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RESUMEN

El siguiente proyecto esta basado en la automatizacién de una Plataforma Mévil de
Personal (PEMP) eléctrica, la mejora y actualizacion del actual sistema de control y
seguridades haciendo uso de un automata programable.

La plataforma se construye a partir d& vehiculo eléctrico industrial al cual se le
ensambla un mastil de elevacidén hidraulica y, a este, se le complementa con una
plataforma de trabajo sobre la que esta instalada una mesa de altura regulable
hidraulicamente.

La maquina debe de cumplir la meativa vigente referente a PEMP, instalaciones
eléctricas y los estandares de seguridad establecidos, asi como las seguridades
complementarias requeridas por la empresa fabricante.

UNEEN 280:2014+A1
Reglamento electrotécnico de baja tension (REBT)
PALABRS ESPECIFICAS

Autémata programable, PLC, Plataforma Elevadora Movil de personal

SUMMARY

The following project iaboutthe automation of an Electric Mobikeerial WorkPlatform
(MAWB, the improvement and update of the current control and security system using
a programmablédogic controller

The platform is constructed from an industrial electric whio which is assembled an
hydraulic lift mast, andthis, is complemented with a evking platform on which a
hydraulically heightadjustable desk is installed.

The machine must comply with the current regulations regarding PEMP, electrical
installations and the established safety standards, as well as the complementary
securitiesrequired by the manufacturing company.

SPECIFIC WORDS

Programmable logic controller, PLC, Mobile Aerial Work Platform
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1 OBJETO

El presente documento contempla estudio para la implantacion de un nuevo sistema de
controly seguridadie una Plataforma Elevadora Mévil de Personal (PEfsift)cada a

partir de la union entre un vehiculo eléctrico y un stilade elevacion hidraulico
haciendo uso de un autémata programable

Dicho autémata tiene la funcién de procesar las acciones deseadas por el operario desde
los puestos de mando y ejecutarlas o no, en funcion de las restricciones de seguridad
previamentedefinidas.



2  ANTECEDENTES

La plataforma elevadora mévil de personal (PEMP) es una maquina movil destinada a
desplazar personas hasta una posicion de trabajo, con una Unica y definida posicion de
entrada y salida de la plataforma; esta constituida como norpor una plataforma de
trabajo con oOrganos de servicio, una estructura extensible ychasis Existen
plataformas sobre camién articuladas y telescopicas, autopropulsadas de tijera,
autopropulsadas articuladas o telescopicas y plataformas especialescedies entre

otras.

Las PEMP se dividen en dos grupos principales:

1 Grupo A: Son las que la proyeccion vertical del centro de grav&ia@de la
carga esta siempre en el interior de las lineas de vuelco.

1 Grupo B: Son las que la proyeccion verticalGi2CGde la carga puede estar en el
exterior de las lineas de vuelco.

En funcion de sus posibilidades de traslacion, se dividen en tres tipos:

{ Tipo 1: La traslacion solo es posible si la PEMP se encuentra en posicion de
transporte, es decir, con la platafornemn reposo y los estabilizadores recogidos.

1 Tipo 2: Latraslacién con la plataforma de trabajo en posicion elevada solo puede
ser mandada por un 6rgano situado en el chasis.

1 Tipo 3: La traslacién con la plataforma de trabajo en posicién elevada puede ser
mandada por un érgano situado en la plataforma de trabajo.

La maquina sobre la quee realiza la propuestasta creada por una empresa
especializada en el sertde los trabajos de altura, corresponde eora PEMP del grupo

Ay tipo 1 (PEMP AY se trata dela unién entre un vehido eléctrico y un mastiie
elevacionhidraulica.Sobre el chasis, se ensambla una estructura con estabilizadores
hidraulicos de doble efecto independientes.



3 DESTINATARIO

La presente propuesta esta destinada a la emprédSAEMecologic S.E. para su
posterior valoracion, implantacion y venta dent@quina
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LIMITES Y ALCANCE

4.1 Alcance

La implementacién del sistema progato en el presentdocumento incluye:

=4 =4 -4 4 4 -4 4 -4

Estandarizadin de la fabricacién y dehodelo en cuestion.
Actualizacioén dl sistema de seguridad.

Aumento de la fiabilidad del sistema.

Opcidn de ajustar o modificar maniobras facilmente.
Simplificacién del montaje.

Simplificacion del sistema eléctrico.

Disminucion deliempo de fabricacion.

Optimizacion de recursos fisicos.

Mejora y actualizacion da imagen corporativa.

4.2 Limites

El presente proyecto se trata de una obra de reingenieria, una propuesta de mejora y
actualizacion, por este motivo ciertos apartados o sistemas a tener en cuenta no seran
modificados. Estos son:

T

Los calculos estructurales de la maquina, los cuales han sido calculados
previamente por un departamento externo. No se realizara ninguna
modificacion estructural en la maguina que pueda afectar a los mismos.

Se mantendrd y quedara exento de modificacionessistema hidraulico;
formado por los diferentes bloques de valvulas, bomba hidraulica, tanque,
cilindros,su respectivo sistema eléctrico, etc
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NORMATIVA

Para el presente proyecto se ha tenid® normativavigente que se enuncia a
continuacion:

T

ITGBT32: Instalaciones con fines especiales: Maquinas de elevacion y
transporte.

ITGBT-36: Instalaciones a muy baja tension.

Norma UNEEN ISO 12100:2004 Seguridad de las méaquinas. Conceptos
basicos, principios generales para el disefio. Parte 1. Terminologia basica,
metodologia (ISO 121a02003).

Norma UNEEN ISO 1210P:2004 Seguridad de las maquinas. Conceptos
basicos, principios generales para el disefio. Parte 2: Principios técnicos. (ISO
1210062:2003).

Norma UNEEN ISO 14121:2007 Seguridad de las maquinas. Evaluacion del
riesgo. Parte 1: Principios (ISO 14122007).

Norma UNEEN ISQ138491:2015 Seguridad de las maquinaBartes de los
sistemas de mando relativas a la segurid@drte 1Prindpios generales para el
disefio(1ISO138491:2015.

Norma UNEEN 1SQ138492:2012 Seguridad de las maquinaBartes de los
sistemas de mando relativas a la seguridRarte 1:Validacion(1ISO13849
1:2012.

Norma UNEEN 1088:1996+A2:2008 Seguridad de laguimas. Dispositivos de
enclavamiento asociados a resguardos. Principios para el disefio y seleccion.
Norma UNEEN ISO 13857:2008 Seguridad de las maquinas. Distancias de
seguridad para impedir que se alcancen zonas peligrosas con los miembros
superiores anferiores (ISO 13857:2008).

Norma UNEEN 349:1994+A1:2008 Seguridad de las maquinas. Distancias
minimas para evitar el aplastamiento de partes del cuerpo humano. (Version
oficial EN 349:1993).

Norma UNEEN 1037:1996 + A1:2008 Seguridad de las maquinageiiiion de

una puesta en marcha intempestiva.

Norma UNEEN 9541:1997 Seguridad de las maquinas. Partes de los sistemas de
mando relativas a la seguridad. Parte 1: Principios generales para el disefio.
Directiva de seguridad eléctrica (06/95/CE).

Norma UNEEN 60204L: Seguridad de las Maquinas. Equipo eléctrico de las
maquinas. Parte 1: Requisitos generales.

Norma UNEEN 50272:2004. Requisitos de seguridad para las baterias e
instalaciones de baterias. Parte 3: Baterias de traccion.

Norma UNEEN610006-2:2006 Compatibilidad Electromagnética (CEM). Parte
6. Normas genéricas. Seccién 2. Norma genérica de inmunidad en entornos
industriales.



T Norma UNEEN 6100685-3:2007 Compatibilidad Electromagnética (CEM). Parte
6. Normas genéricas. Seccién 3. Nomeaemision en entornos residenciales,
comerciales y de industria ligera.



7 DESCRIPQNMDEL SISTEMA

Se propone la implantacion de un automata gyestione la correcta ejecucion de las
acciones solicitadas por el operariaterpretando las entradas alutomaay activando

0 no las salidas del mismo en funcion de si se cumplen o no las seguridades previamente
establecidas

La PEMP sobre la que est4d basada el proyéetoe la finalidad de trasladay
posteriormente elevaa los operarios hasta un punto de bao desde la plataformeEl
equipose trata de un vehiculo eléctricodustrialde la marca Americana Taylor Dunn
sobre la que safiadeun mastil triplex es decir, de tres etapas de elevaci@on el
objetivo de cumplir la altura maxima de trabajo y, a la vez, no sobrepasar la cota maxima
con la plataforma recogid&l mastil se complementa con una plataforma la cual en su
interior se instala una mesa de trabajo de altura regulable hidraubod&enpor sistema

de tijera.

Acorde a la ITBTFoH WLy adlfl OA2ySa 02y TFAySa SaLISOx
0N YALRNISQY Sy St FLINIIFIR2 HXYX LINNIF2 mY

dLa instalacion en su conjunto se podra poner fuera de servicio mediante un interruptor
omnipolar geneal de accionamiento manual, colocado en el circuito prin€ipal

En el costado izquierdo del vehiculo se instala un pulsador paro de emergencipal

con enclavamiento por excitacion, el cual interrumpe el paso de corriente por la linea
de negativos geral del sistema (potencia). La linea de excitacion del pulsador es un
enseriamiento de todos los pulsadores paro de emergencia del sistema, de manera que
en caso de accionar alguno de ellos, el contacto del pulsador se abre, interrumpiendo el
paso de corgnte. El reseteo del mismo Unicamente sera posible cuando todos los
pulsadores paro de emergencia estén extraidos y el selector de llave en la posicion de
desplazamiento o trabajo.

Se dispone de dos modos de funcionamiento que seran seleccionados, destinta
en el panel de control del vehiculo, mediante un selector de llave con enclavamiento de
3 posiciones; modo desplazamiento, modo trabajo y modo apagado.
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Plataforma de trabajo
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Mandos de plataforma
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Parode emergencia principal

7.1 Mododesplazamiento

~

{ St SOOA2YyI yYR2 Sf WY2R2 RSaALI Tl YASyidu2Q O2y
se activa la funcion de traslacion.

El sistema de desplazamiento es el propio del vehigide controla desde la cabina,
mediante el volante, el pedal de aceleracion, el de frenado y el selector de marcha
delante y marcha atras.

Dispone, ademas, de dos modos de velocidad, encendido y apagado deunces,
pulsador de enclavamiento paro de emergendimpiaparabrisas y un digay que
muestra el estado del vehiculo (bateria, temperatura, etc.)

La PEMP sobre la que se basa el proyecto es del tipo 1, lo que significa que la traslacion
Gnicamente es posible si la maquina se encuentra en modo transporte, por lo que se
aplica una retriccion de traslacion.



El desplazamiento del vehiculo Unicamente es posthlandg ademas de haber
seleccionad@l modo desplazamientda estructura extensiblee encuentréotalmente

plegaday los estabilizadores estén recogidBara ello senstalaun final de carrera (€)

queesta presionado una vez la plataforma esté totalmente recogida y un presostato en

cada estabilizador, 4 en total, que se accionan cuando los estabilizadores estan
apoyadosAl final de carrera se le haréa referencia con el tirod8DESR & | Ol Rl dzy
RS f2a LINKazadldza 02Y2 WtmMQI WtHQY WtoQ @&
cada estabilizador

7.2 Modo trabajo

Desde el selector de llave podemos seleccionarago trabap, el cualdispone de dos
zonas de mando; losandos decabina ylos deplataforma Segun la norma ITBT-32
en el punto 4.2:

dCada grua, aparato de elevacién o transporte debe tener uno 0 mas mecanismos de
parada de emergencia, en todos los puestos de mando de movimiento. Cuando existen
varios circuibs, los mecanismos de parada de emergencia deben ser tales que, con una
sola accion, provoquen el corte de toda alimentacion apropé&ada.

Tanto la zona de mandos del vehiculo (salpicadero), como el cuadro de mando y el de
plataforma se han instalado pulsades parada de eergencia que inhabilita
totalmente la electricidad en eligema yen las lineas de potencia en caso de ser
accionados.

7.2.1Mandos de cabina

Desdelos mandos deabing Figura7.1, se accionan los estabilizadoreslraulicos de
manera independiented f  Odzf RN2 RS YIyR24 Sait RADGARAR?Z
T2yl Ww. QT tF T2yl W! Gslafairferior. TA{ | & dzLJSNA 2 NE

oy fF T2yl Wl Q a$ S ycQazBedio, Ndnyos flug dcciontrfiad | R 2 NB
recogida del estabilizador y los inferio®s/ |, dlezgfor rojél la €tension. Cada

columna de pulsadores acciona un estabilizador, enuneatkl 1 al 4 de izquierda a

derecha. Un piloto verde se ilumina cuando los 4 estabilizadores se encuentran
apoyados y la maquina nivelada.

El movimiento de los estabilizadores unicamente es posiliéersaquina se encuentra
en modo trabajo/a estructuraextensibleesta recogida y sesta pulsando eboton
habilitador (enable) cuya finalidad es evitael accionamientade los estabilizadores
involuntariamente

Se hace uso del FC SDESP con el motivo de eligaocionamiento y provocar la
desestabilizadn dela maquina mientragsta se encuentra elevadeevitar el vuelco.

10



PILOTO EQUIPO SUBIDA
ESTABILIZADO . ESTABILIZADOR

_PULSADOR
EMERGENCIA 2 2
r Y k
DESCENSO
ESTABILIZADOR
\ A s
~— o~ ™ -
. .
PULSADOR Q @ z <
"HOMBRE PRESENTE" b k= > o
L w w w

Figura7.1. Boceto de los mandake la cabina.

Figura7.2. Mandosde la cabina.
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7.2.2Mandos de plataforma

El cuadro de mandd-igura7.3, disponede 3 columnas de Rulsadores ademasgesta
RAGARAR2 Sy R2a 12ylaz tF T2yF W & fI
es la fila inferior.

La primera columnacciona el movimiento del mastil, desde el pulsador superior, negro,
se acciona la subida y, desde el inferior, rojo, la bajada del mismo.

Lasegundacolumna acciona el movimiento de la mesa de trabajo, desde el pulsador
superior, negro, se acciona la stidiy, desde el inferior, rojo, la bajada del mismo.

Laterceracolumna acciona elesplazamiento lateral de la plataforp@desde el pulsador
superior, negro, se acciored desplazamiendo a la derecliadesde el inferior, rojcel
desplazamiento hacia laquierda.

El movimiento de la estructura extensible, la mesa de trabajo y el desplazamiento lateral
de la platdiorma Uunicamente es posible si se cumplen las condiciones de estabilidad.

ELEV. ELEV. DESP.LAT.
/PLATF. / MESA / DERECHA

{ N
PILOTO EQUIPO
ESTABILIZADO
PULSADOR
.
4 Y
\, AL ! ! J

EMERGENCIA
\DESC. \DESC. \DESP.LAT.

PILOTO PLATF. MESA IZQUIERDA
SOBREPESO

Figura7.3. Bocetode los nandos de la cabina.
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Figura7.4. Mandos de la plataforma.

Control de Etabilidad

Cualquier movimiento accionado desde la plataforma estd sometido a ciertas
condiciones de seguridad que se gestiomaediante el automata. Estas condiciones se
han establecido con la finalidad de eliminar el riesgo de accidente mediante la operacion
del vehiculo.

Las condiciones que se aplican a la ejecucion de movimientos desde la plataforma son
las siguientes:

1 El séector de llave debe estar en modo trabajo.

9 Cada estabilizador, de manera individual, debe de ejercer presion sobre el suelo.
1 Lainclinacién del mastil debe de estar dentro del rango permitido (2°).

1 No debe de existir sobrecarga en la plataforma.

La detec®n de presion en los estabilizadores se realiza mediante los presostatos
instalados en los mismoRl funcionamiento de los presostatos se tratauthecontacto
eléctrico que conmuta de una posicion normalmente cerrada (NC) a una normalmente
cerrada (NCal detectar una presion superior a la tarada previamente.

La sefial de inclinacién proviene de umtlindmetro, TILT, instalado sobre el chasis
interior de la maquinael cual esta nivelado en funcioén del massiu funcionamiento
consiste en el cierrmterno de uncontacto eléctrico si la inclinaci®e encuentra dentro
del rango permitido2° en nuestro caso

13



En caso de que uno o varios de los estabilizadoregoleldmetrodejen de comunicar,

los controlesde la plataforma quedaran inhabilitados. Se debe accionar el paro de
emergencia y revisar el estado de la maquina; si todo esté correcto reseteamos el paro
de emergencia y Unicamente serd posible el descenso hasta la posicion de plataforma
recogida mientas suena la alarma.

Todos los elementos de seguridad estan disefiados para que en el caso de ruptura del
elemento, su cable, conector o pérdida de sefial, se garantice el maximo grado de
seguridad, priorizando la seguridad del operario.

Maniobra de [Bscenso

Se ha disefiado una maniobra de descenso acorde a una propuesta de maniobra que se
realiza en la norma UNEN 280:2014+A1; concretamente en el punto 5.4.3 en los
parrafos 5y 6.

El movimiento de descenso de la plataforma de trabajo se detiene automaticaraent

St Gt NYAGS RSt LINAYSNI RSaOSyazéd 9f dafAYAGS
distancia vertical de la zona de atrapamiento bajo la plataforma extensible es de 1,5

metros. Durante esta parada el operario debe cerciorarse que no existe mingu

elemento o persona bajo la plataforma.

Todo movimiento de descenso posterior a esa zona se realizard después de un tiempo

de espera de 3 Se instalaun final de carreragP el cual estard pulsado mientras la

LX I GFF2NXYE &S Sy OdiSHYiMiG S REY i NENMBecEifdeR S RCS$ y
esta maniobra de descenso esta disefiada para reducir el riesgo de accidente en las

zonas de atrapamiento bajo la plataforma.

Los manguitos hidraulicos del descenso de la estructura extensibledistdnsionads
para que la plataforma descienda a una velocidadOd&l m/s, por lo que no es
necesaria la reduccion de velocidad del 50% a partir del limite del primer descenso.

Control deSobrecarga

Acorde a la norma UNEN 280:2014+A1; punto 5.4.]1.2partado a):el sistema de
sobrecarga sdebeacciona antes de sobrepasar el 120% de la carga nominal. La carga
permitida en el presente estudio es de un total de 350kg y el margen de seguridad que
se ha establecido es que el sistema de sobrecarga se accione al sabr&pbE0% de

la carga nominal, es decir, a 385kg.

Una vez accionado el sistema de sobrecasganula la subidae la plataformasuena

una ahrmaintermitentey se enciende upiloto colorrojo en los mandos de plataforma

Para la funciérde sobrepescse utiliza un presostato digital programable que usa
diferentes rangos de presion dependiendo de la etapa del nistilse esta utilizando,

I SadsS StSyYSyidz2z &a4S €S KIFEN}I NBFSNBYyOAl 02y
Gt NBazadld2 RS a20NBLISaz2¢o
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7.3 Elemenosfuncionalesiel sistema

7.3.1Vehiculo eléctrico industrial

Se dispone de un vehiculo eléctrico, sobre el cual se va a realizar toda la instalacion, de
la marca americana Taylor Dunn, modelo BIGFOOT XL de las siguientes caracteristicas:

Tabla7.1. Caracteristicas técnicas del vehiculo.

TRABAJO

Capacidad de carga 1361 kg

Vebcidadmaxima 29 km/h

Radio de giro 368 cm

Capacidad de arrastre 4536 kg

ESPECIFICACIONES

ELETRICAS

Motor 17 hp, 13 kW, AC

Voltaje del sistema 48 Vdc

Baterias 260 Ah
Controlador AC de velocidad de estado solido con

Controlador autodiagnostico
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Figura7.5. Dimensiones del vehiculo.

7.3.2Méastil

Un maéstil triplexy desplazdor lateral de 15 centimetros. El modelo es el 400 YRM 522
de la marcale carretillas elevadoras Yale, en el cual la elevacién se realiza mediante un
cilindro de efecto simple y el descenmsediante la electrovalvul¥BMA(valvula bajada
mastil) que descargal aceite hidraulico directamente al tanquEl desplazamiento
lateral se realiza mediante un cilindro de doble efecto.

7.3.3Plataforma de y mesa de trabajo

Plataforma de trabajo sobre la que trabajaran los operarios. Dentro de esta misma cesta,
en el centro, 8 instala una mesa con sistema de elevacion por tgerla marca Bolzoni

La mesa estéa fabricada bajo demanda y aidedcon un cilindro hidraulicoentralde

efecto simplepara la elevacionEl descenso de la mesa se realiza mediante la

16



electrovalvula VBME (valvula bajada mesa) que descarga el aceite hidraulico
directamente al tanque. Se equipa, la mes&n un sistema perimetral ami

atrapamiento, formado po# finales de carrer@n serieque se accionan al encontrar

resistencia en el descenso de lssmainterrumpiendo la maniobra de descenso de la

mismab ! RAOK2a&a FAYylFfS&d RS OFNNBNI aS t£Sa KIFO

7.3.4Pulsador paro de emergencia general

Pulsador paro demergenciaFigura7.6, que combina las funciones de desconexion
manual y de operacién como contactor por excitacion de baoliisée pulsador tiene la
finalidad de desconectar la linea de negativos de la bateria, inhabilitandoadera
total el paso de corrienta través de todos los circuitos de la maquina.

La marca y modelo de este pulsador de emergencia es Albright SBY;00 que
significa que es capaz de soportar una intensidad de 150 A y la excitacion de la bobina
es mediate una tension de 48 V.

Figura7.6. Pulsador Paro de Emergencia principal.
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Figura?7.7. Emplazamiento del pulsador paro de emergencia principal.

7.3.5Cuadroeléctrico

Cuadro eléctric@rincipalubicado en la cabinantre los asientos del piloto y copiloto.
Daraalimentacion dos sistemas de controEn su interior se ubicara el PLC, La fuente
de alimentacion y los demas elementos de proteccinmismo lelegaran todas las
entradas y desdél partirdn todas las salidas.

7.3.6Cuadro de mando de cabina

Cuadro de mando de cabina, situado encima del cuadro elégriooipal Desdeél se
accionan los estabilizadores

1 2cuadrcs de cincagujerospara pulsadores.
Quadro de un agujero para pulsadores.

4 pulsadores negros NA

4 pulsadores rojos NA

Pulsador verde/transparente NA

Filoto verde

Paro de emergencia NC

= =4 -4 -8 —a -1
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7.3.7Cuadro de mando de plataforma

Cuadro de mando de plataforma, situado en la plataforma.

1 2 cuadros deuatro huecos para pulsadores
Quadro de un agujero para pulsadores.

3 pulsadores negros NA

3 pulsadores rojos NA

Floto rojo.

Rloto verde

Paro de emergencia NC

=A =4 -4 -4 -4 -4

7.3.8Cuadro eléctrico secundario

Cuadro eléctrico secundario ubicado bajo la platafori@a. utiiza para unificar las
sefales de la plataforma en una Unica manguera que serda dirigida al cuadro eléctrico
principal.

1 Regleteado de conexiones.

7.3.9Estabilizadores hidraulicos

4 estabilizadores fabricados a partir de cilindros hidraulitodoble efectaon \alvulas
anti-retorno pilotadas

7.3.10 Bomba hidraulica

Bomba hidraulica de 48V 2,0kW, fabricada por la marca MAHLE el modelo 11.212.570.
Ubicada en la parte trasera del vehiculo, resguardada por el chasis, es la encargada de
suministrar aceite hidraulico a lakferentes bloques de valvulas.

1 Se enciende al accionar un contactor de poten€B@MBA de la marca White
Rodgers, modelo 12415111, el cual funciona a 24Vdc. Dicho contagtwmite
el paso de corriente al positivo de bomba.

7.3.11 Bloque de valvula#Q

Unof 21jdzS RS @t t @dzt a3 | £ Odz Blogaede vaBula& | NI
A¢ ©
1 UnaElectrovalvulade 3 posiciones con dos bobinas (VHP y 8&RAVdc con un
consumo de 1,29.
Al excitar la bobina VHP (alta presién), el aceite hidraulico ggsarun reductor
de presion tarado a una presi@la que se haréa referencia con el térmhiitia
presiorty saldra por la salida comun de la valvula. Esta es la presion necesaria
parala activacion déosmovimientos de elevacion del mastil y derasa
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Al excitar la bobina VLP (baja presion), el aceite hidraulico pasara por un reductor
de presion tarado a una presién inferata anterior, a la cual se hara referencia
comoBaja presiofy saldra por la salida comun de la valvula. Esta es la presion
utilizada para los movimientos delos estabilizadores ya que para el
funcionamiento de los mismos nes necesariauna presion tan elevada y
ademasse evitael movimiento brusco al estabilizar la maquina

1 2 electrovalvulagle 2 vias y dos posiciones (VSM¥SME) de 24 Vdc con un
consumo de 1,29 A.
La entrada hidraulica de dichas valvulas, es la salida comuan de las valvulas VHP y
VLP.
Al excitar la bobina de la electrovalvula VSMA (subida de mastil), el aceite
hidraulico es dirigido hacia el cilindro de edeindel mastil Cémo, al mismo
tiempo, habra sido accionada VHP, el mastil comenzara a subir.
Al excitar la bobina de la electrovalvula VSME (subida de mesa), el aceite
hidraulico es dirigido hacia el cilindro de elevadi@la mesaCdémo, al mismo
tiempo, habr& sido accionada VHP, el mastil comenzara a subir.

7.3.12 Blogue de valvula&Q

'y o0f2ljdzS RS @ttt @ddzZ ax |t Oddlofue d&Savuld& KI NI |
BE @

9f o0f21dzS RS @t t @dzeléctiovaWula® d&4iving 3 pesaeNIdnR 2 LJ2 NJ
dos bobinas cada una de 24Vdc a 1,29 A (VBCx. VSCx, VDD y VDI)

El aceite hidraulico que entra en este bloque, viene de la salida del bloque anterior
of 2jdzS RS. @t t @dzf I & W! Q

VBCx (x es el numero identificativo de cada estabilizador) son las bdaineualesal
excitarlas dirigen el aceite hacia la camara superior de los cilindros de los
estabilizadores. Al seleccionarléambiénes necesario activda valvula VLpor lo que

sera aceite a baja presion. El movimiento de extension de losrodirfthce que los
estabilizadores bajen y apoyen en el suelo. Una vez apoyados en el suelo la presion en
la camara superior sera la que sera leida por el presostato que hay en esta para
determinar que esta apoyado.

VSCx (x es el numero identificativo de a@dtabilizador) son las bobinas las cugdés
excitarlasdirigen el aceite hacia la camara inferior de los cilindros de los estabilizadores.
Al seleccionarlas tambigres necesaria la activacion @evalvula VLRaceitehidraulico

a baja presion. El nmimiento de retraccion de los cilindros hace que los estabilizadores
se despeguen del suelo (momento en que el presostato nos indica que la presion en la
camara superior ha bajado) hasta recogerse completamente.

VDI es la bobina que al excitarla el acqi@sara a una camara del cilindro del
desplazador y hara el movimiento hacia la izquierda. Al excitar esiadtambién es
necesaria la activacion de R/ldebido a que el movimiento desplazador se realiza
mediante aceite hidraulico a baja presion
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VDD esla bobina que al excitarla el aceite pasara a una camara del cilindro del
desplazador y hard el movimiento hacia la derecha. Al excitar estad también es
necesaria la activacién de VLP, ya que el movimiento desplazador se realiza mediante
aceite hidraulico a baja presian

7.4 Baterias
La alimentacion de la maquina en cuestion se realiza a través de 8 baterias de traccion

RAA&ALMzSadla Sy aSNAS® CIoNROIFRF &109,)abkd W¢ NR 2|
bateria es capaz de suministrar 225 Ah.

7.5 Equipos a instar

En el siguiente diagrama de flyjbigura7.8, se observan lasasesde un sistema
automatizado.

Fuente de energia

' '

Accrones _ | Interfase _ | Organos de Organos de
deseadas | uswvario | mando/control trabajo
Organos Acciones
wensoriales

T— Proceso

Figura7.8. Fases de un sistema Automatizado.

[ I Tirtelfdde diel usuaridesta formad poraquellos elementos desde los cuales
opera el usuario.

[ aFdsSyiS RS SySNANIE¢ Sa I SyOFNHFRF RS
sistema.

[ 238 asNHIYy24d4 RS YIYyR2kO2yuUuNRfté¢ azy fz2a StSy
requerida alsistemay hasta los que llega la informacion retroalimentada del proceso
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En el presente documenteesta fase son los pulsadores ubica@oslos puestos de
mando, los indicadores luminosos y las alarmas.

[ 24 as NHFy2a RS (NI 0l e &s elQwtoméata &l®len@@htéi 2 5 NH |
gue interpreta las entradas del sistema y ejecuta unas acciones u otras dependiendo de
las mismas.

9f AGLINRPOSaz2¢ Sa NBadzZ GFR2 1jdzS Ky RFER2 1l &
En el proyecto actual serian, pojemplo, el movimiento de los estabilizadores o la
elevacion de la plataforma.

El proceso debe estar controlado por una serie de sensores, en el diagrama esta fase
O2NNBALRYRS | 244 asNBAlFy2a aSyaz2NAralfSa¢s |jd
del sisema y del proceso que se esté realizando.

Interface del usuario

1 Mandos de Plataforma.
M Mandos de cabina.

Fuente de energia
1 Fuente de alimentacién DOC,48-24 Vdc5 A
Organos de mando/control

1 Pulsadores, pulsadores de emergencia, selectores, indicallongsosos
y sonoros instalados en los puestos de mando.

Organos de trabajo
1 AutOmata
Organos o Dispositivosensoriales

1 4 Presostatos elos estabilizadores de-16 bar, 24 Vdc.

1 1 Presostato digital para el sistema de sobrecarga.

1 1 Inclindmetro de €°, 24 Vdc.

1 1 Final de carrera para discernir entreagaforma elevada o recogida

(SDESP

1 Final de carrera que limita Elevacion de la plataform&KAX.

1 Final de carrera para conocer la etapa de mastil la cual se esta

operando EB.

f 1lFinaldecar®d LI} NI RAFSNBYOAIf I T2yl af
(SC)

1 4 finales de carrera en serie para interrumpir el descenso de la mesa de
trabajo en caso de encontrar un obstaculo (SPER).

E R |
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7.6 Dispositivos sensoriales

7.6.1Ubicacion

s,

i

‘

RS
< L

10—

Figura7.9. Ubicacion de los dispositivos sensoriales. Perfil izquierdo.

SMAX

SPER

P4

P3

gl win e

SDESP
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Figura7.10. Ubicacion de los dispositivos sensoriales. Perfil derecho.

P2

SC + SP

PRESOSTATO DIGITAL

©|o| N|o

. P1

10. STILTDentro de la estructura)

7.6.2Caracteristicas

FINALES DE CARRERA

Fabricante: Telemecanique
Modelo: XCMD

Final de carrera con dos tipos de contacto, 1 NC y 1 NA. Protel
IP67, fabricado en metal con actuacion por roldana.

Datos técnicos:

i Dimensiones: 30x50x16 mm
1 Peso: 0.185 kg
9 Durabilidad eléctrica: 5x1Cciclos a 24 Vdc
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I Aislamiento: IP67

INCLINOMETRO

Fabricante: Parker
Modelo: LS60; 0657

Sensor de nivel de estado sdlido en dos ejes X e Y que pe
la contiruidad si su inclinacién es menor a 2°.

Datos técnicos:

9 Dimensiones: 90x87x115 mm
1 Peso: 0.072 kg
9 Durabilidad: 1Cfciclos
I Aislamiento: IP67
1 Alimentacion: 7-48 Vdc
T 1. max.: 1A
PRESOSTATOS
Fabricante: Tecsis
Modelo: S4250

Conmutador deaccionamiento por sensor de presion. Histére:
regulable. Usando la conexién NA, detectara si los estabilizad
estan apoyados o no.

Datos técnicos:

9 Dimensiones: 90x50 mm

1 Peso: 0,1 kg

1 Aislamiento: IP65

1 Rango de presion: 1-16 bar
1 I max.: 2A
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Figura7.11. Estabilizador con su respectivo presostato.
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8  REQUISITOS DEL AUTOMA

El sistema se programard mediante salidas y entradas digitales.

A continuacién, se presentan las entradas y salidas necegaaia el automata. Para
minimizar las entradas y salidas del autémata, los elementos que no sea necesaria su
comunicaciércon el autdmata se conectaran directamente a su actuador.

Los siguientes diagramasn aproximaciones visuales, el resultado final se encuentra en
el anexo de esquemaséctricos

El pulsador de bajada de magBMA), mientras el sistema gdwllepor encima del limite

del primer descens@SP pulsadg)actuara directamente sobre lalectrovélvula de
descenso del mism@{/BMA). Cuando el sistema se encuentre dentro de la zona del
primer tramo el final de carrera que indica en que zona del mastil se encuentra la
plataforma (SPnandara una sefial de entrada al automata.

Una sefal de siala del automata, ya programado, ejecutara las secuernigagpertura
y cierre dela electrovalvula pertinentgara la correcta realizacion de las paradas
seguridad

BMA sP
¥
O \ AUTOMATA
VBMA
]
> =_

v

AUTOMATA

Figura8.1. Linea de bajada del masti

El pulsador de bajada de mg&ME) se enseriara con |dsales de carrerperimetrales
(SPERusando la conexion NC, de manera que en caso de accionarse los mismos, la
bajada de la mesa se detendray, a su retorno se conectara la electrovalvulscéa stz

de la mesdVBMBE.

BME SPER

VBME

Figura8.2. Linea de bajada de la mesa.
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La sefial de subida de mas@MA) estara enseriada con la conexion NC del final de
carrera que marca la elevaciéon maxima del mis@®BIAX. El retorno @ SMAXsera
asignado a una entrada del autdbmata.

SMA SMAX

o * =1

Figura8.3. Linea de subida del mastil.

La entradade la automata asignadal presostato de sobrecargdPRESOSTATO
SOBRECAR{d@ebera estar siempre activa, se utilizara con flanco negativo, de manera
que,si la sefal del presostato se pierde, el sistema marque soboepa&e restrinja la
elevacion.El presostato digital dispone de dos salidas de sefial para configurar dos
presiores diferentes.

Elfinal de carrera&SCtiene la finalidad delistinguir entrela sefial de baja o alta presion
dependiendo de la etapa de mastil que se esta elevando.doussmusa la primera etapa
SCesta pulsado, para la segunda se libera. Para el téraero de mastil el sistema de
sobrepeso funciona con la presion de actuacion del tramigl 2liagrama siguiente es

una aproximacion. La configuracion final se debe de analizar ya que, al ser el presostato
digital, dispone de modos configurables con pres®wuariables

PRESOSTATO sSC
NC
O \:Hv\ SENAL BAJA PRESION AUTOMATA
SENAL ALTA PRESION /I/L

Figura8.4. Linea del presostato de sobrecarga.

Para realizar el corte de traccion se hara uso de un relé que corte la sefial de tracciéon
del vehiculo.

28



8.1 Andlisis de las entradas

Tabla8.1. Entradas del sistema.

ORGANOS DE MANDO/CONTROL

NOMBRE DE LA

NUMERACION VARIABLE DESCRIPCION UBICACION

1 SC1 Subida del calzo 1 Mandos de cabina

2 SC2 Subida del calzo 2 Mandos de cabina

3 SC3 Subida del calzo 3 Mandos de cabina

4 SC4 Subida del calzo 4 Mandos de cabina

5 BC1 Bajada del calzo 1 Mandos de cabina

6 BC2 Bajada del calzo 2 Mandos de cabina

7 BC3 Bajada del calzo 3 Mandos de cabina

8 BC4 Bajada del calzo 4 Mandos de cabina
Habilitador hombre .

9 ENABLE Mandos de cabina
presente

10 SMA Subida de mastil Mandos de plataforma

11 SME Subida de mesa Mandos de plataforma

12 DD Desplazamiento ala Mandos de plataforma
derecha

13 DI Pesplazamlento ala Mandos de plataforma
izquierda

14 BMA Bajada mastil + primer Mandos de plataforma
tramo

ORGANOS SENSORIALES
NOMBRE DE LA
NUMERACION VARIABLE DESCRIPCION UBICACION

15 P1 Presostato del calzo 1 Calzo 1

16 p2 Presostato del calzo 2 Calzo 2

17 P3 Presostato del calzo 3 Calzo 3

18 P4 Presostato del calzo 4 Calzo 4

19 PRESOSTATO |Presostato de sobrecarga  Junto al mastil

20 DESPEGUE FDC Despegue Bajo el mastil

21 TILT Inclinbmetro Chasis

En resumen, el sistema necesith entradas digitales 24 Vdc.
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8.2 Andlisis de las salidas

Tabla8.2. Salidasa EV del sistema.

BLOOUE VALVULAS A
NOMBRE DE LA
NUMERACION VARIABLE DESCRIPCION

1 VHP Electrova.lllvula apertura
alta presion

5 VLP Elgctrova!\fula apertura
baja presion

3 VSMA Eltect.rovalvula subida d¢
mastil

4 VSME Electrovalvula subida de
mesa

BLOQUE VALVULAS B
NOMBRE DE LA
NUMERACION VARIABLE DESCRIPCION

5 VSC1 Electrovalvula subida de
calzo 1

5 VSC2 Electrovalvula subida de
calzo 2

y VSC3 Electrovalvula subida de
calzo 3

3 VSCa Electrovalvula subida de
calzo 4

9 VBC1 Electrovalvula bajada dg
calzo 1

10 VBC2 Electrovalvula bajada d¢
calzo 2

1 VBC3 Electrovalvula bajada dg
calzo 3

12 VBC4 Electrovalvula bajada dg
calzo 4
Electrovéalvula

13 VDD desplazamiento a la
derecha
Electrovéalvula

14 VDI desplazamiento a la
izquierda
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Tabla8.3. Otras salidas del sistema.

OTRAS SALIDAS
NOMBRE DE LA

NUMERACION VARIABLE DESCRIPCION
15 VBMA Electrovalv,ula'l bajada df
mastil
16 MTR Corte de traccion

INDICADORES LUMINOSOS Y ALARMAS
NOMBRE DE LA

NUMERACION VARIABLE DESCRIPCION
17 LUZ OK Luz mp]mamon y
estabilizadores correcto
18 SSOBREPESO |Luzy alarma sobrecargd

Resumiendo, el sistema necesita de 18 salidas digitales a 24 Vdc que vienen
condicionadas por sus respectivos consumos:

1 14 electrovalvulas de los diferentes bloques tienenconsumo individual de
1,29 A.

71 La electrovalvula de descenso del mastil (VBMA) tiene un consumo de 1,08 A.

71 Las salidas restantes estan compuestas por indicadores luminosos, alarmas o
relés cuyo consumo individual no supera los 0,2 A.

8.2.1Tipo de salida digital

En el mercado de autdmatas actual existen dos tipos de salidas digitales, las salidas
tipo transistor y las salidas tipo relé.

Las salidas tipo transistson salidas de conmutacion rapida que pueden alcanzar
100kHz de frecuencia y trabajaon una corriete de 0,5A que proporciona el propio
autébmata. Generan una caida de tension de alrededor de 0,7 Vdc.

Las salidas tipo relé, como su propio nombre indica, son salidas que Unicamente
cierran un circuito externo. El cierre de dicho circuito es mecanicampotdo que no
permite alta frecuencia de conmutacion. La tension y corriente que soportan viene
dado por el fabricante, aunque se puede decir que la gran mayoria trabaja con
tensiones de 220 V y 5 A. Estas salidas, al estar compuestas Unicamente por un
conmutador/interruptor no genera caida de tension.
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9 SELECCION Y DES@ENPOE LOS EQUIPOS

QUE FORMAN PARTE.BENSTALACION

Al partir de una maquina la cual dispone de un sistema de ejecucion previamente
instalado, Unicamente tenemos que elegir los sissde automatizacion, control y la
manera en la que los conectamos con el sistema previo y el vehiculo.

Dado el andlisis de entradas y salidas previamente realizado, y el posterior efgudio
las diferentes soluciones el autdémata elegido se trata de RlCde la marca
IndustrialShields, el modelo FAUINO 50RRA+. Se trata de un PLC basado en Arduino
con posibilidad de conectar pantallas HMI y ampliar la instalacion mediante médulos de
comunicacion.

Una de las grandes ventajas que ofrece este automata esdijo abierto el cual
permite programar el autOmata con un software gratuito y grandes aportes por la
comundad que usa Arduino en la red.

9.1 Caracteristicas generales del automata

El controlador Iégico programable PLEDMino 50 RRA+ ofrece un sistema fiiy
adaptable a infinidad de proyecode automatizacion debido amplio abanico de
instruccionss. 3 CPU consta de un microcontrolador Arduino Mega, una fuente de
alimentacion integrada y circuito de entrada y relés de salida.

Incorpora un total de 2éntradas digitales, 16 salidépo relé y 10 salidas digitales; un
puerto ETHERNET y otro USB.

En cuanto a las comunicaciones agaz de comunicarse mediante los modos 12C,
Puerto Serial TTL, puerto R®2, RSI85, puerto SPI externo, TCP/IP/Modbus TCP/
Modbus RTU.

Datos técnicos:

Tabla9.1. Especificaciones técnicas del Autémata.

Voltaje de alimentacion; 12-24 Vdc
fusible protecciénde 2,5

A

| max. 15A
Dimensiones 101x119,5x119,3 mm
Frecuencia deteloj 16 Mhz
Memoria Flash 256 kB

SRAM 8 kB
EEPROM 4 kB
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Comunicaciones 12C- Puerto ETHERNET

USB RS485 RS232
SPE (3x) Rx, Tx
An/Dig Input 10bit (010 0-10 Vdc;
Vdc) Resistencia entrada: 39 kohm

Tierra aislada

Entrada digital aislada 5-24Vdc; | min: 212 mA;
(24Vvdc) AISLAMIENTO galvanico

Entrada aislada 5-24Vdc; | min: 212 mA;
interrupcion HS (24Vdc) AISLAMIENTO galvanico

Salida analogica 8bit (0 0-10Vdc; | max.: 40 mA; Tierr

10 Vdc) aislada

Salida analdgica aislada 5-24Vdc; | méax.: 0,3 A,
(24Vvdc) AISLAMIENTO galvanico
Salida Relé aislada 220 Vac; | max.: 5 A;

AISLAMIENTO galvanico

Salida aislada PWM (24 5-24Vdc; | max.: 0,3 A;
Vdc) AISLAMIENTO galvanico

Descripcion externa:

La nomenclatura para diferenciarbas2 y - & &S ol al § y St I f ¥ 06S0+
LX I OF & w5Q fF gtidAYlF® {S NBLINBaSyi fl y2Y
g [Fa SYyGadNIRIFa RS fF T2yl w.Q &S y2YONIY
acorde a la placa. Las salidas se nombran com¥ Qs relés como R0.X.
f [Fa SYyGaNIXRFa RS I T2yF W Q aS y2YoONIy
acorde a la placa. Las salidas se nombran como Q0.X y los relés como R0.X.
f [Fra SYyaNIXRFa RS fI T2yl Ww5Q aS y2YONIy ¢

acorde a la placa. Las salidas se nombran como Q0.X y los relés como R0.X.
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Figura9.1. Zonas del Autémata.
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9.2 Caracteristicas de la fuente de alimentacion

El transformador QUINT DC/DC modifica el nivekdsibn,

refresca la tension en el extremo de lineas largas o
encargan del disefio de sistemas de alimentac
independientes mediante aislamiento galvanico.

Proteccién por fusible y con control funcional preventivo,
decir, que se interrumpe el paso derriente si se supera e
valor nominal de la misma.

QUINT POWER

Fabricante: Phoenix Contact

Modelo: QUINTPS 48/24/5

Transformador de tensién en corriente continua de 48 a 24 V con un maximo suministro
de corriente de 5 A.

Datos técnicos:

9 Dimensiones: 130x12582 mm
I Aislamiento: IP20

I Tension de entrada: 30 Vdcg 60 Vdc
1 Tension de salida: 24 Vdct 1%

I [l.nominal: 5A

9.3 Caracteristicas del presostato de sobrecarga

El presostato Parker SCP SD 400 combina las funciones
interruptor de presion, sensor daresion y un display.

Esto quiere decir que hace las funciones d®andémetrqg
conmutacion de salidas y salida analdgica.

Es un equipo robusto, compacto y facil de operar. Dispone
multiples modos de operacion y dos salidas cotadas para
diferentespresiones, el cual se usara en el presente proyecto.
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Figura9.2. Conexiones del presostato.

Las conexiones +Ub y OV/GND son las conexiones de alimentacion y negativo
respectivamente.

Las salidas S1 y S2cemfiguraran para medir la presion en el primer y segundo tramo
del mastil respectivamente y por flaco descendente, de manera que, en caso de no
sobrepasar la presion asigieestaran proporcionando una sefial de 24 Vdc.

Se utiliza un presostato de desfiales a diferentes presiones debido a que al utilizar el
primer tramo del mastil, el cilindro Gnicamente esta elevando la plataforma 'y el primer
tramo, mientras que al utilizar el segundo tramo, el cilindro carga el peso de la
plataforma, primer y seguratramo.

Figura9.3. Presostato de sobrecarga.
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9.3.1Conexion

+24Vdc

+Ul:v————J SC
S1 out |
S2 out —"Y
OV/GND —‘

Figura9.4. Diagrama del presostato de sobrecarga.

En el diagrama

+24Vdc

+Ulc:————J SC
S1 out |
S2 out —
OV/GND —‘

Figura9.4. Diagrama del presostato de sobrecargse puede observar la manera en la
gue % conectara el presostato con su entrada asignad?L&l mediante el FC CAMBIO
DE ETAPA (SC).

Durante el primer tramo o etapa del mastil, SC estara pulsado, de manera que, si S1 se
encuentra dentro del rango de presion permitido, el PLC estara recibiendo 24 Vdc. En
caso contrario, el PLC no recibiria la sefial de presencia del presostato y seaaletiva
alarma de sobrepeso.

Para el segundo tramo del mastil, SC estara liberado, de manera que, si S2 se encuentra
dentro del rango de presion permitido, el PLC estara recibiendo 24 Vdc. En caso
contrario, el PLC no recibiria la sefial de presencia debptato y se activaria la alarma

de sobrepeso.
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Se configura de la anterior manera para evitar, si en algin momento el presostato se
desactiva, que se opere la maquina sin garantizar la seguridad del sistema de
sobrecarga.

9.3.2Programacion

El sistema de sobrecga se accionaina vez sobrepasado al 10% la carga nominal
permitida (400 Kgks deciral cargar sobre la plataforma en 440 kg.

Para ello se han ajustado los pardmetros S1y S2 del presostato de 50 a 53 bares y de 70
a 73 bares respectivamente.

Dichos paametros corresponden a las presiones en el cilindro de elevacion del mastil
para distintos tramos de elevacién. Cuando se esté trabajando con la primera etapa del
mastil, s6lo se atenderd a la presién S1, mientras que si se trabaja con la segunda y
tercera, se atendera la presion S2.
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10 INSTALACION ELECTRICA

10.1 Normativa

Toda la instalacion eléctrica del sistema se ha realizadode a la normativa vigente
cuyo ambito de aplicacion corresponde con la del presente proyecto:

1 ITGCBT32: Instalaciones con fines espales: Maquinas de elevacion y
transporte.
1 ITCBT36: Instalaciones muy baja tension.

10.1.1 ITGBT32 Instalaciones con fines especiales: Mags de
elevacién y transporte

1. AMBITO DE APLICACION

Esta instruccién trata de los requisitos particulareslate sistemas de instalacion del

equipo eléctrico de gruas, aparatos de elevacion y transporte y otros equipos similares
tales como escaleras mecanicas, cintas transportadoras, puentes rodantes, cabrestantes,
andamios eléctricos, etc.

2. REQUISITOS GENERALE

La instalacion en su conjunto se podra poner fuera de servicio mediante un interruptor
omnipolar general de accionamiento manual, colocado en el circuito principal. Este
interruptor debera estar situado en lugares facilmente accesibles desde el suelp, en
mismo local o recinto en el que esté situado el equipo eléctrico de accionamiento y sera
facilmente identificable mediante un rotulo indeleble.

Las canalizaciones que vayan desde el dispositivo general de proteccién al equipo|eléctrico
de elevacion de accionamiento deberan estar dimensionadas de manera que el arranque
del motor no provoque una caida de tensién superior al 5 %.

Unicamente en el caso de que las maquinas destinadas exclusivamente al transporte de
mercancias no dispongan de jaulas pafaransporte, se permitira la instalacion de
interruptores suspendidos de la extremidad de la canalizacion mavil.

Las canalizaciones mdviles de mando y sefializacién se podran colocar bajo la misma
envolvente protectora de las demas lineas moviles, indugmertenecen a circuitgs
diferentes, siempre que cumplan las condiciones establecidas en la Instruc&d20rC

En las instalaciones en el exterior para servicios moéviles se utilizaran cables flexibles con
cubierta de policloropeno o similar segun INEB27 o UNE 21.150.

Los ascensores, las estructuras de todos los motores, maquinas elevadoras, comhinadores
y cubiertas metalicas de todos los dispositivos eléctricos en el interior de las cajas o sobre
ellas y en el hueco, se conectaran a tierra.
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Se casideraran conectados a tierra los equipos montados sobre elementos de est

ructura

metalica del edificio si dicha estructura ha sido conectada previamente a tierra y satisface

las siguientes prescripciones:

1 su continuidad eléctrica estd asegurada, ya seacpastruccion, ya sea p

deteriorosmecénicos, quimicos o electroquimicos.
9 su conductibilidad debe ser adecuada a este uso
1 sélo podra ser desmontada si se han previsto medidas contpeiasa
1 ha sido estudiada y adaptada para este uso

La estructura metalica de la caja soportada por los cables elevadores metalicos qu

or

medio de conexiones apropiadas, de manera que estén protegidas contra

e pasen

por poleas o tambores de la maquina elevadora se consideraran conectados a tierra con
la condicién de ofrecer todaagantia en las conexiones eléctricas entre ellos vy tierfa. Si
esto no se cumpliera se instalara un conductor especial de proteccion. Las vias de rodadura

de toda grla de taller estaran unidas a un conductor de proteccion.

Los locales, recintos, etc. en tpge esté instalado el eqo eléctrico de accionamient

0,

s6lo deberan ser accesibles a personas cualificdtia@sndo sus dimensiones permitan

penetrar en él, deberan adoptarse las disposiciones relail@sinstalaciones en loca
afectos a un servigieléctrico segun lo establecido enITGBT30. En estos lugarese
colocara un esquema eléctrico de la instalacion.

3. PROTECCION PARA GARANTIZAR LA SEGURIDAD

3.1. Proteccion contra los contactos directos

es

En los sistemas colectores y conjunto de argldsctores]os cables y barras colectoras,

asi como los montajes de las vias de rodadura desigmn encerrados o alejados, itema
que cualquiera que tenga acceso a las zonasespandientes de la instalaciopor

ejemplo, los pasillos de las guias dislizamiento o lopasillos de la viga portagrig,

incluyendo los puntos de acceso, tenga proteccion frem@naihcto directo con las part
en tension, de acuerdo con el apartado 2 de |aBTF24.

En las areas donde sélo se admite el acceso de parsonafornacion especifica, det
existir una proteccion por puesta fuera de alcance pejamiento, para el caso de |
cables o barras colectoras, de acuerdo con el apartadde?ld ITEBT-24. En este cas
el limite del volumen de accesibilidad irder la superfie susceptible de ocupacion f
personas, finaliza en los limites de dicha superficie.

La proteccion mediante la colocacién fuera del alcance estd pensada Unicamen
evitar el contacto accidental con las partes en tension.

Los cables y barras colectoras deben estar dispuesiostegidos de forma que inclu
con una carga oscilante no puedan entrar en contacto taparejo de izar ni con ning
cable de control, cadenas de accionamiento, elemesitoflares que sean conclores
eléctricos.

3.2. Proteccién contra sobreintensidades

El equipo eléctrico se protegerd mediante uno o mas dispsiautomaticos d

(9%

proteccionque actien en caso de una sobreintensidad provogaatasobrecarga

O
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cortocircuito. Este requisito no es aplicable a equipos disefiagag resisti
sobreintensidadepor si mismos.

El funcionamiento de los dispositivos de proteccianmtraosobreintensidades para |
accionadores de los frenos mecanicos producira la desconskianitanea de log
accionadoreslel movimiento correspondiente.

Los dispositivos protectores contra temperatexaesiva que incluyen elementos sens
a la temperatura (por ejemplo, resistencias dependigmte la temperatura o contact
bimetalicos) y que estanontados en o sobre los devanados del metorcombinacio
con un contactor, no pueden considerarse coma proteccion suficiente contrana
corriente de cortocircuito.

4. SECCIONAMIENTO Y CORTE

4.1. Corte por mantenimiento mecanico

Los interruptores debeser de corte omnipolar y deberé tener osdios necesarios para

impedir toda puesta en tension de las instalaciones de forma imprevista.

En el lado de la alimentacion de los anillos colectores o bated® instalarse u
interruptorque permita el aiskaiento y desconexion de todos los conduesate linea d
la indalacién y el conductor neutrd.as instalaciones eléctricas de gruas y aparatd
elevacion y transporte, deben estaquipadas con un interruptor de desconexion
permia que la instaladin eléctricaquede desconectada durante el mantenimient
reparacion.

Los conjuntos de aparamenta deben ser capaces de quadelstonectados. ES
desconexidmebe incluir circuitos de potencia y control.

Los medios de corte deben estar situados en lagimpidades de los conjuntos
aparamenta.

Las partes activas de los conjuntos de aparamenta que por asotle seguridad
mantenimiento deben permanecer en servicio después dedartura, deben est3
marcadascon una etiqueta que indique que estan consiény protegidas contra u
contactodirecto no intencionado.

Si los circuitos después de los interruptores de desconexgan a través de los anillo
barras colectoras, éstos deben estar protegidos contra el contacto directo con ur
de proteccion de al menos IP2X.

Puede prescindirse de los interruptores de desconexion ddemnaento si lo
interruptores de emergencia especificados en el apartad®d dstan conectados a
entradade la alimentacion de la instalacion.

En el caso de unanita gria puede prescindirse del interruptor de dasgion al cumpl
esta funcion el interruptor situado en la alimentacion de la instalacion de la gria.

4.2. Corte y parada de emergencia

Cada grua, aparato de elevacion o transporte elééner uno o mésnecanismos d
parada de emergencia, en todos los puestos de matelmovimiento. Cuando exist
varios circuitos, los mecanismos de parada de emeigeateben ser tales que, con
sola accidn, provoquen el corte de toda alimentacion apropiada.
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Los mediosle corte de emergencia deben actuar lo mas direetate posible sobre I¢
conductores de alimentacion apropiados.

Debe evitarse la reconexion del suministro despeésaite de emergencia median
enclavamientos mecénicos o eléctricos. La reconexlameate puede ser posible deg
el dispositivo de control desde el cual se realiz6 el corte de emergencia.

Cada grua debe tener un dispositivo para la paragauohergencia accionado desdé
suelo.

Cuando la parada de emergencia asi lo permita, el ctatenergencia puede realizar
mediante el accionamiento de un interruptor situaeo el punto de alimentacion da
instalacion, si es de corte en carga y esta situado empasiaion donde quede facilmer
accesible.

Las grias controladas desde el suelo y é&paratos de elevacion deben parg
automaticamene cuando esté desconcio el mecanismo de control élencionamiento

5. APARAMENTA
5.1. Interruptores

Los interruptores deberdn cumplir la UNH 60.9472 e instalarse en posiciones 0
permitan que lognsayos funcionales, se realicen sin peligro.

Estan también permitidos los contactores como inteiotgs. Los contactores no del
utilizarse para seccionamiento.

5.2. Interruptores en el lado de la alimentacion de la instalacion

Debe ser posible aislbrs anillos del colector y las barras o cables dwirsgtro princip
antes del punto de conexién de la grda, mediante inteéangs en el lado del suminis
de la instalacién para reparaciones y mantenimientos.

Los conectores y tomas de corriente comies a UNEN 60.309 pueden usarse pa
este fin.

Cuando un anillo colector o barra esta alimentado a través de varios interrupto,
paralelo por el lado de la alimentacién de la instalac&stos deben estar enclavados
manera que se desconecten todos simultaneamante cuando solamente uno de el
esté funcionanddSolamente debe ser posible poner en servicio un aoldotor accesibl
o barra desdein lugar tal que el anillo colector o barra quede a la vista.

Los iterruptores en el lado de la alimentacion deidatalacion o sus mecanismos
control deben tener un dispositivo de proteccion contra el ecigrtempestivo o n
autorizado.

En el caso de gruas y aparatos de elevacion en lugares dea@dificel interaptor
principalde la maquina puede ser utilizado como interrugtel lado de la alimentacid
de la instalacion. El requisito de que este interruptor puedeerteroteccion contra

cierreintempestivo o no autorizado se considera comafatho si hagtras medidas qu
prevengan la puesta en servicio del aparato de elevacion, p.ej. bloqueo por

candado.

6. DISPOSICION DE LA TOMA DE TIERRA Y CONDUCTORES DE PROTECCI(
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Cuando la alimentacion se suministra a través de catalkstores, barras colemtas jo
conjuntos de anillos colectores, el conductor de protacdébe tener un anillo colector
individual o una barra colectora, cuyos soportes seamiante visibles y distinguibles
de aquellos de los anillos o barras colectoras activos.

En lugares dode haya gases corrosivos, humedagolvo, deben tomarse medidas
especiales en los anillos, barras o carriles colectores utilizados como conductores de
proteccion.

Los conductores de proteccion no deben transportayuma corriente cuando funcionen
normamente. No tienen que instalarse mediante sopsueslizantes sobre aislantess
aparatos de elevaciéon deben conectarsesasdonductores de proteccion admitiéndose
ruedas o rodillos para su conexion. Los colectoaes conductores de proteccigueno
seran intercambiables con los demas colectores.

10.1.2 ITGBT-36: Instalaciones a muy baja tension

1. GENERALIDADES

A los efectos de la presente instruccion se consideesntiios de instalaciones a muy
baja tension: Muy Baja Tensién de Seguridad (MBM8)Baja Tension de Proteccion

(MBTP) y Muy Baja Tension Funcional (MBTF).

Las instalaciones a Muy Baja Tension de Seguridagbrenden aquellas cuya tension
nominal no excede de 50 V en c.a. 6 75 V en c.erataas mediante una fuente con
aislamientode proteccion, tales como un transfaxdor de seguridad conforme a|la
norma UNEEN 60742 o UNEN 6155&8-4 o fuentes equivahtes, cuyos circuitos
disponerde aislamiento de proteccidn y no estan coneotaa tierra. Las masas no deben
estar conectadas tencionadamente a tierra o a un conductor de proteccion.

Las instalaciones a Muy Baja Tension de Protecadmprenden aquellas cuya tension
nominal no excede de 50 V en c.a. 6 75 V en c.erdlaas mediante una fuente con
aislamiento de proteccién, & como un transforador de seguridad conforme a|la
norma UNEEN 60742 o UNEN 6155&-4 o fuentes equivahtes, cuyos circuitos
disponende aislamiento de proteccion y, por razones funcionales, los circuitos y/o las
masasestan conectados a tierra 0 a aonductor de proteccién. La puesta a tierra de los

circuitospuede ser realizada por una conexion adecuada al atadde proteccion del
circuitoprimario de la instalacion.

Las instalaciones a Muy Baja Tension Funcional compreadeellas cuya tensign
nominalno excede de 50 V en c.a. 6 75V en c.c, y guaemplen los requisitos de MBTS
ni de MBTP. Este tipo de instalaciones bien, estdn alimentpdasina fuente si
aislamientode proteccion, tal como fuentes con aislamientagal, o bien sus ciuitos
no tienen aislamiento de proteccion frente a otros circuit@s.ptoteccion contra lgs
choqueseléctricos de este tipo de instalaciones deberd zeede conforme a lo
establecideen la ITEBT24, para circuitos distintos de MBTS o MBTP.

=)

2. REQUISOS GENERALES PARA LAS INSTALACIONES A MUY BAJA TENSIGON DE
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SEGURIDAD (MBTS) Y MUY BAJA TENSION DE PROTECCION (MBTP)
2.1. Fuentes de alimentacioén

Estas instalaciones deben estar alimentadas mediante una fuente que incorpore:

Para el caso de la MBTP, el transformador puede ser cdandEnto
principal con pantallale separacion entre primario y secundario paes
tierra, siempre que existan sistema de proteccion en el circuito prifogror
corte automatico de la alimentaciam

1 una fuente corriente que asegure un grado de proteccguivalente al de

devanadogon separacion equivalente) o
1 unafuente electroquirna (pilas 0 acumulades), que no dependa o que €

tensiénmas elevada, o

elevada, poejemplo,grupo electrégeno.

los valores correspondientes a Muy Baja Tension.

1 untransformador de aislamientedeguridad caforme a la UNEEN 60.742.

transformadorde seguridad anterior (por ejemplay motorgenerador con

separada con aislamiento de proteccion de circuitbl8a F o de circuitos de

1 otras fuentes que no dependan de la MBTF o circuitos de tension mas

1 determinados dispositivos electrénicos en los cuales se han adoptado
medidas para que, en caso de primer defecto, la tension de salida no supere

Cuando la intensidad de cortocircuito es bornes del circuito de utilizacién de la fuente
de energia sea inferior a la intensidad admisible en los conductores que forman este

circuito, no sera necesario instalar en su origen dispositivos de proteccién
sobreintensidades.

2.2. Condicionede instalacion de los circuitos

contra

La separacion de proteccién entre los conductores de cada circuito MBTS o MBTP y los de

cualquier otro circuito, incluidos los de MBTF, debe ser realizada por una
disposiciones siguientes:

de las

1 La separacion fisica de losnductores
1 Los conductores de los circuitos de muy baja tension MBTS o MBTP, deh

1 Los conductores de los circuitos a tensiones diferentes, deben estar se
entre si po una pantalla metdlica conectada a tierra o por una vaina met
conectada a tierra.

1 Un cable multiconductor o un agrupamiento de conductores, pueden co
circuitos a tensiones diferentes, siempre que los conductores de los circuitg
o MBTP e aislados, individual o colectivamente, para la tension mas alt
tienen que soportar.

provistos, ademas de su aislamiento principal, de una cubierta no metalical.

en estar

barados
alica

ntener
s MBTS
a que

Las tomas de corriente de los circuitos de MBTS y MBER siafisfacer las prescripcior
siguientes:

es

1 Los conectores no deben poder entrar en las bases de tomeordente
alimentadaspor otras tensiones.
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I Las bases deben impedir la introduccion de conectores concebidos par
tensiones; y

1 Las bases de enchufe de los circuitos MBTS no deben llevar contacto de pr
las de los circuitos MBTP si puederaliky

1 Los conectores de los circuitos MBTS, no deben poder entrar en las b
enchufeMBTP.

1 Los conectores de los circuitos MBTP, no deben poder entrar en las b
enchufeMBTS.

a otras

bteccion,

ases de

ases de

A todos los efectos, un circuito MBTF se considera siempre @oraio de tensio
diferente.

No es necesario en este tipo de instalaciones seguir las prescripciones fijada
instruccion IT@T19 para identificacion de los conductores ni seguir las prescripcio
la instruccion ITB®T06 para los requisitoseddistancia de conductores al suelo
separacion minima entre ellos.

Los cables enterrados se situaran entre dos capas de arena o de tierra fina cribad
a 15 centimetros de espesor.

Cuando los cables no presenten una resistencia mecanica gefigercolocaran en
interior de conductos que los protejan convenientemente.

Para las instalaciones de alumbrado, la caida de tension entre la fuente de energ
puntos de utilizacién, no ser& superior al 5 %.

3. REQUISITOS PARTICULARES PARSTASARIONES A MUY BAJA TENSION I
SEGURIDAD (MBTS)

Las partes activas de los circuitos de MBTS no deben ser conectadas eléctrica
tierra, ni a partes activas, ni a conductores de proteccion que pertenezcan a ¢
diferentes.

Las masas no debermorectarse intencionadamente ni a tierra, ni a conductore
proteccion o masas de circuitos diferentes, ni a elementos conductores. No obstan
los equipos que, por su disposicion, tengan conexiones francas a elementos conc
la presente media sigue siendo valida si puede asegurarse que estas partes no |
conectarse a un potencial superior a 50V en corriente alterna o 75V en corriente cq

Por otro lado, si hay masas de circuitos MBTS que son susceptibles de ponerse ern
con maas de otros circuitos, la proteccion contra los choques eléctricos ya no se
la medida exclusiva de proteccion para MBTB8¢ &n las medidas de protecc
correspondientes a estas uUltimas masas.

Cuando la tensién nominal del circuito es superi@ab\ en corriente alterna o 60V
corriente continua sin ondulacion, debe asegurarspréeccion contra los contact
directos mediante uno de los métodos siguientes:

1S en la
nes de

jia y los
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1 Por barreras o envolventes que presenten como minimo un grado de pro
IP2X; o IKXB segun UNE 20.324.

9 Por un aislamiento que pueda soportar una tension de 500 voltios durar
minuto.

teccion

nte un
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Para tensiones inferiores a las anteriores no se requierteqmion alguna contr
contactosdirectos, salvo para determinadas condicionesflaencias externas.

La corriente continua sin ondulacion es aquella en laefjpercentaje de ondulacion
supera el 10% del valor eficaz.

4. REQUISITOS PARTICULARES PARA LAS INSTALACIONES A MUY BAJA TE
PROTECCION (MBTP)

La proteccién contra $ocontactos directos debe quedar garantizada:

D

NSION DE

1 Por barreras o envolventes que presenten como minimo un grado de pro
IP2X; o IP XXB segun UNE 20.324.

9 Por un aislamiento que pueda soportar una tension de 500 voltios durat
minuto.

teccion

nte un

No obstante, noesrequiere proteccion contra los contactiiectos para equipos situad
en el interior de un edificio en el cual las masas y los elemertoductores
simultdneamenteaccesibles, estén conectados a la misma toméele y si la tensio
nominalno es gperior a:

Dy

=)

1 25V eficaces en corriente alterma60V en corriente antinua sin ondulacior
siemprey cuando el equipo se utilice Gnicamente en emplazamientos seco
se prevean contactos francos entre partes activas y el cuerpo humano o
animal.

1 6Veficaces en corriente altermmal5V en corriente continua sin ondulacion, er

N
S, Yy no
de un

los

demas casos.

10.2 Descripcién

1 Para la linea de 24 Vdc que transmite la légica del autbmata se han
conductores de 0,5 mfde seccién.
1 Paralas lineas de 48 Vdc y 24 Ydovenientes del sistema eléctrico de se

Otro de los objetivos de este proyecto es la simplificacion del sistema eléctrico y su
cableado con la finalidad de que dichas tareas se realicem @enodo de tiempo mas
reducido.

Para ello se han especificado diversos tipos de conductores en funcion de la tension e
intensidad que circula por ellos.

utilizado

rie del

vehiculo y de la toma intermedia de baterias respectivamesgehan utilizado

conductores de 1,5 mAde seccion.

Para limitar el paso de corriemtexcesiva por los conductore® hanrestringido,
mediante programacion del autémata, el uso de varias funciones simultaneas; como,
por ejemplo, la mampulacion de los estabilizadores.
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10.2.1 Lineas de alimentacion

Se han diferenciado 2 lineas de alimentaciohstitema en funcién de la carga asociada
a las mismaskEn la Hojal: ALIMENTACIAN RSt S&aljdzSYl St SOGNAO?2
nacimiento de ambas lineas.

1 Una linea de 24 Vd@4 Vdc £)) la cual se encarga dedmentacionde los
sistemas de control YLC. Bta linea esta suministrada por la fuente de
alimentacion.

1 Otra linea de 24 Vdc que provienen desde una toma intermedia de la bateria y
protegida con un fusible de 10 A. Desde esta line&/(4B)) se ramifican otras
4 lineas.

0 Linea subida de estabilizaks. Protegida con un fusible d&eA (FSC),
esta linea se encarga de la alimentacion de las electrovalvulas asociadas
a la subida o retraccion de los estabilizadores hidraulicos.

0 Linea de bajada de estabilizadores. Protegida con un fusible {EBG,
esta linea se encarga de la alimentacion de las electrovalvulas asociadas
a la bajada o extension de los estabilizadores hidraulicos.

o Linea de accion. Protegida con un fusible de 5 A, esta linea se encarga de
la alimentacion de las demas electrovalvulasRYMLP, VSMA, VDD y
VDI) y el contactor de la bomba (KBOMBA).

o Linea de llavesstalinea alimenta un relé cuyo contacto activa la entrada
del autbmata asociada a la deteccion del modo trabajo.

La linea 24Vdc (F) esta generada por la fuente de alimenta€@rC, la cual se alimenta

con 48 Vdc obtenidos del sistema de serie de la maquina desde el selector de llave. Es
necesario el encendido del autdmata tanto en el modo de trabajo como en el de
desplazamiento, por lo que en todo momento, excepto en el moEB,8e suministran

48 Vdc a la fuente.

10.2.2 Conductores

La instalacion se ha dividido @nconductores principales, los cuales comunican las
diferentes zonas de mando, los elementos de control y actuacion con la caja principal
en la que se encuentra el PLC.

@y RdzO{ BGUYYPare dasde la caja principal de conexiones hasta la caja
intermedia ubicada bajo la plataforma. Se ha elegido estas dimensiones de
conductor para hacerlo coincidir con la garganta de las poleas de latiguillos
instaladas.

T / 2y RdzOM8GD)y: Parte desde la caja principal hasta el hueco bajo los
asientos. Esta manguera conduce las sefales de los dispositivos sensoriales y de
control hasta el automata.

T / 2y RdzO (1831)9: WPart® desde la caja principal hasta el hueco bajo los
asientos. Este conductor esta asignado a las salidas del automata, es decir, las
electrovalvulas, contactor, etc.
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T / 2y RdzO BeO\g Péfe@esde la caja principal hatiazona¥ !d€) cuadro
de mandosde la cabinalLas sefiales asociadas a este commtusbn y con su
namero identificativo son:

O O OO O o oo

D.1
D.2
D.3
D.4
D.5
D.6
D.7
D.T

24 Vdc (F)

Subida del estabilizador 1 (SC1)

Subida del estabilizador 2 (SC2)

Subida del estabilizador 3 (SC3)

Subida del estabilizador 4 (SC4)

Luz indicadora demaquinaapoyada y estabilizada (Luzok)
N.A.

0 Vdc (F)

T / 2y RdAzOAOBOG WO & RSAaRS fF OF2F LINAYOALN §
de mandos de la cabina. Las sefales asociadas a este conductor son y con su
namero identificativo son:

o E.1 24Vvdc(F)
o E.2 Bajada del estabilizador 1 (BC1)
o E.3 Bajada del estabilizador 2 (BC2)
o E.4 Bajada del estabilizador 3 (BC3)
o E.5 Bajada del estabilizador 4 (BC4)
o E.6 Parode emergencia
o E.7 Retorno Paro de emergencia
o E.8 N.A
0o E.9 Pulsador habilitador (ENABLE)
o E.T 0VdcF)

T / 2y RdzZORGW5:YENLSE RSEARS I O 2t

AYGSNYSRA

cuadro de mandos de la cabina. Las sefiales asociadas a este conductor sony con
su numero identificativo son:

o

O O 0O o o

F.1
F.2
F.3
F.4
F.5
F.T

24 Vdc (F)

Subida del mastil (SMA)

Subida de la mesde trabajo (SME)

Desplazador derecha (DD)

Luz indicadora dmaquinaapoyada y estabilizada (Luzok)
0 Vdc (F)

T / 2y RdzOB@HNI WRIRSO6RSARS fF OFa2l AYUSNNSRAL
de mandos de la cabina. Las sefales asociadas a@&stieictor son y con su
namero identificativo son:

O OO O o o oo

G.1
G.2
G.3
G4
G.5
G.6
G.7
G.T

24 Vdc (F)

Subida del mastil (SMA)

Subida de la mesa de trabajo (SME)
Desplazadorzquierda(Dl)

Luz indicadora dmaquinaapoyada y estabilizada (Luzok)
Paro de emergencia

Retorno Paro de emergencia

0 Vdc (F)
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O2yRdzOG2NBa W' QF WYiofLagefelerci®deJos ilbey F 2 NI |- |

mismono se realiza mediante nimeros sino mediante un cédigo de colores. El primer
color representa el color de fondo, mieas que el segundo, el de las franjas:

T

=4 =4 -4 4 4 5 9

T

Marrén (BN)

Marron-Negro (BNBK)
Marron-Rojo (BNRD)

Azul (BU)

AzulNegro (BLUBK)
AzulRojo (BLRD)

Rojo (RD)

RojoNegro (REBK)

|l

= =4 4 -8 48 5 2

RojoAzul (REBU) T

Negro (BK)

Nego-Azul (BUBK)
NegroRojo (BKRD)
Amarillo (YL)
AmarilloNegro (Y1BK)
AmarilloNaranja (YAOR)
Naranja (OR)
NaranjaNegro (ORBK)
NaranjaRojo (ORRD)

Para los diferentes conductores, las sefales transmitidas por los mismos en fadelcion
color son las siguientes:

CONDUCTORQ

/

]

=2 =4 -4 4 5 8 8 -5 -4 -4 -4 -4 4

hb

A.BN
A.BU
A.YL
A.YEBK
A.BUBK
A.OR
A.BK
A.BkBU
A.RDBU
A.BURD
A.OR.RD
A.ORBK
A.RD
A.RBBK

+24 Vdc(F)

0 Vdc(F)

SMA

BMAa EV

BMA a Automata

SME

DD

DI

Sefial Luzok

Sefial Presostato Sobrecarga
S1 Presostato

S2Presostato

Paro de Emergencia

Retorno Paro de Emergencia

5!/ ¢hw Y. Q

=4 =4 4 45 -5 4 5 5 5 5

B.BN
B.BU
B.BNBK
B.BUBK
B.RDBK
B.YLLBK
B.OR
B.ORBK
B.BkBU
B.BKkRD
B.RD

+24 Vdc(F)

0 Vdc(F)

P1

P2

P3

P4

TILT

SDESP

S1 Presostato
S2 Presostato
Paro de Emergencia
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1 B.RDBU Retorno Paro de Emergencia
[ hb5! /] Qhw Y/

CORBK KBOMBA
CBN VHP
CBU VLP

CBNBK VSC1
CBUBK VSC2
CRDBK VSC3
CYLBK VSC4
CBNRD VBC1
CBURD VBC2
CBKRD VBC3
CORRD VBC4
CRD VSMA
CYLOR VBMA
CRDBU VSME
C.BK VDD

C.BKBU VDI

=4 =4 8 -4 -4 -4 -5 -49_-9_-5_-5_-45_-25_--°5_-2-°3-

10.2.3 Hardware del Autémata

Cada sefial de entrada o de salida del automata se debe asignar a un pin del mismo. Esta
asignacion se ha realizado con el criterio de intentar usar un cableado simétrico e
intuitivo con la finalidad de un facil reconocimiento del cocir en caso de reparacion

o modificacion.

En la siguiente tabla se enuncian las diferentes sefiales de entradas y salidas junto al pin
asociado del autdbmata.

La tabla se ha dividido en dos columnas principales, Entradas y salidas, y en funcion de
laszoh & W. QX W/ Q 2 WwW5Q RSt !ldzisYl it o

Tablal0.1. Pines del autémata.

ENTRADAS SALIDAS
12.0 PRESOSTATO Q2.7 -
12.1 SDESP Q2.6 -
12.2 STILT Q2.5 -
12.3 SKEY Q2.4 -
12.4 - Q2.3 -

ZONA D

12.5 SMA Q2.2 -
12.6 SME Q2.1 -
12.7 P1 Q2.0 -
12.8 P2
12.9 P3
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