2.3. Contactores auxiliares o de mando

Se denominan contactores auxiliares o de mando a aguellos gue no di ponen de
conactos de poten

Pueden tener el mismo aspecto fisico que los contactores de potencis
la diferencia de estar dorados solamente con un conjunto de conracros auxiliares
abierros yio cermdos.

pero con

o 4 - - " - 4 < s ~ - 1 r .
Se utilizan en los circuitos de automatismos para operaciones de maniobra.

* Figura 5.11. Contactores auxilia-

Un forma sencilla de diferenciar un contactor suiliar de uno de porencia, es ob-
servar que todos sus conmmeros estin identificados con ndmeros dohles (13-14, 21,
22, 31-32, erc.),

res o de mando,

¥ Figura 5.13. Cabezales de relé
rocalo y relé completo.

Baobina

At
=

* Figura 5.12. Partes de un contactor o relé auxiliar.

2.4. Relés auxiliares

También son conocidos como relés industriales. Disponen de un eircuito electro-
magnética y un conjunto de contactos, siendo su funclonamiento idéntico al de
un contacron

Los rrlli".~ ~m‘1vn tener un timafio mucho mis reducido que el de las contag
Generalmente los conmeros y el cireui rnclrurnlu.n.w “tico de un relé se encuentran

nlandmun un.g ue se enchufa sobre el s6ealo en el

2.5. Simbologia

Lo sfmbolos grificos para representar los elementos de un contacror o relé indus-
trial son los siguicntes:

Elemento Simbolo Identificador
I
Bohina K
KK
Contactos fuerza K
o -
saber m:s i ',.?I i
Elidentificador literal principal para Contacto auxiliar normalmente abierto K
ol contactor o of relé industrial es K. ¥
Sin embargo, y de forma opcional,
50 puede escribir un identificador by
secundario, a la derecha del prime- Contacto awiliar normalmente cerrado K
ro, para indicar si es de potenda N
KM o awaliar KA. :
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3. Elementos de mando y senalizacion

Los contactores y relés son los elementos por excelencia de los sutomatismos elée-
tricos cableados, sin embargo, cualquier sistema que se precie llamar automitico
debe disponer de sensores para captar las sefiales y receptores sobre los que acnuar.

3.1. Captadores o sensores

Pueden ser de dos ripos: electromecinicos y de estado silido (rambién denomi-
nados esriricos o elecmonicos).

Sensores electromecanicos

Estos sensores disponen de un elemento de accionamiento (botén, nirador, pedal,
etc.) que abre ylo cierm uno (o mds) conracros de ripe electromecinico,

T Figura 5.14. Tipos de sensores electromecanicos.

La simbologia grifica urilizada pam representar este ripo de capradores en los es-
quemis estd hasada en los contactos (abicertos y/o cermados) y ol sistema de accio-
namiento. Asi, en una parte del simbolo se representa el contacto, o contacros, y
en orra, unido mediante una linea discontinua, el accionamiento

it : c

A A
r N “

SRR

Interruptor i_ 'v
+ Figura 5.15. Representacion ssimbalica de los captadores electromecanicos.

A

Actualmente la mayoria de los fabricantes utilizan elementos modulares, que sc
ensamblan con facilidad en funcidn de las necesidades del circuito. En estos sis-
temas los contactos son los mismos para cualquier mecanismo v lo que cambia es
el cabezal de accionamiento.

caso practico inicial

[ interruptor monopolar que per
mite controlar of contactor desde la
cuarta planta so representa de for
ma normalizaada como se indica
©n e5ta pagina
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Espacio para mas Camara de contacio Pulsadores

Diferentes tipos de cabezales camaras .
Son de accionamiento manual. Permiten abrir yjo cerrar circuitos cuando se ejerce

presién sobre €l. Sus contactos vuelven a la posicién de reposo, mediante un resorte,
cuando cesa la accidn.

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

Pigza soporte

13

Pulsador con contacto nomalmente abieno

Accionamiento (pulsador de marcha) E- ’

14

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

Estos son algunos de los que actividades de este libro:

Pulsador con contacto normalmente cemado c - <
Interruptores (pulsador de parada) . * Figura 5.19. Pulsador modular.
Son de accionamiento manual y tienen dos posiciones. El cambio de una a orm Conjunto de pulsadores de marcha
T ) ) + + v paro (SIEMENS AG).
se realiza actuando sobre ¢l elemento de mando, que puede ser una palanca, un I
- o

halancin, una manilla rotativa, erc. Pulsador de doble cdmara con contacto abier |

Todos los interruptores disponen de un sistema de enclavamiento mecinico, ¢

22

permite mantenerlos en una posicion hasta qu

10y CONLACtD comada E_ - - S —
se interviene de nuevo sobre el b
clemento de mando. l I
Estos son alpunos simbolos para representar los diferentes tipos de interruptores: Interruptores de posicién
- N paria j(ln rar, por COntacno

T Figura 5.17. Inte
(SIEMENS AG).

uptor rotativo

abién Jruunnr\:nln.\ [I[\_I[\"- .lr CATEra, 5C L il
Elemento | Simbolo Identificador fisico, ¢l final de recorrido de un elemento mévil de una maguina o Jl\!‘knlrn'n
o automditico.
Intefruptor rotativo de un solo contacto I\(:\ 5 Permiren abrir y/o cerrar circuitos cuando se ejerce presidn sobre €1, volviendo es-
- tos a su posicidn de reposo cuando cesa la accidn
L] =

Elemento Simbolo | Identificador

Internuptor rotativo de doble camara de con I L 5
tactos (uno abierto y otro cerrado) ¥ V\ w{ :
-

Interruptor tipo pulsador de un solo contacto Ev 5 Imterruptor de posicion. Contacto normalmen
- te awerto

413

14

Interruptor de llave de contacto normalmente o | 4 | * Figura 5.20. Detalle de acciona
carrads B—E = 5 — miento de interruptores de posi
= . cion (TELEMECANIQUE).
Interruptor de posicion. Contacto nomalmen T 5
te cerrado |
Conmutadores o4
Son de accionamiento manual y tienen dos o méds posiciones. Permiren redirec-
cionar la sefial por diferentes ramas de circuito a través de un borne comuin, © o
Interruptor de posicidn con doble camara de \ . & 5
| Elemento Simbolo | Identificador contactos % !
<+ N
- ]
Conmutador rotativo de dos crouitos dos posi ! | !
F 5
ciones v

Interruptor de posicién. Otra forma de repre

| X o- S
“ Figura 5.18. Conmutador rotati- Conmutador rotativo de dos circuitos tres posi Flate - [ sentacion T Figura 5.21. Camara de contac-
vo de tres posiciones (SIEMENS cones v =1 tos de un Final de Carrera (SIE-
MENS AG).

AG).
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saber mas

Un final de carrera consta de tres
partes: base o envolvente, la cabe

7a de acoonamiento y la cimara de
contactos.

Base ™ Camara
de contaclos

 Figura 5.23. (TELEMECANIQUE).

Dependiendo de las necesidades de deteccidén, existen numerasos tipos de cabe-
zas de accionamiento (rodana, palanca, leva, varilla, erc.) intercambiables entre
si para un mismo modelo de final de carrera.

Algunos modelos se fabrican de material altamente robusto para trabajar en am-
bientes industriales muy agresivos.

YREL

Figura 5.22. Interruptores de posicion electromecanicos con diferentes tipos de cabezas de ac-
cnnamlenw (SIEMENS AG).

Otros captadores electromecinicos

En los circuitos de automarismos industriales se urilizan, segin las necesidades,
numerosos tipos de captadores o sensores electromecdnicos. Unos son de accio-
namiento manual, como los interruptores de palanca, de tirador, de pedal, ete., y
otros de accionamiento auromdtico debido al cambio de magnitudes fisicas, como
los presostatos o interruptores de nivel de ligquidos por florador,

En general, todos ellos permiten abrir yfo cerrar circuitos cuando se acnia sobre
s ACCionmicnto.

ol Y
Interruptor de pedal S 5
AR
=l &
Interruptor do palanca \._ i, - ? S
I §
‘.2| =
Sensor tirador F==p== 7 5
AR
«"—’l &
Prosostato (interruptor por presion) i, - i}
A N |
- N
Interruptor por fhotador - T, DA B
2 g

Captadores o sensores de estado solido (estaticos)

Permiten detectar objetos sin contacto. Su funcionamiento estd basado en el dis-
paro de un circuito electrdnico, que genera una sefial de salida cuyo comporta-
miento, desde el punto de vista eléctrico, es similar al de un contacto electrome-
cinico de apertura o de cierre.

¢ o
| _ | &

T Figura 5.24. Contactos NA y NC.

Alpunos modelos se conecran directamente a los actuadores (bobinas de relés y
contactores, limparas, etc.) y otros necesitan una unidad de acondicionamiento.

230V 230V

Sensor

Contactor
+ Figura 5.25. Conexitn directa de semor y conexitn a trawia de unidad de sccionamienta.

En el mercado existen numerosos tipos de sensores pam medir todo tipo de mag-
nitudes fisicas. Aquf solamente se estudianin algunos de cllos ampliamente urili-
zdos en los automatismos industriales.

Este tipo de sensores también os conocido como detectores de proximidad, ya
que dl.‘l('('ill'l IFI pn‘&rm:m I.IC l‘t‘](‘fl\'ﬁ SN contacto CI!—R“L'I SC cncucniran lknn‘\\
de su campo de accidn o zona de trabajo.

e i bok I ide tifica

Sensor de proxwmidad en general — @ 8
2l

Contacto asodado a un sensor de proamsdad @_ -

(en este caso abierto) iy

Sensor de proxmmidad B

* Figura 5.26. Ejemplo de aplica-
cion de un detector de proximidad
jpara controlar la rotura de broca
en una maguina herramienta.
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" Figura 5.28. a) Sensor fotoeléc
trico de barrera. b) Sersor foloelec-
trico réflex. o) Sensor fotoeléctrico
de proximidad (TELEMECANIQUE).

Dependiendo de la tecnologia utilizada para la deteccion, se clasifican en: Foro-
eléctricos, inductivos, capacitivos y de ultrasonidos

Fotoeléctricos

Utilizan un rayo de luz (visible o de infrarrojos) como elemento de deteccidn.

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

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

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

+ De barrera. El cmisor y el receptor se encuentran en diferentes contenedores
y es necesario alinearlos con precision. Se urilizan para grandes distancias (has-
ta 60 m).

* Réflex. El erisor y el receptor se encuentran alojados en el mismo contene-
dor, el cual es necesario alinear con un espejo reflecror, Se utilizan para distan-
cins medins (hasta 15 m).

« De proximidad. Su funcionamicnto es similar a los de ripo réflex, no sien-
do necesario el espejo reflector. Bl propio objeto a detectar es el encargado
de reflejar el haz luminoso. Se utilizan parn cortas distancias (entre 1y
10 em).

Elemento Simbolo Identificador
Receptor fotoeldctrico — <[> B
=
Emisor fotooléctnico - ﬁ’ B
=
Detector fotockéctrico de proximidad — ¢ E B
=0
Detector fotoeléctrico tipo réflex — idpl: E B
= |
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Inductivos

Son detectores de proximidad y detectan exclusivamente objetos de marterial me-
tilico.

Su campo de accidn es muy reducido, no superando los 60 mm en los modelos de

mayor potencia.
| '
T Figura 5.29. Diferentes tipos de detectores inductivos (SIEMENS AG).
Elemento Simbolo Identificador
Detector inductivo — 4} B
Fo g
Capacitivos

Detectan objetos de cualquier tipo, conductores y no conductores, como por
cjemplo: merales, minerales, mader, plistico, vidrio, cartén, cuero, cenimica,
fAluidos, etc.

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

1 Figura 5.30. Diferentes tipos de detectores capacitivos (SIEMENS AG).

Detector capacitive _ﬁ B

vocabulario
Espanol-inglés
Cable: wire

Relé: relay
Temporizador: timer
Contactor: contactor
Estado solido: solid state
Interruptor: switch
Conmutadaor: switch
Borne: terminal
Contacto: contact
Bobina: coil

Botdin: button
Pulsador: push button
Llave: key

Eloctrovahvula

‘* Figura 5.31. Ejemplo de aplica-
cion para el control de llenado y
vadado de un depasito con detec-
tores capacitivos.
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De ultrasonidos
Detectan objetos de cualquier ripo sin contacto fisico.

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

Zona ciega Campo de deteccion
I

Alcance minimo | Alcance de fr;
mo_ | abajo |
Alcance maximo

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

Los hay de salida digital y salida analdgica. Los primeros se comportan como un
contacto (de apertura o cierre) y los sepundos son capaces medir con precision la
distancia a la que se encuentra un objeto en el campo de dereccidn,

v &

T Figura 5.33. Detectores por ultrasomdos (SIEMENS AG).

Conexion de los sensores de proximidad

Segin el tipo de conexionadn, los sensores de proximidad (inductivos, capaciti-
vos, foroeléctricos, ere.) pueden ser de dos hilos y de tres hilos.

Conexién a dos hilos

La conexidn de estos sensores es similar a los electromecinicos. Es decir, se co-
necean en serie entre | earga v Ia red de alimentacion,
Existen modelos para diferentes tensiones y tipos de corriente (alterna y conri-
nua). Estos son algunos cjemplos de conexién:

Sensor

Sensor
+/- o ~
-+ - i v - i =~
Carga Carga Carga

T Figura 5.34. Conexitn a corriente continua, a corriente alterna y conexion mixta {alterna o continua).

La carga puede ser una bobina de contactor o un relé industrial de tensidn y tipo
de corriente idéntica a la de trabajo del propio detector.

Rele
‘+ Figura 5.35. Ejemplo de conexion de un sensor de dos hilos.

Conexion a tres hilos

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

En funcidn del ripo de conmutacidn los sensores de tres hilos pueden ser PNP y
NPN. En los primeros la salida es positiva y en los segundos, la salida es negariva.
Es importante tener esto en cuenta, ya que la carga se conecta de diferente forma
en eada uno de ellos.

Marrén . Marrén .
A T

* Figura 5.36. Esquemas de conexidn de sersores PNP y NPNL

4
‘+ Figura 5.37. Ejemplo de conexion de un seror NPN de tres hilos.

3.2. Elementos de senalizacion
Se utilizan para emitir sefiales de funcionamiento del automatismo y que el ope-
rario debe atender al realizar acciones sobre €L

Lo estados que suelen sefializar son: puesta en marcha de maquinas, alarmas, dis-
paro de relés y dispositivos de proteccidn, erc.

Los dispositivos de sefalizacidn pueden ser dpticos o acisticos.

saber mis

Los colores de los tres hilos en los
detectores de tipo clindrico son
mamon (+), azul - y nogro (salida)
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T Figura 5.39. Balizas de sefializa-

«cion (SIEMENS AG).

Pilotos y lamparas de cuadro

Son dispositivos de sefalizacion luminosa y disponen de un tamafio similar al de

los pulsadores.

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

a)

b)

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

Se pueden urtilizar de diferentes colores, reservando el rojo para seializacidn de
fallos y alarmas,

El recambio de la kimpara se real
parente de su froneal.

a de forma sencilla retirando el easquillo trans-

Elemento Simbolo Identificador
-
Lampara de sefalizacion en general H
o
-
Lampara intermitente I H
o
|
Pulsador con sefalizacion luminosa E ® S
=

Balizas y columnas senalizadoras
Estin destinadas a aplicaciones de sefalizacion donde la distancia de visibilidad
es reducida.

Tienen forma de columna y estin pensadas para instalarse en la parte superior de

maquinaria.

Estin formadas por un pie de fijacion, por el cual pasa el cableado, y una parte dp-
tica, formada por 2 o méds elementos de material transparente. Estos se montan a
diferentes niveles con colores fijos o personalizados por el operario (rojo, verde,
amarillo y azul).

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

Senalizacion acustica
Los dispositivos de sefializacitn acistica estin basados en zumbadores, timbres, si-
renas, bocinas y silbatos.

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

Sirena ¢ H
o |
Timbre Cﬁ H
| o™
Zumbador m H
(]
I + 4
Silbato H
|~
I ] 4
Bocina H
o

4. Otros dispositivos utilizados
en automatismos

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

En general, la mayorfa de los dispositivos de funcionamiento electrénico utili
dos en los automatismos cableados, disponen de un érgano de puesta en marcha,
que comiinmente se conoce como bobina, cuyos bornes estin etiquetados con
Al-Al, y un conjunto de contactos (abiertos, cerrados yfo conmutados) para rea-
lizar operaciones de mando en el circuito.

Algunas bobinas disponen de tres 0 mis bomes (A1-A2-A3), que permiten se-
leccionar la tensidn de trabajo utilizando solamente dos de ellos.

T Figura 5.40. Bocina.

“ Figura 5.41. Partes de dispositive
de mando. Ejemplo de aplicacion.



