERRUPTOR ENLLUMENAT OFICINA
B1 ENLLUMENAT OFICINA
P1 POLSADOR ENLLUMENAT TUNEL DE
RENTAT

B2 ENLLUMENAT TUNEL DE RENTAT

B3 ENLLUMENAT TUNEL DE RENTAT 2

S1 SENSOR PRESENCIA VEHICLE ZONA DE

RENTAT MANUAL 1
S2 SENSOR PRESENCIA VEHICLE ZONA DE
RENTAT MANUAL 2

B4 ENLLUMENAT ZONA RENTAT MANUAL 1

B5 ENLLUMENAT ZONA DE RENTAT MANUAL 2

3 SENSOR INDUCTIU VEHICLE TUNEL
RENTAT

FC1 FINAL DE CARRERA SUPERIOR PORTA

D'ENTRADA
FC2 FINAL DE CARRERA INFERIOR PORTA
D'ENTRADA

Fea FINAL DE CARRERA SUPERIOR PORTA DE
SORTIDA

FCa FINAL DE CARRERA INFERIOR PORTA DE
SORTIDA

c1 CONTACTOR ASCENDENT PORTA
ENTRADA

co CONTACTOR DESCENDENT PORTA
ENTRADA

C3 CONTACTOR ASCENDENT PORTA SORTIDA

4 CONTACTOR DESCENDENT PORTA
SORTIDA

c5 CONTACTOR MOVIMENT ESQUERRA

CARRO

C6 CONTACTOR MOVIMENT DRET CARRO

C7 CONTACTOR BOMBA AIGUA | SABO

C8 CONTACTOR BOMBA AIGUA

C9 CONTACTOR ASSECAT

FC5 FINAL DE CARRERA ESQUERRE

FC6 FINAL DE CARRERA DRET

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
po POLSADOR MARXA AIGUA A PRESSIO
PLACA 1
P3 POLSADOR SABO PLACA 1
P4 POLSADOR CERA PLACA 1
C10 CONTACTOR AIGUA A PRESSIO PLACA 1
c11 CONTACTOR SABO PLACA 1
C12 CONTACTOR CERA PLAGA 1
P5 POLSADOR MARXA AIGUA A PRESSIO
PLACA 2
P6 POLSADOR SABO PLACA 2
P7 POLSADOR CERA PLACA 2
Cc13 CONTACTOR AIGUA A PRESSIO PLACA 2
C14 CONTACTOR SABO PLACA 2
c15 CONTACTOR CERA PLACA 2
B6 LLUM TARONJA INTERMITENT
B7 LLUM VERDA TUNEL DE RENTAT
P8 POLSADOR VENTILACIO FORGADA TUNEL
RENTAT
Cc16 CONTACTOR VENTILADOR 1
c17 CONTACTOR VENTILADOR 2
c18 CONTACTOR VENTILADOR 3
SA1 SENSOR PRESSIO DIPOSIT SABO
SA2 SENSOR PRESSIO DIPOSIT CERA
TXT1 TEXT NIVELL CRITIC SABO
TXT2 TEXT NIVELL CRITIC CERA
TXT3 TEXT NIVELL CRITIC SABO | CERA
B8 AVIiS LLUMINOS NIVELL SABO | CERA
P9 POLSADOR TRUCADA PLACA 1
P10 POLSADOR TRUCADA PLACA 2
P11 POLSADOR ATURAR TRUCADA
A1 SENYAL ACUSTICA TRUCADA
B9 SENYAL LLUMINOSA TRUCADA EN ESPERA
DATA:| NOM: TiTOL:
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DETALL A: PORTA D'ENTRADA
- |

TAULA DE REFERENCIES

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
r _| 11 INTERRUPTOR ENLLUMENAT OFICINA
B1 ENLLUMENAT OFICINA
B2 ENLLUMENAT RECINTE PONT GRUA 1
| | B3 ENLLUMENAT RECINTE PONT GRUA 2
P1 POLSADOR ENLLUMENAT PONT GRUA
P1 P3 P5 P6 P7 P2 POLSADOR CONDUCTOR ENTRADA RECINTE
| @ @ | P3 POLSADOR PORTA ENTRADA
Al SENYAL ACUSTICA ENTRADA RECINTE
P8 P9 P10 P11 P12P13 B4 SENYAL LLUMINOSA INTERMITENT ENTRADA RECINTE
| @ @ @ TXT1-2-3-4-5-6-7 | FC1 FINAL DE CARRERA SUPERIOR PORTA ENTRADA
FC2 FINAL DE CARRERA INFERIOR PORTA ENTRADA
P14 P15 -8 o1 CONTACTOR MOVIMENT DESCENDENT PORTA
ENTRADA
| @ A1 A3 | o2 CONTACTOR MOVIMENT ASCENDENT PORTA
ENTRADA
B4 St CEL-LULA FOTOELECTRICA
| m m | P4 POLSADOR CONDUCTOR SORTIDA RECINTE
FC3 FINAL DE CARRERA SUPERIOR PORTA SORTIDA
FC4 FINAL DE CARRERA INFERIOR PORTA SORTIDA
| | c3 CONTACTOR MOVIMENT DESCENDENT PORTA
SORTIDA
DETALL C: PANELL DE CONTROL os A eTOR O R TIoA o
L J S2 SENSOR OPTIC PAS VEHICLE PORTA DE SORTIDA
- - - /> /5 P5 POLSADOR MOVIMENT EIX X POSITIU PONT GRUA
P6 POLSADOR MOVIMENT EIX X NEGATIU PONT GRUA
P7 POLSADOR MOVIMENT EIX Z POSITIU PONT GRUA
P8 POLSADOR MOVIMENT EIX Z NEGATIU PONT GRUA
P9 POLSADOR MOVIMENT EIX Y POSITIU PONT GRUA
P10 POLSADOR MOVIMENT EIX Y NEGATIU PONT GRUA
c5 CONTACTOR MOVIMENT EIX X NEGATIU PONT GRUA
c6 CONTACTOR MOVIMENT EIX X POSITIU PONT GRUA
c7 CONTACTOR MOVIMENT EIX Z POSITIU PONT GRUA
c8 CONTACTOR MOVIMENT EIX Z NEGATIU PONT GRUA
c9 CONTACTOR MOVIMENT EIX Y POSITIU PONT GRUA
10 CONTACTOR MOVIMENT EIX Y NEGATIU PONT GRUA
FC5 FINAL DE CARRERA EIX X NEGATIU PONT GRUA
FC6 FINAL DE CARRERA EIX X POSITIU PONT GRUA
FC7 FINAL DE CARRERA EIX Z NEGATIU PONT GRUA
Fc8 FINAL DE CARRERA EIX Z POSITIUPONT GRUA
FCo FINAL DE CARRERA EIX Y POSITIU PONT GRUA
FC10 FINAL DE CARRERA EIX Y NEGATIU PONT GRUA
P11 POLSADOR MANTENIMENT MOTOR MOVIMENT EIX X
P12 POLSADOR MANTENIMENT MOTOR EIX Z
P13 POLSADOR MANTENIMENT MOTOR EIX Y
B5 AVIS LLUMINOS FUNCIONAMENT PONT GRUA
A2 SENYAL ACUSTICA FUNCIONAMENT PONT GRUA
TXT1 MANTENIMENT MOTOR EIX X
TXT2 MANTENIMENT MOTOR EIX Z
TXT3 MANTENIMENT MOTOR EIX Y
TXT4 MANTENIMENT MOTOR EIX X I Y
TXT5 MANTENIMENT MOTOR EIX X | Z
TXT6 MANTENIMENT MOTOR Y | Z
TXT7 MANTENIMENT MOTOR X Y | Z
P14 POLSADOR ATURADA ALARMA PES MAXIM
A3 SENYAL ACUSTICA PES MAXIM
SA SENSOR ANALOGIC PES MAXIM
c11 CONTACTOR VENTILACIO
P15 POLSADOR VENTILACIO
TXT8 TEMPS RESTANT SISTEMA VENTILACIO
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| | DETALL A: SEMAFOR 1

| | ES EQUIVALENT PER AL SEMAFOR 2, 3i 4 H
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L DETALL D: BARRERA ENTRADA . TENINT EN COMPTE LA NUMERACIO DELS ELEMENTS %]

| ESEQUIVALENT PER ALA BARRERA DE SORTIDA '
TENINT PRESENT LA NUMERACIO DELS ELEMENTS '

B2

B3
B4
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B14

B15

DETALL B: SEMAFOR 5

/

ES EQUIVALENT PER AL SEMAFOR 6 gﬂg
| | TENINT EN COMPTE LA NUMERACIO DELS ELEMENTS "’.2
DETALL C: SEMAFOR PEATONS 1
ES EQUIVALENT PER AL SEMAFOR 2
TENINT EN COMPTE LA NUMERACIO DELS ELEMENTS
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TAULA DE REFERENCIES

TAULA DE REFERENCIES

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
S1 SENSOR PRESENCIA RECINTE ASCENSOR
B1 ENLLUMENAT RECINTE ASCENSOR
S2 SENSOR DETECTOR MATRICULA CARRER

VEINAL

o1 CONTACTOR MOVIMENT ASCENDENT
PILONA 1

oo CONTACTOR MOVIMENT DESCENDENT
PILONA 1

c3 CONTACTOR MOVIMENT ASCENDENT
PILONA 2

ca CONTACTOR MOVIMENT DESCENDENT
PILONA 2

B2 LLUM VERMELLA SEMAFOR 1

B3 LLUM TARONJA SEMAFOR 1

B4 LLUM VERDA SEMAFOR 1

B5 LLUM VERMELLA SEMAFOR 2

B6 LLUM TARONJA SEMAFOR 2

B7 LLUM VERDA SEMAFOR 2

B8 LLUM VERMELLA SEMAFOR 3

B9 LLUM TARONJA SEMAFOR 3

B10 LLUM VERDA SEMAFOR 3

B11 LLUM VERMELLA SEMAFOR 4

B12 LLUM TARONJA SEMAFOR 4

B13 LLUM VERDA SEMAFOR 4

B14 LLUM VERDA SEMAFOR 5

B15 LLUM VERMELLA SEMAFOR 5

B16 LLUM VERDA SEMAFOR 6

B17 LLUM VERMELLA SEMAFOR 6

B18 LLUM VERDA SEMAFOR VIANNATS 1

B19 LLUM VERMELLA SEMAFOR VIANANTS 1

REFERENCIA DESCRIPCIO TIPUS (ENTRADA/SORTIDA)
B20 LLUM VERDA SEMAFOR VIANANTS 2
B21 LLUM VERMELLA SEMAFOR VIANANTS 2
P1 POLSADOR VIANANTS 1
P2 POLSADOR VIANANTS 2
TXT1 TEMPS RESTANT SEMAFOR PEATONAL 1
s3 SENSOR PRESENCIA VEHICLE BARRERA
ENTRADA
FC FINAL CARRERA INFERIOR BARRERA
ENTRADA
Foo FINAL DE CARRERA SUPERIOR BARRERA
ENTRADA
P3 POLSADOR BARRERA ENTRADA
s4 SENSOR DETECTOR MATRICULA BARRERA
SORTIDA
5 CONTACTOR MOVIMENT DESCENDENT
BARRERA ENTRADA
6 CONTACTOR MOVIMENT ASCENDENT
BARRERA ENTRADA
o7 CONTACTOR MOVIMENT DESCENDENT
BARRERA SORTIDA
cs CONTACTOR MOVIMENT ASCENDENT
BARRERA SORTIDA
S5 SENSOR PRESENCIA VEHICLE BARRERA
SORTIDA
FC3 FINAL CARRERA INFERIOR BARRERA
SORTIDA
FCa FINAL DE CARRERA SUPERIOR BARRERA
SORTIDA
TXT2 BLOC DE TEXT NOMBRE DE VEHICLES
SA SENSOR HUMITAT
C9 CONTACTOR BOMBA DE REG
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