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RESUMO

Estedocumentdem por objetivo descrever as atividades realizadas durante o periodo de
estagio curriculardo Mestradoem Engenharia Eletrotécnica, especializagdo em
Automacéo e ComunicagameSistemas de Energia, na empresa BEARIistemas e
Equipamentosgue me permitivadquirir experiéncia pratica no que diz respeito a

instalacéo e reparacao dos equipamentos da BEAX.

nomeadamente a BFT Portugal, onde foi possipetnder a forma correta de proceder a
uma instalacdo ou reparacdo dos automatismos vendidos pela BEéat,aconhecer
de forma técnica e comercial uma vasta gama de soluc¢des para Automacao Residencia

Industrial e Controlo de Acessos Pedonais e para Viaturas.

A presenca de automatismos e controlos de acesso veio facilitar, e mudar a nossa vida
nos habitos quotidianog&stes estdo presentes em exemplos como portdes de correr
automaticos em habitacOesn barreiras automaticas em parques de estacionamento para
controlo de viaturas, em portas automaticas na entrada de um centro comercial, em

inUmeras aplicacdes possiveis.

Os automatismos séo dispositivos que permitem que um ou mais sistemas funcionem de
maneira autbnoma, ou sefgm controlo humand&@endo por normaa intervencao do
automatismocontroladode maneira a este seeduzicb ao minimo esforco e por

consequente ter um minimo desgaste possivel.

Sendo um automatismon sistema com umlevadograude canplexidade é construido
de maneira a este ter o minimo esforco possivahmglificar consideravelmente o
trabalho danesmglibertandeo de tarefas pesadas ou indeseja@asutomatismo deve

serconstruido de maneiraeconomizar energiater elevados critérios de seguranca

Foramrealizacasmontag@se procediment®de instalacdo de cada automatismo, com a
devida descricdo para cada modelas corretas ligacdes e configuragdes antes de estar
apto a funcionar em plenBrocedetse a captacadadmagens retiradas durante o periodo

de estagio para uma melhor compreensdo destes sistenfasam apresentadas
justificagdesde qual o melhor automatismo para cada caso e referido algumas notas

técnicas e enquadramento tedrico quando se achou relevante

il
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A realizagdo do relatério de estagio curricular e as horas de experiéncia pratica na
empresdiveram por objetivo ficar preparado para instalar automatismos residenciais e
industriais, e controlos de acesso. Ser capaz de identificar e reparar avare@s,téc
proceder a sua manutencdo quando necessiaigr a devida configuracdo e
programacao nas unidades de controlo para a maquina funcionar em plenas condicdes e
ser capaz de aconselhar, perante o cliente, qual a solugéo de automatizagao mais indicado

para cada caso.

PalavrasChave: Automatizacdo Residencial, Automatizacdo Industrial, Centrais de
controlo, Controlo de Acessos Pedonais, Controlo de Acessos para ViastasaSide

Seguranc¢aSistemas Automaticos, Tecnologias de Seguranca.
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ABSTRACT

This document aims to describe the activities carried out during the internship period of
the Master in Ectrotechnical Engineering, specialization in Automation and
Communication in Energy Systems, in the company BE3ystems and Equipment,
which allowed me to gain practical experience with regard to the installation and repair

of BEAX equipment.

Participation in initial training provided by BEAX partners, namely BFT Portugal, where

it was possible to learn the correct way to proceed with an installation or repair of the
automata sold by BEAX, and to get to know in a technical and commercial way a wide
range of solutions for Residential, Industrial Automation and Foot and Vehicle Access
Control.

The presence of automatisms and access controls facilitated, and changed our lives in
our daily habits. These are present in examples such as automatic slidingirgates
dwellings, in automatic barriers in parking lots for vehicle control, in automatic doors at

the entrance of a shopping center, in numerous possible applications.

Automations are devices that allow one or more systems to operate autonomously, that
is, without human control. As a rule, the intervention of the operator is controlled in such
a way that it is reduced to the minimum effort and therefore to have the least possible

wear.

Being an automatism a system with a high degree of construction, msgucted in

such a way that it has the minimum possible effort and considerably simplifies the work
of the same, releasing it from heavy or unwanted tasks. The automation system must be
constructed in such a way as to save energy and have high safegrdtan

Assembly and installation procedures were performed for each automation, with the
proper description for each model and the correct connections and configurations before
being able to work in full. The images collected during the internship pereod w
captured for a better understanding of these systems, and justifications were presented
for the best automatism for each case and referred to some technical notes and theoretical

framework when it was found relevant.
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The accomplishment of the report @frricular internship and the hours of practical
experience in the company had the objective to be prepared to install residential and
industrial automatisms, and access controls. To be able to identify and repair technical
faults, to maintain them whenecessary, to make the proper configuration and
programming in the control units for the machine to operate in full conditions and to be
able to advise the customer on the most indicated automation solution for each case.

Keywords Residential Automationntustrial Automation, Control Centers, Pedestrian
Access Control, Access Control for Vehicles, Security Systems, Automatic Systems,

Security Technologies.
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1. INTRODUCAO

O Mestrado enEngenharia Eletrotécnicaspecializacdo efutomacao e Comunicacao
em Sistemas de Energia, no Instituto Superior de Engenharia de C@mhbigprimeiro
ano umconjunto de dez unidades curricula@segundo integra uma unidade curricular

no primeiro semestre e um estagio/tese/dissertacdo panalasdo do curso.

O presente relatorio encaise no ambito da vertente de estagio curricular, tein
realizadona empresa Beax Portugal.

A empresa atua principalmente a nivel regional, a partir das suas instalacées em Coimbra,
na comercializacaonstalacdo e manutencao de Sistemas e Equipamentos Eletrénicos de

Acessibilidade, Seguranca e Tecnologias de Informagé&o e Comunicacao.

E uma empresa jovem, com conhecimento apurado do mercado, piestaease no
mercado local com um servico profissiomi@ qualidade e centrado na satisfacdo do
cliente garantindo um aconselhamento sério na satisfacdo pratica das suas necessidades

tecnoldgicas.

Trabalhando com os melhores fornecedores nacionais e internacionais e as marcas de
maior prestigio, garantindo gus produtos e equipamento tenham a maior qualidade e
fiabilidade, assegurando assim os elevados padrdes de exigéncia dos clientes. No ambito
das parceriadestacesea BFT Portugal, multinacional que se destaca na comercializacao

de Automatismos e Sistes de Controlo de Acessos.

1.1. Objetivos Propostos

O presente estagio curricular tem como objetivo aprofundar e consolidar os
conhecimentos adquiridos a nivel de formac¢do académica, ndo sO a nivel de mestrado,
mas como desde oigio da minha formacdo em Endpamia Eletrotécnica, sendo um
estagio muitoécnico e praticoFoi feito um estudo do tipo de motores e controladores
usados para diferentes automatismos, a descricdo detalhada dos varios componentes do

mesmo e 0 seu proposito.

Assim sendo, algumas deasalizacbes que se destacardumante o estagio curricular

foram a instalagdo de automatismos residenciais, industriais e controlos de acesso, a sua
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reparacdo e manutencdo quando necessaasiegmpanhamento e assisténcia ao técnico

em instalacdes e repagfes de equipamentos, formac¢des na BFT Portugal sobre os
produtos da empresa, estudo e criagcdo de pequenas maquetes de alguns dos produtos
disponiveis para venda e demonstracdo a possiveis clientes e assisténcia e registo de

obras/projetos concluidos dutaro estagio.
1.2. Estrutura do Relatério

Este reqtério encontrase dividido enb capitulos No presente cajulo é apresentado
uma introducdoonde é apresentadama breve descricdo da empresa e o0 que faz, os
objetivos propostos na empresa durante o estagiacular, a estrutura do relatério, a

equipa ddrabalho e tarefas desempenhadas.

No segundo cdfulo é mostrado um enquadramento tedrmara melhor compreenséo

deste tipo de automatismos, como por exemplo os tipos de motores elétricos existentes e
o seufuncionamento, a importancia dos condensadorear@dmquenos motores de
corrente alternada arranque estrelsidngulo em motores trifasicos, os constituintes de

um motor redutor, o grau de protecdo de um motor, os tipesabedergcodificadores)

gue podem ser utilizados. Também em relagés controladoes deste tipo de
automatismosfoi falado de conceitos tedricos sobre o tipo de componentes que possam

ter e o tipo de cabos elétricos numa instalacdo deste género.

No terceiro cajtulo é feitaumadescricao detalhada do tipo de automatismos residenciais

e industriais usados durante o periodo de estagio, nomeadamente automatismos
eletromecanicos para portdes de correr, portdes de batente, e para portdes de garagem
seccionados ou basculantes. O tifgaunidade de controlasasd em cada um, 0s seus
acessorios e tipo de motores usados. Ainda dentro detid@fyp feito uma analise aos
automatismos de controlo de acessos pedonais e viaturas onde sera descrito 0s

automatismos para portas de vidro automaticas e barreiras rodoviérias.

No quarto cafiulo é referidaa instalagcdo e a montagem desijgos de automatismos
respetivos acessoriosnde se mostras devidas ligacdes e a sua correta configuracao
para o seu funcionamento. Tambémjtistificado qual o melhor automatismaga cada
caso ealgumasotas técnicaque se acharam relevantes para uma melhor comgeens

destes sistemas.

2
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No ultimo capitulodeste relatoricé@ apresentadama conclusaalo trabalhg ondefoi

refeido as conclusdes retiradas de cada automatismo instalado, as ligacbes corretas a
fazer e a importancia da sua configuragdeferiuse também o dituro deste tipo de
automatismo e das suas unidades de controlo tendo em conta que existem motores de

corrente alternada e camia na sua integracatualmente.

Seguese abibliografia, a qual contém uma listagem de referéncias bibliograficas

utilizadascomo fundamento de pesquisa para a realizacao desde estagio.
1.3. Equipa de trabalho

A tabela 1 apresenta os elementos constituintes da equipa de trabalho na empresa BEAX.
Para além do estagiario, a equipa € composta pelo orientador do DEE/ISEC e pelos

orientadores da BEAX.
Tabelal- Equipa de trabalho

Nome Funcao
ProfessoiLuisMarques Orientador DEE/ISEC
Ana Teresa Pereira Orientadora BEAX
José Carvalho Técnico BEAX

Pedro Paulino Estagiario

1.4. Tarefas Desempenhadas

Importareferir que sempre procurei desempenhar todas as tarefas e fungcdes na empresa
da melhor maneira possivel, de acordo com 0s meios e servicos que me foram
disponibilizados. Penso ter efetuaddam tipo de tarefas da melhor forma possivel.
Disponibilizetme a efetuarado o tipo de servicos mesmo fora das areas propostas no
plano de estagio, pois considero que todos os trabalhos que tive foram Uteis para o meu
crescimento para o mercado de trabalho e uma aprendizagem. Aldasnarefas que

tive incluiram:

Compra e contagem de inventario
Trabalho desoldadurae serralharia
Controlo de Orcamentacao

Entrega e recebimentos de encomendas

= =2 A A4 -

Medic¢Oes e estudo de obras

Pedro Paulino
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1 Montagem e reparacao de equipamentos

4
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2. Enquadramentotedrico

2.1. Concecao de um Automatismo

2.1.1. Estrutura de um Automatismo

De uma forma resumida podemos dividir um automatismo em 3 partes: entradas, saidas

e logica.

Na entrada encontrase todos os dispositivos que recebem informacdes do sistema a
controlar, que séo geralmente sensores, tais como fotocéhtiaseipas, comutadores e

fins de curso.

Nas saidas encontrase todos os dispositivos atuadores e sinalizadores, tais como,

motores, valvulas, lampadaksplays.

Por fim na I6gica encontise todas as informacgdes que vao ser processadas para atuar 0s
blocos de saidas em fun¢do dos dados recebidos dos blocos de entradas. Este bloco define
as caracteristicas do funcionamento do automatismo, pode ser constituido, por exemplo,
por relés, contadores, temporizadores, modulos eletrénicos, eletronica pr@agemad

microcontroladores.

Podese ainda definir como parte de controlo de conjunto de blocos de entrada e de l6gica,

na figura seguinte mostra uma figura ilustrativa do modo de funcionamento de um

aubmatismo

MEMORIA

RAM e ROM
ENTRADAS SAIDAS
BOTONEIRAS, SENSORES, ETC. —1 DIGITAIS v DIGITAIS fe—— RELES, SINALIZADORES, ETC.
TERMOPARES, LVDT, , , DISPLAYS ANALOGICOS,
EXTENSOMETRO, ETC. » ANALOGICAs > CPU *| ANALOGICAS VALVULAS, ETC.
, , DISPLAYS DIGITAIS,
sevsones TwsouTones | nopuos. ] I
 ETC. CONTROLADORES PID, ETC

Figura 1- Diagramade blocos de um autémdt
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2.1.2. Implementacdo de um Automatismo

Para a construgéo de um automatismo deve irseigela especificagdo do mesmo a trés
niveis:

Especificacdes funcionais

Pretend-se com estas especificacdes, detalhar todo o funcionamento do sistema a
automatizar. Neste patamar deve pormencseaoda a légica que vai permitir a correta

exploracdo do sistema.

Especificacbes tecnoldgicas

Nestas especificacdes deseee 0 ambiete em que o sistema vai operar, assim como
as caracteristicas que os equipamentos a integrar deverdo possuir, de forma a permitirem

o perfeito desempenho do automatismo.

Especificacdes operativas
Dizem respeito a fiabilidag seguranca, disponibilidadiexibilidade, manutencéo, etc.
Para aimplementagdode um automatismoimplica a execucdo deéwas tarefas

interdependentes. Aigura seguintemostra a sequéncia de operacdes necessarias a

implementacdo de um automatisrffj.

i . EBFECFICADDES
S| —=rm ESCOLHA D 50 LUGAD TECNICA,

LR e EXECUCAD DE ESCUEMAS
| == DDCUMENTALAD
| == (ERECUCAD DO PROGRAMA

¥ == MONTAGEM
—=ro (IMETALAGAD D0 PROG RN
| == TESTES

; : == COLOCACAD EM SERYICD
| e EXPLORAGED

Figura 2- Blocos de implementacao de um Automatif2ho

2.1.3. Opcdes Tecnologicas

S&o inumeras as opgdes tecnologicas disponiveis a escolher, ndo se podendo dizer qual a

melhor ou pior, pois essa opcao depende de véarias condicionantes, como por exemplo o

6
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namero de sistemas a automatizar, o ambiente de trabalho, o tipo de sinais de
entrala/saida, a sua funcdo predominante e os tipos de atuadores predominantes.

Uma das restricbes que deve sbservadaé a relacdo de preco/performance, uma
determinada solucdo pode ser adequada sob o ponto de vista técnico, mas inviavel sob o

ponto de vis financeiro.

A nivel de caracteristicas de implementacao, sad@efinir dois grandes grupos, a légica

cablada e programada.

Na logicacablada, a performance do automatismo é determinada pela interligacéo fisica
de elementos discretos. Para alterarrocg@sso, implica refazer a cablagem, como
exemplo, podese referir um circuito elétrico, composto por temporizadores, relés, relés

bi est8vei s, etcé

Em relacao a légica programada, o desempenho do automatismo é determinadaspor v
instrucbes ou codigos que sdo programados no suporte de memodria do sistema. A
alteracao da logica do processo a controlar implica alteracdes do programa, alteracdes de
instrucdes ou codigos, como exemplo de um controlo numérico, um microcomputador ou

automato programavel.

Podese definir trés familias tecnolégicasa eletromagnética, eletrénica e
pneumaticajleo-hidraulica. A tecnologia eletrénica é muito vasta e pode ser exiuta
através de certos elementos, como por exemplo, circuitos eletrorechsadbs,
microprocessadores, automatos programaveis e sistemas eletronicos standard, exemplo

de um controlo numéric¢2]

2.1.4. Estrutura de um Automatismo

As unidades @ controlo de um automatismo, ou controladores(as), poderspetoa
fisicos, performance e custo muito diferentes, no entanto os seus elementos constituintes

sdo fundamentalments mesmas

Sendo um dispositivo preparado para controlar processos haturalmente, dispbe de
dispositivosde aquisicdo e saida de informegd Sendo também um equipamento
programavel, possui um microprocessador e uma memoria para guardar o prBgrama.

alimentar os circuitos eletronicos, possui uma fonte de alimentacéo. Por fim, para que
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possa ser colocado 0 programa e para que possa eristunicacao para o exterior,
dispbem também a possibilidade de ligar dispositivos de programegém por
exemplo, um programador portétil universal utilizado para a programacéao de unidades de

controlo através de uma porta de ligacéo ligada a unidacnttelo.[2]

2.1.4.1Entradas e Saidas

Sendo um automatisnppogramavel com o preposito de controlar um processo ou varios,
tem obrigatoriamente de capiaformacaodo sistema a controlar e fornecer sinais de
comando. Existem difen¢es tipos de entradas e saidéss pardgrafos seguintes estéo
mostrados algumas dessas possibilidabesmalmente o estado l6gico das entradas e
saidas € sinalizado pditED’s que quando ligados mostran a ativacdo de uen

determinada entrada ou saida.
Entradas por relés

Nesta hipotese, existe um relé cujzohineé excitada por uma tenséo elétrica na entrada

da unidade de controlo. Os contatos do relé proporcionam ao CPU um estado l6gico que
corresponde ao estado da entrada. Como se pode ver na3figgstando a entrada d
controlador alimentag provoca que o contato do relé se feche e conduza a informacgéo
aos circuitos de aquisicdo de sinais do Cehko a tensdo de entradaxe de existiro

contato do relé abre, e o valor I6gico do circuito passao. Este tipo de sistema assegura

um isolamento galvanico, um isol@ntoelétrico para evitar fluxos de corrente entre a
entrada e o CPU, j& que o contato do relé é isoladmliaeque o atua, ndo existindo

caminhos de conducao metalicos, como assiormadoreg2]

Terminais
exteriores

Figura 3- Esquema de ligacao Re&PU [2]

8
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Entradas por transistor

Este tipo de entradesa um transistor e um agregado de resisténcias para obteegaon
os sinais de entrada, de forma a poderem ser reconhecidos pelBdciese analisar na
figura 4 o modo de funcionament o. Sempre (
transistor, este conduz, fazendo com queedha um valor muito préximo de zero

Quando néo existe tensdo de entradaem um valor proximo de V.

e

Terminais
exteriores

-

Figura 4- Esquema ligacao transist@PU [2]
Comparativamente com a entrada por relé, este tipo de entrada, pelo fato de utilizar um
semicondutor, diminui consideravelmente o atraso aos sinais de entrada e € mais fiavel,
uma vez que exclui sistemaketromecanicofelé). A corrente absorvida pelatea é
muito meror, na ordem das dezenas de mA. Mas tem a desvantagem de ndo assegurar um

isolamento elétrico entra a entrada e o CPU.
Entrada por acoplador ético

Paraultrapassar a desvantagem de néo haver isolamento da entrada, também existe a

possibildade de isolar o CPU da entrada através de um acoplamento 6tico.

O acopladorotico é composto por um LED e um feransistor, encapsulados num
material isolador, conforme mostra na figuraA&ransmisséo de informacéo do estado

da entrada para o CPU @lieada através do fluxo de fotdes emitido pelo legiecebido

pelo fototransistor. Ao seatingido por fotbes, o fotdransistor entra em conducéo.
Como o meio de transmisséao deste fluxo é dielétrico, um isolador elétrico, consegue um

bom isolamento ga@inico. A corrente de entrada neste circuito também é muito baixa.
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Figura 5- Acoplador 6tico 4N3%3]

Saida por relé

As saidagla unidade de controlo realizam uma funcéo inversa a das de entrada, ou seja,

autorizama atuacao de elementos que fazem parte do sistema a controlar.

Nas saidas por relés o sindal controlcé provenientelo CPU que atracalmbinede um
relé. Como se padver na figura 6, na saida controlador estdo os terminais do contato

do relé.

2
Terminais
exteriores

Figura 6- Saida CPURel€[2]
Geralmente um controlador tem mais do que uma d2&a.que os nimeros de terminais
desaida ndo sejam demasiados é frequente agruparem se saidas, havendo para esse efeito
um terminal comum. Deve haver alguma atencdo ao fazer as ligacbes, pois deve se
assegurar que num mesmo comum nao se juntem sinais incompativeis. Na figura 6 pode

se ver m exemplo deste tipo de ligac¢oes.
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O COM

Terminais

RL1

axtoriores

RL2

RL3

Figura 7- Saida CPUReléq2]

Esta saida € a mais usada, por ser a mais versatil. Pode comutar correntes continuas ou
alternadas, de varias tensdes. A sua frequéneia r e s pbowt®adcsas princigais
desvantagen$?ara reduzir o desgaste mecanico do contato do relé quando este comuta
carga indutivasusasenormalmente o esquema de ligacdes da figura abaixo, figura 8,

conforme se trate de corrente alternada&ontnua.

L el
AC =;
DC ~

=
=

Figura 8- Ligacg@es relé em AC ou D]

Saida por transistor

Esta saida usa um transistorqgeeben a fibas e d um si nadstando gi co
terminais do 0 e méssHvei® dooextesior, fparao ligag D aircuitosaa
controlar. Para que possa haver um isolamento galvanico entre os circuitos exderiores
CPU o controlador, é frequente usar, em vez de um vulgar transistéotattransistoy

figura 9. Este tipo de sa& é usado quando existem sinais a controlar em corrente

coninua, baixa tenséo e de frequéncia elevigja.

11

Pedro Paulino

Vv



Solucdes para Automagédo Residencial, Industrial e Controlos de Acessos CAPITULO 2

O

Terminais
exteriores

O

Figura 9- Ligacdo CPUFoto transistof2]

Saida por triac

Nesta saida € usado um triac como elemento ativo na comutacéo das cargas. O sinal que

vem do CRaed| dgatii aA&c ou a-tiacMiguradO. EsabDpcabe u m

do fototriac é a mais usado para assegurar um isolamento entre o CPU e ¢sscircui

exterioresaocontrolador.

A saida por tria@ usada na comutacdo de cargas que trabalham em corrente alternada.
Tem a grande vantagem de poder comutar a frequéncia bastante altas, ndo sofrendo,

comparando a um relé, de grande desgaste significgjvo.

O

Termninais
exteriores

O

Figura 10- Saida CPUFotoTriac[2]

2.1.4.2CPU

O CPU é o bloco que tem a funcéo de ler os valores logicos presentes nas entradas, deve
executar as instrucdes que fazem padepdbgrama e transferir para as saidas as
indicagOes provenientes dessas instrucdes. Tem ainda de gerir todos os periféricos e

diagnosticar falhas que possam suceder internamente.

O CPU que podgossur um ou mais microprocessadaregecuta déorma sequencial

instrucdes a velocidades muito altas. O CPU tem ainda circuitos de enderegcamento de
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entradas e saidas, um circuito de detecdo de falhas de alimentagéo, interfaces para

unidades externas e uma mema@ria com um sistema operativo.

O CPUé umelemento vitahum controlador de um automatismo, existem alguns modelos
que dispdem de duplo CPU para garantir uma grande fiabilidade de operacéo, quando um

deles falha o outro entra em servigco em imediato sem interromper o caolotiktema.

[2]

2.1.4.3Fonte de Alimentacéo

A fonte de alimentacd@em como funcao daimentaro controlador com tenséo adequada
para o seu funcionamentepara esse efeito, é geralmente ligado aos 220 V AC da rede
de alimentacdo, mas também exist@wdelos que aceitam tensdes aumd, 24 V DC.

Além defornecera devida alimentacda fonte de alimentacao também deve ter um bom
comportamento em relacdes a filtragem de ruidos e picos, muito frequentes em
instalac@es industriaisNos modelos alimentad a 220 V AC, a fonte de alimentacdo

tem uma saida auxiliar a 24 V AC ou DC para alimentar os circuitos de efjada.

2.1.4.4Consola de Programacao

Em alguns modelos dautomatisme programaveis existe a possibilidade de ter uma
consola de programacdo, um equipamento para introduzir ou alterar o programa que vai
estabelecer o funcionamento do automatismo e monitorizar e alterar o estado das

variaveis. Esta consola normalmente é utilizada para a programacdo e colocacdo em

servico doaubmatismo

Esta unidade é constituigar um teclado e um visddisplay) e de acordo com o seu
propoésito, pode permitir programar em linguagem mnemonica, um conjunto de
abreviaturas e simbolos que constituem as instru¢des do programa, uma linguagem de

| ogi grama, [@ontat os, et cé
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2.2. Caracteristicas deMotores Elétricos

Um motor elétrico, também chamado de atuador elétrico, € um mecanismo que
transforma energia elétri@an energianecéanica. Este tipo de motor é o mais usado de
todos os tipos existentes, pois relne as vantagerscudo daenergia elétricaser
relativamente baixa sua facilidade de transporte, limpeza e manutencao e simplicidade
de comando. Com uma construcdo simples e um custo reduzido tem uma grande
flexibilidade de adaptacéo a cargas dos mais diversos tiposa coglsiores rendimentos

que & motores de combustao interf.

2.2.1. Funcionamento

A maior parte dos motores elétricos trabalha pela interacdo e influéncia de campos
eletromagnéticos, mas existem também alguns motores baseados em diferentes tipos de
fendbmenos eletromecéanicos, como por exemplo a forca eletrostatica. O principio base nos
motores eletromagnéticos é usar eletricidade para gerar campos magpuise®pdem

entre si, de modo a mover a parte giratoria, o rotor. No rotor ena@ntnaebobineque

possui um campo magnético oposto ao da parte estatica do motor, 0 campo megnétic
estator e a acao repelente gotosfaz com que o rotor inicie a rotagao.

A maioria dos motores magnéticos sao giratorios, mas existem também os do tipo linear.
Num motor giratério, a parte giratoria e a parte estacionaria sdo chamadas de rotor e
edator respetivamente. O motor € composto por eletroimanes que sao colocados em
ranhuras do material ferromagnético que fazem parte do rotor e enroladas devidamente e
dispostas em voltdo material ferromagnético do estator. Na figura 11 € mostrado o

aspetade um motor elétricd4]
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Figura 11- Motor elétrico[5]

2.2.2. Tipos de Motor
2.2.2.1Motores de Corrente Alternada

Os motores de corrente alternada, também chamados de motores A&@issatlizados
que os motores de corrente continua, motores DC, isto muito devido a distribuicdo de

energia ser feito em corrente alternada.

O prindpio de funcionamento de motores AC tem por base gerar um caraparigir

que é feito por exemplo em sistas trifasicos, onde opolos estdo desfasados
fisicamente a 120°.Com isto as correntes estdo desfasadas a 120 graus elétricos, e em cada
momento, um par dpolostem um campo de maior intensidade, da qual a associacdo
vetorial possui 0 mesmo resultado uwla campo giratério que se move ao longo do

perimetro do estator, que também varia no tempo.

Estes motores podem s#vididos em motores sincronos e assincronos, sendo que, este
altimo constitui atualmenteuma grande partdos motoresusados nandustrig sofre

deslizamento conforme a intensidade de carga (oscila a rotacao).

Outra das divisbes que pode ser feita entre motores CA sdo os modelos trifasicos e
monofasicos. A principal diferenca entre estes dois tipos de motor é a alimentacéo, que
altera a vertilidade e o desempenho do motor. Sendo um motor monofasico, € mais
limitado e € necesséario um condensador de arra@sieondensadorede arranque
auxiliam o arranque do motor e ajudam no movimento da carga, ajudando a vencer a

inercia da carga e um miavento de arranque mais adequado.
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Os motores CA térautras divisdes, sendo todas elas mundialmente normalizadas, dentro
das mais comuns existe o motor de dupla polaridade, em que se consegue rodar em duas
velocidades difeentes, e 0 motor de eixo duploytama saida para cada lado do eixo

do rotor.

Os motores sincronos sdo motores em que a velocidade de rotacdo € proporcional a
frequéncia da sua alimentacdo. Este motor pode ter o rotor composto por um eletroiman
ou porbobines alimentadas, ou no caso @e sifasico por imanes permanentes. Como o
campo magnético do rotdr livre do campo magnético do estator, o rotor toma uma
velocidade proporcional a frequéncia de alimentacéo do estator e acompanha o seu campo
giratorio, sendo por este fendmeno chamaglondtores sincronos. A diminuicdo ou o
aumento da carga na saida ndo afeta a sua velocla@mtantose a carga exceder 0s

limites nominais do motor, este ndo a consegue suportar e simplesmente néo roda.

Caso 0 motor sincrono seja comporto por unra@i®ian, € provavel encontrar poténcia
reativa fornecida ou consumida pelo motor, verificando o circuito que alimenta o motor,
circuito de excitagcad-om isto, 0s motores sincronos podem atuar como mecanismos que
absorvem poténcia reativa, motor sMzritad, e no caso de trabalharem com cargas
reativas, motor sobrexcitado, podem atuar como uma fonte de poténcia reativa

fornecendo a para a rede elétrica.

Alguns modelos de motores sincronos ndo tém capacidade para inicarangue
sozinhos, é necessarsgrem levados proximos a sua rotacdo nominal e para isso €
necessario um mat@uxiliar. Quando este alcanca uma velocidade préxima da rotacao

de trabalho, o rotor é alimentado e atinge a velocidade de sincronismo.

A velocidade do motor pode ser expreasar av®s da seguinte equa-

rotacdo sincronaerpm, Af 06 a frequ°ncia em hertz e o i
00 —— 2.1)
Outro tipo de motode corrente alternadsistente é o motor de indug@mmposto por

um estator e unotor. Oespaco entra cada um deles € chamado de entreferro e o estator

constitui a parte estética da maquina e o rosuaparte movel.
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O estator é constituido por chapas em a¢co magnético, tratadas termicamente, ou em aco
silicio para minimizar de perdas der@nte por histerese. Estas chagas a forma de

um anel com umas ranhuras internas de forma a que se possamtmbilalos, que

tém a funcéo de criar um campo magnético no estator. O rotor também € constituido por

aco magnético com um formato em amelombobines enroladas longitudinalmente.

Os dois tipos de motores de inducdo eritggsdode gaiola de esquilo e com o rotor
bobinado. Os motores de gaiola de esquibmde o rotor € formado pomateriais
condutoreem redordo conjunto de chapas dotor. Nos modelos em curarcuito o
rotor € composto por anéis metalicos nas extremidddesm o rotorbobinadg esteé
formado por enrolamentos distribuicers redor de umonjunto de chapas do rotor.

Num motor de inducdao trifasico o estator e o rotor sdo fabricados com um eixo comum
aos anéis que os compdem. O estator é formado por um enrolamento trifasico distribuido
uniformemente em torno do corpo do motor, pgra o fluxo magnético resultante das

tensdes nos enrolamentos do estator prodomaforma de onda sinusoidal.

A aplicacédo deorrentealternada nos enrolamentos do estat@um campo magnético

qgue varia no tempe a distribuicdo uniforme no enrolamento do estgi@duz um

campo magnét que gira a velocidade proporciordd frequéncia da rede. O fluxo
magnético resultante vai atravessar o entreferpor variar no tempai induzir uma

tenséo alternada no enrolamento trifasico do rotor. Como os enrolamentos do rotor estdo
em curtecircuito, essa tensdo induzida faz com que circule uma corpite
enrolamento do rotor, e pessaconsequéncia produmn fluxo magnético no rotor que

se alinha com o campo magnético do estator. No caso de ser dmhitado os valores

das tensdes inidas no rotodependenda relacao de espiras entre o estator e o. @tor
estator pode ser considerado como o primario de um transfarneadorotor de

secundariol4]
Velocidade de Sincronismo

A velocidade de sincronismo, galocidade sincrona, € a velocidade de rotacdo do campo
girante. O valor desta velocidade depende da maneira como estéo distribuidas e ligadas

asbobines no estator da maquina, bem como a frequéraiamente que circular nesse

enrolamento. Pode sercall |l ada pel a seguinte express«o,
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campogiranteempm, fAf 0 a frequ°ncia da rede de alim
de pares de poloft]

. . P GZIQ
g

2.2)

Deslizamento

O deslizamento édiferenca entre a velocidade do campo girante e a velocidade do rotor,
expresso em percentagem. Osldmmento tem influéncia na frequéncia da forga
eletromotriz induzida no rotor. Quando o rotor esta parado, o deslizamento é maximo e a
frequéncia é igualo da tenséo de alimentacéo. Ssbgue a frequéncia rotérica depende

da velocidade de corte das linhas de forca do campo giratério, e como o deslizamento é
diretamente proporcional a essa velocidade, a frequéncia rotérica é diretamente
proporcionalaodel i zament o. Pode ser calcul ado pel a

velocidade do campo girdste e ANO a velocid

oi 0

Y Zp T (2.3

U1
2.2.2.2Motores de Corrente Continua

Os motores de corrente continua, motores pr€cisamde alimentacdo em corrente
continuae para esse efeito é necessario utilizar um circuito retificador para converter a
corrente alternada corrente fornecida pela rede elétriea) corrente continugEstes
motores podem funcionar com velocidades regulave@Benormalmente usados para
casos especificos em que as exigérwiastifique ou no caso da alimentacdoe esteja
disponivel no local secontnua, por exemplo em caso de pilhas em dispositivos

eletdnicos.

E composto por um rotor, a parte giratéria do motor, que esta fixa com o eixo da maquina,
feito de um material ferromagnético envolvido num enrolamento chamado enrolamento
de armadura, e o anel comutador. Este enrolamento aceita uma elevada corrente
comparando com o enrolamento de campo, que é a parte que constitui o estator, e € 0
circuito encarregue de transportar a energia resultante da fonte de ehexggalinte

figura legendada mostra os principais constituintes num motor de corrente continua.
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Bobinas montadas

Estator Magnético

Figura 12-Motor corrente continugg]

E constituido também pelo anel comutador, responsavel por fazer a insjestdda do
sentido das correntes que rodeiam o enrolamento da armadura, constituido por um anel
de materiais condutores, segmentado por um material isolador de forma a fechar o circuito
entre caddobinedo enrolamento de armadura e as escovas no moemoriado. O
anel é integrado junto ao eixo do motor e giram em conjunto, esse movimento de rotacdo

produz uma comutagao entre os circuitos dos enrolamentos.

E formado também por um estator, a parte estatica do muotada em volta do rotor,

de jeito a este poder girar internamente. O estator € constituido por um material
ferromagnético, rodeado por um enrolamento de baixa poténcia chamado de enrolamento
de campo, que tem o qpodsito de produzir um campo magnético fixo para exercer

interagcdo com o campde armadura.

Por ultimo é composto pelas escovas, responsavet®pduzira erergia para o circuito

do rotor. Para efetuar esta conducao, fbsanalois anéis no eixo de rotacdo, normalmente

em cobre, isolados e ligados aos externobatanerotatéria Em frente desses anéis
existem blocos de carbono, que por meio de molas, fazem presséao sobre os blocos para
estabelecer um contato elétrico. Estes blocos de carbono séo intitulados de escovas e 0s
anéis rotativos de coletor. Devido ao atrito das esocawvasonsequéncia pela rotacdo do

rotor, produzse um desgaste pela corrosdo e as escovas devem ser substituidas
periodicamente. De modo a resolver este problema, foram inventados os motores elétricos

Sem escovas.

Os motores de corrente continua sem escavasores BLDC(BrushLessDC) séo
motores sincronos sustentados por um inversor atraves de alimentacdo de corrente
continua, geralmente em baixa tensdo. Tem inUmeras vantagens em relacdo aos motores

de corrente continua com escovas, entre 0s quais seahestarido reduzido, uma
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confiabilidade mais elevada, vida util mais longa, o desaparecimento da ionizacdo do

comutador e a reducgéo de interferéncias eletromagnéticas.

A desvantagens mais relevante nestes modelos sem escovas € 0 seu custo mais elevado,
devendo se a dois fatores. Em primeiro lugar estes motores necessitam de dispositivos
MOSFETde alta poténcia no fabriam controlador eletinico de velocidade. Por outro

lado, os motores de corrente continua com escovas podetorgmlados com uma

resigéncia variavel simples, um potencibmetro.

Os motores DC sem escovescessitam de um circuito integrado mais caro para oferecer
0 mesmo tipo de controlo de velocidade varidvel. Em segundo kmaparando as
técnicas de construgdo dos motores com e seavasmuitos motores BLD@recisam

de trabalho manual, no caso da fixacaddbinedo estatorOs motores com escovas
usam enrolamentos que podem ser automaticanteriti@adose com isto sdo mais

€corvomicos.

Os motores DC sem escovas séo classificados como mais eficientes do que os motores
com escovas. Isto representa que para a mesma poténcia de entrada, converte mais energia
elétrica em energia mecanica na saida do rotor. A eficiérestes modelos é mais
acentuada na regido de baigarga e no vazio na curva carateristica do motor. Em cargas

mecanicas elevadas, os motores com ou sem escovas sdo semelhantes em pficiéncia.
Alimentacdo de Motores de Corrente ©ntinua
Excitacdoindependente ou separada

Neste método, o circuito de excitagdo do motor € alimentado por uma fonte
complementar, como o nome indica, independente ou separado da fonte de corrente
confinua que alimenta a armadura. Na generalidaderolamento de campo,afornece

a excitacdo, é composto por condutores que suf@rtamgrandes correntes, pois a
excitacdo normalmente utiliza correntes baixas para gerar 0o campo magnético

comparando coras correntegue se movimentam no enrolamento da armadura.
Excitacdo emsérie

O circuito do enrolamento de campo, que gera a excitacao, esta em série com o circuito

de armadura, assim sendo, necessita apenas de uma fonte de alimentacdo para sustentar
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tanto o circuito de campo como o da armadura. Neste caso, a correntecaiaenar
enrolamento de campo é a mesma que passa no enrolamento da armadura, e com isto, é
necessario um enrolamento proprio para o circuito de excitaca@ saortar correntes

relativamente mais altas na armadura.
Excitagdo shunt ou em derivacao

O drcuito do enrolamento de campgue gera a excitacgestd em paralelou em
derivacdo com o circuito de armadursto significa que neste tipo de configuracéo, tal
como na excitacdo em sérieapenasmecessaria uma fontke corrente coitua para
alimentar o circuito de armadura e de campo. Como o enrolamento de campo esta em
paralelo ou em derivagdo com o circuito de armaduw&wel aplicar o mesmo tipo de

condutor do caso de excitacado independente.
Excitagcdo composta

Neste tipo de sjuema existem dois enrolamentos de excitagdo, um em série e outro em
derivacéo. Neste tipo de ligacdes recaeea uma combinacdo da excitacao série e shunt,
de maneira a usufruir os beneficios de ambas as lig&deslguns casos, o enrolamento

série éusado para compensar o efeito desmagnetizante da reacéo de arfpdura.

Na seguinte figura € mostrado, ndo sé o esquema de excitagdo composta, como todas as
alimentacdes anteriormente descritas, para uma melhor compreesisfosdgemas.

armadura

g
[l

excitago separada excitagio série

excitagio shunt excitagio mista

Figura 13-Tipos de alimentacdo em motores PC

2.2.3. Condensadores de Arranque

Um condensador de arranque é um condensador elétrico que altera a corrente em um ou
mais enrolamentos de umotor de inducdo monofasico, criando um campo magnético

rotativo.S&o utilizados em motoreg rotor em gaiola ou em curto circui@s dois tipos
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mais comuns de condensadores sao os de arranque e duplos. A unidade dadeapaci
destes condensadores é @nmofarad (uF). Os condensadores mais antigos ainda podem
estar rotul ados com wunidades como Amf do

microfarad.

S&o usados por exemplo, em aparelhos de ar condicionado, bombas de spa, portas
automaticas, grandes ventiladoregpanatismo e fornos de calor. Um condensador duplo
€ usado por exemplo em algumas unidades de ar condicionadaupitiea 0 arranque

dos motores do ventilador e os motores do comprgs§jor.

2.2.4. Arranque em Estrela-Triangulo

O arranque em estretadngulo € um procedimento deranquepara motores trifasicos,
estas ligacdes podem ser manuais ou automaticas e pode ser realizado em motores com
seis extremidades dbebinesacessiveis e para 0s quais o0 modo de funcionamentainorm

seja em triangulo.

Com este método o motor arranca hum esquema em estrela que possibilita uma maior
impedancia e menor tensédo nas bobines, reduzindo a corrente de arranque. Com este
processo vase ter uma perda consideravel de toquardenquemas poporciona um
arranqueamais suave, reduzindo a sua corrente de arranque por volta de um terco da que

seria se fosse acionado em arranque direto.

Como o motor arranca em estrela, a corrente que flui pelos terminais em fase (If) é

equivalente a corrente nanfia (In) A tensédo Vf pode ser calculada pela seguinte

expressao:
6./ = 2.9

Este tipo de arranque estréte@ingulo s6 pode ser usado em motores que tenham
disponiveis pelo menos seis terminais dos enrolamentos e que a tensao nominal seja igual

a tenséo em triangulo do motor.

E de referir também que o fecho para triangulo sordesas feito quando o motor atingir
pelo menos noventa por cento da rotagdo nominal. O ajuste do tempo de mudanga estrela

tridngulo deve ser feito com um tacOmetro, um instrumento de medicdo do numero de
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rotacdes de um motor. A mudanca de esquema pangutthsem que o motor tenha
atingido a percentagem de rotagcdo recomendada vai provocar um pico de corrente
praticamente igual ao que seria esperado se o motor tivesse sido ligado com arranque
direito.[9]

2.2.5. Motor Redutor

Um motorredutor € um conjunto constituido por um motor elétrico e em redutor de
engrenageng?ode ser utilizado em diversas aplicagdes, desde equipamentos industriais,
automatismos residénciasirellstrias controlos de acesso e a maquinarias de todo o

género.

A finalidade de um motor redutor é proporcionar um certo movimento rotativo, em rpm
com um torque elevado, em Nm. O seu fabrico pode ser feito em aluminio ou em ferro
fundido, sendo a engrenagem em ac¢o e/ou em brAsangrenagens sao componentes
mecanicg constituidos porarios tipos deodas dentadas que se ligam a eixos, aos quais

geram unacertarotacao e torque transfedoassim uma certa poténcia.
Tipos de engrenagens

As engrenagertsabalham em pares, existem dentes de uma engrenagem que emcaixa
espacos entre os dentes de outra.sSmngrenagenforem circulares a razao entre as
velocidades angulares e os torques do eixo sdo constantes. Se a construcao dos dentes nao
for circular, a razdo de velocidade ira variar. A maior parte de engrenagens no mercado

séo de origem circular, mas depende muito também da fdag&agrenagem.

Para haver um movimento uniforme e continuo, as areas de contato das engrenagens
devem ser meticulosamente Iaedas, de acordo com o perfil. Se a engrenagem com a
roda mais pequerdo par estiver encaixada no eixo do motor, a roda dentaita atua

de forma a diminuir a velocidade e elevar o torque. Em caso contrario se a engrenagem
maior estiver agarrada ao eixo do motor, a roda menor atua como um acelerador de

velocidade e redutor de torque.

As engrenagens apresentam varios tipos de tamamansmissdo de movimento e

formato. Desta forma, podem se classificar dentro dos seguintes tipos:
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Retas

Os dentes séo ordenados paralelamente entre si em relagcdo agheixotipo mais
comum no mercado e de um custo muito baixo. Este tipo de eggne@anaisutilizado
para reducdes de baixas rotacdes do que em altas, devido a sua construcado que provoca

algum rudo. A seguinte figura mostra um exemplo de uma engrenagem deste género:

Figura 14-Engrenageasretas [10]

Coénicas

O angulo de interseccdo € normalmente de 90°, podendo variar um @swEntes das
rodas onicas possuem um formatdnico, o que complica o seu processo de fabric
diminui a precisdo e necessitam de uma montagem muitisgera o funcionamento
adequado. A engrenagermnica mostrada na seguinte figueaptilizada para mudar a

rotacao e a direcao da forgehaixas velocidades.

Figura 15-Engrenagens Coénicd&1]

Helicoidais

Estes tipos de engrenagem estao posicionados em forma de hélice transversalmente em
relacdo ao eixo. E normalmente usada em transmissées fixas de rotacbes edevadas,
bastante silenciosa devido ao formato e construgdo dos seus Géotesads para
transmissao de eixos paralelos entre si e eixos que formem qualquer angulo, normalmente

entre 60 a 90A seguinte imagem mostra um exemplo de uma engrenagem helicoidal:
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Figura 16-Engrenagens helicoida[42]
Hipoides

As engrenagens hipoides sdo uma variedade de engrenagens onde 0S seus eixos néo se
cruzam,ao contrario das @nicas. Transmitem movimento e cargas elevadas entre eixos
e podem ser de diversos tipos de rodas dentadas espisgguinte figura mostra um

exemplo:

Figura 17-Engrenagens Hip6idg43]
Cremalheira
Uma cremalheira é uma barra de dentes atribuida a engrenfigerss 18. Com este

sistema podse transformar unmovimento de rotagdo num movimento retilineo, ou

vice-versa.

Figura 18-Engrenagem Cremalheifd 4]
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Parafuso de rosca sem fim

As engrenagensle parafusale roscasemfim sdo utilizadas quando exash grandes
reducdes de transmissapodendoter reducbes deelacdo 1:20 a 1:300. Muitas
engrenagensle parafuso de roscgemfim tém uma caracteristica interessante que
nenhuma das outras engrenagens t&ayeixoconsegugirar facilmente a engrenagem,

maso contrério jaA ndo acontedsto devese ao angulo do eixo ser pequeno que quando

a engrenagem o tenta girar, o atrito entre os dois ndo o deixa mexer. Esta propriedade &
muito util para maquinas que necessitem da funcamdagem, podedoagir como um

freio mecanico quando o motor n&o estiver em funcionam@&otos os motores ou
mecanismos equipados com este tipo de engrenagens sdo irreveXsdegisinte figura

mostra um exemplo de uma engrenagem parafuso de roscainseparf melhor

compreensdo da mesma.

Figura 19-Engrenagem parafuso de rosca sem([fi5]

Célculo

A razéo entre o numero de dentes nas rodas € diretamente proporcional a razdo de torque
e inversamentproporcional a razao das velocidades de rotacdo. Por exemplo, se a roda

maior tem o dobro de dentes do pinh&o, o torque da engrenagem é duas vezes maior que
a do pinhdo, e consequentemente a velocidade do pinhdo é duas vezes maior que o da

roda maior.

Num par de engrenagens no qual Z1 Bumerode dentes na engrenagem um, Z2 0
namero de dentes na engrenagem 2, n1 o numero de rotagdes por minuto da engrenagem
1, em rpm, n2 o nimero de rotagcdes por minuto da engrenagem 2, em rp+ee pode
deduzir a seguintexpressad:16]

P - Q (2.5

—_)
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2.2.6. Protecao dos Motores

Estepontodo documento éeferente a protecdo de motores elétridebaixa tenséoe

aos inumeros dispositivos utilizadgsetém por objetivo reduzir o maxinquossivel é

danos causados quando estes sdo sujeitos a condicbes anormais de funcionamento. A
origem da causa podera ser interna ou externa do motor, por exemplo, uma falha nos
enrolamentos do motor, ou externa, vinda do sistema elétrico que alimenta o motor. A

carga conectada ao motor também podera provocar uma operacao inadequada.

Osaparelhogsle protecdo devem ser determinados de acordo com o0s seguintes critérios:
[17]

Tipo de carga conectada;

Custos dosnstrumentos de protecdo em relacdo ao motor;
Distarbios que possam ocorrer na rede de alimentacao;
Relevancia do motor no processo;

Condicdes de operacao;

Tipo de motor protegido;

= =4 A 4 -4 -4 -2

A probabilidadede ocorrer falhas em geral.

2.2.6.1Tipos de Falhas
O funcionamento de um motor elétrico pode ser afetado pelas seguintes anomalias:

Sobrecargas;

Subcorrentes;

Sub e sobretensdes;

Desequilibrio, auséncia ou inversao de fases;
Curto-circuitos;

Arranquesncomplebs ou frequentes;

Rotor bloqueado;

=4 =4 4 A4 -4 -4 A5 -2

Falta de isolmentoentre espiras.
No caso dos motores sincronos também se deve destacar as seguintes affiofhalias:

i Perdas de sincronismo;
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1 Sobrecargas sobrecorrenteso enrolamento de excg@o;
1 Perda de excitacao;

1 Poténcia reversa (operacdo como gerador).

2.2.6.2Condi¢Oes de Anomalias Impostas pela Carga Acionada
Rotor Blogueado

Este acontecimento € assinalado por um bloqueio subito do rotor em plena rotacao, por
alguma razao relacionadg@m omecanismo acionado. Neste caso, 0 motor absorve a

corrente de arranque e permanece bloqueado, sem velocidade, e com isto ndo ha
ventilacdo o que provoca um aquecimento muito rapido. Nestas condigbes, em caso

extremq pode ocorrer a queima do motor.
Sobrecargas

Uma sobrecarga num motor elétrico é provogamtauma poténcia mecéanica superior a

sua capacidade nominal. Com isto, h4 mais corrente absorvida pelo motor vindo da rede,
e nestas condi¢desxistira um aumento de temperatura que pode ultrapaskesa de
isolamento do motor, e com isto pode ter influéncia na vida Gtil do motor. Os dispositivos
de protecdo tém como objetivo desligar o motor em situagbes de sobrecarga com o
propdsito de manter a temperatura interna dentro dos limites recomenamsdesus

materiais isolantes.
Arrangques muito demorados

Um motor elétricqprecisauma correntelevadano seu arranque em condi¢cdes normais,
ondea sua duracao nao provoca aquecimeimmssejaveis. Mas, se os arranques forem
muito demorados, em funcdo dmpesso e da carga mecanica, 0 motor pode ter como
consequéncia aquecimentos adicionais. Neste caso, a protecdo térmica devera atuar e

desligar o motor elétrico no minimo tempo possivel.
Retorno dePoténcia

Esta falhaocorre devido a uma queda de tensi@ndo um motor sincrono € movido

pela inércia da carga, este injeta poténcia reativa na rede. Caso deixe de haver alimentagéo
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da rede, o motor sincrono pode manter uma tensdo de maneira indesejavel enquanto a
carga estiver em movimentd.7]

2.2.6.3Disturbios no Sistema de Amentacao
Desequilibrio
Um sistema de alimentacdo pode ser desequilibrado por varios razdes:

1 A prépria fonte de alimentacdo ndo proporciona uma tensdo simétrica e
equilibrada;
1 O grupo de todos os outrosnsumidores ndo constituem uma carga equilibrada,

0 gue provoca uma assimetria na rede elétrica de alimentacao.
Queda de tensao

A queda de tensédo reduz a velocidade do motor e, perante estas condi¢des, existe um
aumento na corrente absorvida pelo moterando a um acréscimo nas perdas,

provocando um aquecimento extra no interior do mgta.

2.2.6.4Falhas Internas no Motor
Curto-Circuito fase-fase

Em motores trifasicos a intensidade da corrente de-cudaito depende da posig em
que a mesma ocorre dentro do enrolamento. Os efeitos térmicos e dinAmicos por essa

corrente de curtgircuito podem danificar internamente os enrolamentos do motor.
Perda de sincronismo

Este possivel problema envolve motores sincranpsde ser atibuido a perdas de
excitacAoEm caso de perdas havera um movimento relativo entre os campos girantes, e
com isto sera induzido uma tenséo e consequentemente havera uma circulacao de corrente

no rotor, 0 que provoca um aquecimento complemedaif@yr.

2.2.6.5Dispositivos para Protecdo de Motores Elétricos
Retorno de poténcia

Esta anomalia € detetada por uma protecao direcional de poténcia ativa.
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Desequilibrio

Esta protecéo deteta a componente de sequéncia negativa da correntese @siacsua

curva caracteristica que pode ser do tipo dependente ou independente.
Sobrecargas

As sobrecargas sao controladas pela protegédo de sobrecorrentes, por prote¢cé&nue imag

térmica ou por sonda de temperatura.
Arranques lentos ou rotor bloqueado

A mesma funcéo garante ambas as protecdes, i&torg,ajuste de corrente instantanea
fixada a um valor abaixo da correnteasleanque O tempo de disparo da protecdo tem de

ser naior que o tempo de arranque do motor, assegurando assim sempre 0 seu arranque.
Por outro lado, o tempo de dispampiotecdo tem de ser margue o tempo de o rotor

pode ficar bloqueado. Este requisito deve ser feito porque protege o motor contra
temperéuraselevadasReferindo poniltimo que otempo do rotor ficar bloqueado no

motor é fornecido pelo fabricante.

Queda de tensao

Uma situacdo de queda de tens@iononitorizada por uma protecdo temporizada de
subtensdogndeas regulacdes de corrente e tengagao sa@scolhidasle acordo com
as protecdes de curto circuito da red|to atepdoas quedas de tensao normais, por

exemplo num arranque de um motor.
Curto circuito entre fases

Para um curto circuito entre fases € necessaria uma protez@wmbrecorrente
temporizadapndeo controlo de corrente é fixado a um valor maior ao da corrente de
arranque com uma rapida temporizacdo. O objetivo € tornar a protecéo insensivel aos
primeiros picos de corrente de arranque. Se o dispositivo de protecao for um contator,
este é agregado a fusiveis que garantem uma protecao contr@rcuito. Para motores

degrande porte, é utilizado uma protecéo diferencial de alta impedancia.
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Perda de sincronismo

Esta perda € revelada por uma protecdo de poténcia reativa temp¢tizhda.

2.2.7. Classe de Isolamento

O isolamento de um motor elétricauén dos problemas com maior influéncia quando
analisadas as causas de falhas no equipanmiatdro da gama de falhas de origem
elétrica, os problemas de isolamento retratam uma gast@roblemas de aquecimento

de motores.

Existe uma preocupacao constarglacionada comsolamentale uma maquina elétrica,

como o sistema isolador, material isolador e a sua classe térmica. Vendo o mercado atual,
os clientes sdo cada vez mais rigorosos ndao admitindo falhas, e para isso, € necessario
realizar uma série deses durante o processo de construcao do fabrico do estator. Um
sistema désolamentadeve ser avaliado, estudado e validado, através das normas IEC e
IEEE, que devem ser respeitadas]

2.2.7.1Material Isolador

O material isoladoevita, suprime e direciona o fluxo de correntes elétricas. Mesmo que
a principal funcéo deste material seja impedir o fluxo de corrente de um condutor para a
terra ou para um potencial mais baixa, interessa também para dar suporte mecanico,
protege o conator de deterioracéo provocada pelo meio ambiente e transmitir calor para

0 ambiente extern$19]

2.2.7.2Sistema Isolador

Um sistema isolador @m conjuntode dois ou mais materiais isolantes usados num
equipamentoelétrico. Estacombinacdo num motor elétrico reside no esmalte de
isolanentodo fio elétrico, © isolamentode fundo de ranhura, no fecho de ranhura,
isolamento entre fases, verniz e/ou resina de impregnaegaisplanento de solda.

Qualquer material ou componente que fifoe em ligado a bobina, néo faz parte do

sistema de isotaenta [19]
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2.2.7.3Classes Térmicas

A temperatura em maquinas eletromecanicas é um fator influente para o desgaste do
material isolador e do sistema de isoéatq algumas a@ssificacdes térmicas basicas sao

uteis e reconhecidas em tudo o mundo.

As classes térmicas sdo definidas pela norma IEC 6Q@0®fg se distingue classes
térmicas para sistema de isolamento e matérias isoladores elétricos, e estabelece os
critérios para aadiar a resisténcia térmica dos materiais ou sistemas de isolamento. Estas

classes térmicas sdo mostradas na tabela sedaBite:

Tabela2- Classes térmicald 9]

Classes deemperatura
Temperatura C) Norma IEC 60085

90 Y (90 C)
105 A (105C)
120 E (120C)
130 B (130C)
155 FL506)
180 H (180C)
200 N (200C)
220 R (220C)
240 -

Acima de 240C -

250 250

2.2.8. Grau de Protecéo

O grau de protecdo € umdicadordo motor contra a entrada de corpos estranhos,
podendo estes ser poeiras, fibras, contato acidental esentft@dgua. Um motor elétrico
instalado num local que esteja sujeito a jatos de agua, deve possuir um revestimento capaz
de suportar jatos de agusb determinados valores de pressdo e angulo de incidéncia,
sem que haja entrada de agua que possa ser desfavoravel ao funcionamento normal do

motor.

Os niveis de classes de protecao IP, ou grau de protecao IP, sdo padrbes internacionais
definidos pela arma IEC 60529, para classificar e avaliar o grau de protecéo de produtos
eletonicos fornecidos contra intrusdes. O grau de protecdo é definido por duas letras (IP)
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seguidode dois numeros. O primeiraimero € indicativalaprotecéo contra entrada de
corpos estranhos e contato acidental, o segundo indica a protecédo contra entradas de agua.

As seguintes tabelas foram publicadas pela Comissédo Eletronica Internacional e séo

referentes aos graus de protecdo pela norma IEC 60529:

Tabela3-Grau de protegéo contra penetracdo depms solidog19]

1° algarismo
Algarismo  Indicacao
Méaquina ndo protegida
Maquina protegida contra objetos solidos maiores que 50
Maquina protegida contra objetos solidnaiores que 12 mm
Méaquina protegida contra objetos solidos maiores que 2,5
Méaquina protegida contra objetos solidos maiores que 1 n
Magquina protegida contra o acumulamento de poeira
Maquina totalmente protegida contra poeira

o o1k W NEL O

Tabela4-Grau de protecéo contra penetracdo de agua no ma®jr

2° algarismo
Algarismo Indicagao
0 Sem protecao
1 Protecdo contra pingos de agua na vertical
2 Protecdo contra pingos de agua, com inclinacaatéel5em
relacdo a vertical
3 Protecdo contra pingos de agua, com inclinacdo de adént

relacao a vertical

Protecdo contra pingos de agua vindos de todas as dire¢de
Protecao contra jatos de agua vindos de todas as direcfes
Protecao contrgatos fortes de agua vindos de todas as dire¢
Imersao temporaria

Imersédo permanente

0o ~NO Oh~

As combinacdes entre os dois algarismos (IP), isto é, entre os dois critérios de protecéo
gue estédo resumidos nas tabelas anteriores e de acordo com a naesifizgaateo motor

em cada grau. Na tabela seguinte € mostrado em funcéo dos dois algarismos a protegéo
do que é considerado um motor aberto, onde deve trabalhar em ambientes limpos e

abrigados, e de um motor fechado, onde pode trabalhar em ambientegddealtb]
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Tabela5- Graus de Protecaf 9]

CAPITULO 2

S 1" algarismo 2° algarismo
Motor | o tecac Proteé Proteca a
protecio BGaD eg¢ao contra Fﬂ)tol::lltl
contra contato corpos estranhos contra agua
IPO0 | ndotem nao tem ndo tem
. . pingos de agua até
P02 nao tem nao tem uma inclinagdo de
15" com a vertical
corpos estranhos
P11 toque acidental solidos de pingos de dgua na
COMm & mao dimensdes acima | vertical
de 50 mm
) corpos estranhos S LT e
pr2 | logqueacidental | solidos de e
COM a mao dimensoes acima = i
de 50 mm 15" com a vertical
Mot corpos estranhos | dgua de chuva até
aheﬂrnass P13 togue acidental solidos de uma inclinago de
COM & Mao dimensdes acima | 60° com
de 50 mm avertical
corpos estranhos :
|21 | toque com os solidosde glnug;ﬁgﬁ
dedos dimensdes acima vgrti cal
de 12 mm
corpos estranhos | pingos de dgua até
P22 togue com os solidos de uma inclinagdo
dedos dimensdes acima | de 15" com
de 12 mm a vertical
corpos estranhos - .
Ip23 | loque com os siidsde | B e
dedos dimensdes acima B0° a0 |
de 12 mm com avertica
corpos estranhos
P44 | togue com solidos de respingos de todas
ferramentas dimensdes acima | as direcoes
de 1 mm
P54 proteco completa Egﬂt;ﬁg sg L resg_ingqs de todas
S contra togues poeiras nocivas as diregoes
fechados =
IP55 protegdo completa g;%t;f]?g sgntra jatos de Agua em
contra toques pogiras nocivas todas as diregdes
totalmente :
P66 proteciio completa | protegido contra Eﬁﬁg'gnu a
contra toques acimulo de de var asllhﬁ as
poeiras nocivas g

2.2.9. EncodersRotativos de Motores Elétricos

7

Um encoder rotativo, também chamado dencoder de eixo, € um dispositivo

eletromecanico que converte a posicdo angular ou um movimento no eixo para um sinal
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analdgico ou digital. Existem dois tipos elecoderso absoluto e incremental. A saida
dosencodersndica a posi¢ao atual do eixo, enquantaida doencodersncrementais
fornecem informacdes sobre o movimento do eixo. Estes tipos de dispositivos sao
utilizados em muitas aplicacdes que exigem rotacdo de eixo precisas, usados em controlos

industriais, robética, lentes fotogréficas, etc.

Um encoderrotativo absoluto de multiplas voltas inclui rodas e engrenagens adicionais,
usadas para gravar o numero de voltas no eixo, e mantém as informacfes de posicéo
qguando a energia falha ou é removida do sistema. A posicéocdaleresta sempre
disponizel quando a energia elétrica volta, e a relacdo entre o valenamere da

posicao fisica da maquina é calibrada na sua construgdo. Com este sistema o motor nao

precisa de retornar a um ponto de calibracdo para manter a precisdo da posicao.

Ja umencocr incremental grava as mudancas de posicdo, mas hao reconhece a posi¢cao
fisica da maquina, os dispositivos controladosgpaonderincrementais ndo reconhecem

a posicdo atual de onde estava 0 movimento da maquina e voltam para um ponto de
referéncia fixgpara inicializar novamente o processo. [esteoderforneceuma saida de

pulso que é lida como contagens numa placa eletrénica incorporada. O ponto de onde a
contagem comeca depende o contador eletronico e ndo da posigiwatier A
caracteristica disttiva do enconderincremental é que ele informa uma mudanca na
posicdo daencondersabendo a maquina apenas que 0 eixo esta a andar para um lado ou

para o outro, ndo reconhecendo a posicao atual no perf@dko.
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2.3. Componentes entnidades de Controlo
2.3.1. Placa de Circuito Impresso

Os circuitos impressos evoluiram de maneira a substituir as antigas pontes de terminais,
onde se assentavam 0s componentes eletromiony) valvulas termionicas, também

chamadas de valvulas eletronicas. Este tipo de circuito sustenta, tanto mecanicamente
como eletricamente, componentes eletronicos usando pistas, também chamado de trilhas,

gravadas em folhas de cobre laminado num substéat@ondutor21]

A PCI, placa de circuito impresso, é uma placa isoladora que na sua superficie tem uma
camada fina de cobre com pistas condutoras, que ligam a varios componentes eletrénicos.
Na camada isoladora sdo usad@deanais isoladores como baquelite(fenolite) e fibra de

vidro, mas outros tipos de materiais podem ser usados, como poliéster, teflon e outros

polimeros isolantes.
Normas

Os circuitos impressos tém que ser aplicados sobre uma reticula, uma grelha de malha
guadrada, onde os nds de intersecdo devem estar os componentes a colocar. Como tudo
0 que € eletrénico necessita de normas e técnicas para ser aceite no mercado, em baixo

témse as normas e técnicas referentes a[i28p:

T Norma IECT Publica-«o0o 97 d e Re@mrendations fod e 195
fundamental parameters for printed wiring tecniqgues onde r esumi da me
medida da reticula tem de ser igual a 2y, proximamente 0,1 polegadas;

1 Técnica Epsilon(Técnica B1) i Norma IEC que resulta da necessidade da
miniaturizacdo, a dimensdao internacional da reticula é: Diametros dos furos= 0,8
mm, D=d+2b;

1 Norma Alema DIN 40801 (Circuito impressos Diretrizes) medida da reticula
é de 2,5 mmo diametro unificado de furos é de 1,3+0,1 ,na®m espessuras
normalizadas das placas sdo de 1 a 3 mm, preferéncia de 1,5 mm,;

1 Técnica Al- Largura normal minima da pista e separacao de condutores é de 0,8
mm, o processo de foto gravacdo de 0,2 mm e pistas com mais de 5 cm

recomendsse o valor de 1 mm.
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2.3.2. Fusiveis

Um fusivel € um dispositivo de seguranca usado para cireliigos guetem a funcao

de interromper a passagem de corrente elétrica no circuito caso ultrapasse um certo valor
Quandaa corrente ultrapassa o limite permitido pelo fusieste disparaevita um curte

circuito. Consiste num filamenttAmina de metal ou liga metalicde baixo ponto de

fusd@o que se instala nueterminadgonto de uma instalacdo elétripara que se funda

caso seja necessario, por efeito de Jdplmndo antensidade de corrente superar um
determinado valor, devido a um cudipcuito ou sobrecarga, evita a deterioracdo da
integridade dos condutoresyitando orisco de incéndio ou destruicdo de outros
elementos do circuito. Os fusiveis e outros dispastile protecéo contra sobrecorrentes

sdo uma parte vital num sistema de distribuicdo elétricaepaeadanos a componentes

eletronicos[23]
2.3.2.1Tipos de Fusiveis

Existem trés categorias de fusiveis, que atendem a norma IEG-B026 faixa de
interrupcao e a categoria de utilizacdo (Curva tempo vs Corrente), conforme a eficiéncia

de operacéo e aplicacbes a que se destinam.
Fusiveisde fusao lenta

S&o usados em circuitos nos quais as correntes de arranque dos equipa@mentos
superioresas de condi¢cdes normais de funcionamento em situacdes onde sucedem
sobrecargas momentaneas nos circuitos, em pequenos intervalos de tempo, no caso de

motores elétricos e cargas capacitivas respetivamente.
Fusiveis de fusdo rapida

Utilizados para efeitos em que as cargas acionadas pela rede elétrica ndo manifestem
picos de correnteou seja, a corrente aproveitada pelo equipamento através da sua
alimentacédo ndo assuma valores elevados, como por exemplo fornos elétricos, lampadas,

etc.
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Fusiveis de fusao ultrarapida

Este tipo de fusiveis sdo aplicados em situa¢cdes em que a carga a ser alimentada possui
circuitos eletdbnicos muito sensiveis compostos por elementos semicondutores, tiristores,
GTO’s e diodosnterrompendo assim a correrfgando houver um curgircuito para

evitar danos a este tipos de componef2<g.
2.3.3. Transformador

Um transformador € um equipamento utilizado na transformagéiveisde tensao e de
corrente O seuprincipiode funcionamenté baseado nas leis Baradaye delLenz leis

de eletromagnetismo e da inducdo eletromagnética respetivamente.

E constituido por um nucleo feito por um material com propriedades ferromagnéticas, e
duas bobinas com numero diferente de espiras isoladassgrdthamadas de primaria, a
bobina que recebe a tensdo da rede, e de secundaria a bobina em que sai a tensao
transformada[25]

Em transformadoredsle dois enrolamentos, geralmente € vulgar denclogn@omo
enrolamentos pridrio e secundario, mas também existem modelos com trés
enrolamentos, em que o terceiro é chamado de terciario. Transformadores com apenas
um enrolamento, ou seja, o enrolamento primario esté ligado ao enrolamento secundario,

com isto na@xisteisolamentoentre eles, sdo chamados de autotransformadores.

O funcionamento de um transformador é feito por uma corrente elétrica no enrolamento
primario (A) que produz um campo magnético, este campo magnético variavel induz uma
tensdo elétrica nas extremidades dessolamento. A tenséo induzida (V1) € diretamente
proporcional & taxa temporal de variacdo de fluxo magnético no circuito. A alteragéo na
corrente (11) presente na bobina do circuito primario altera o fluxo magnético nesse
circuito e também na bobina docuito secundario (N2), estdtima implementada de
forma a estar sob efeito direto do campo magnético produzido no circuito primario. A
alteracdo de fluxo magnético na bobina secundam®ocauma tensdo na bobina
secundaria. A seguinte imagem ilugtratmostra a estrutura basica do funcionamento de

um transformadof26]
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Enrolamento Primario N";':r”’ Enrolamento Secundario
BobinaA ' '°  BohinaB

_h,

I
I
]
Ve ettt Y- Fluxo ¢

Figura 20-Estrutura de um Transformad{@7]

A tensao de entrada e de saida s@o proporcionaigraero de espiras em cadaina.
Em baixa mostraea formulaja deduzida ond8Upo € a tensdo no primario, Us tenséo
no secundariofiNpo o nimero de espiras do primarid\sd o nimero de espiras do

secundario. Sendo:

5b . b

50 .0 (2.9
Por esta proporcionalidade conet@ que um transformador reduz a tens@o se o numero
de espiras do secundario for menos que o niumero de espiras do primarieezsace
Se se considerar que toda a energia € conversada, a poténcia no primario dgueda ser

a poténcia no secundario, assim consesgueoncluir as seguintes formul§zs]

0D 00 (2.6)

5P2)D 5()0 2.7

2.3.4. Varistor

Um varistor € untomponent@letdnicoemque o seu valaile resisténcia elétrica € uma
funcéoinversa da tensdo aplicada aos seus terminais. Isto significa que a medida que a

diferenca de potencial aumenta sobre os seus terminais, a sua resisténcia diminui.

Séo geralmente usados como um componente de protecdo contra sobretensdes em
circuitos elétrgos. No caso de picos com maior dyd@ a subidale corrente que circula

pelo componente faz com que o dispositivo de protecdo, seja ele disjuntor ou fusivel,
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desarme, desligando o circuito da fonte de alimentag&o. O objetivo do varistor € proteger
0 equpamento eletronica a jusante desviando a sobretenséo ou sobrecorrente, para o cabo

de terra, devido a ter um comportamento de etirtuito submetido a altas tensdes.

A relacéo tens&oorrente de um varistor dgido de zinco ou de carbeto de silicio pode

ser dado aproximadamente pela seguinte equagao:

6 620 2.6

Onde AVO ® a tens«bo awdricatdar ,nofsl d e® ma n@a rsr
component e, ACohmi cecsescsbéhiccaemt«® n«o | ine.
caracteristicaglo componente. Quanto maiéb 6 mai or ser8§ a sua St

variacdo de tensdo. Na figura seguinte é mostrado as curvas caracteristicas do

comportamento de varistores sujeitos a certas tensdes e cof@djtes:

2.0
/A zno [Jsic
154
10
051
-800 -600-400 ~200 , .
200 400 600 800
U
0,5
1210
1-15
La0

Figura 21-Curva da tenséo vs. corrente de um vari$8a]

2.3.5. Circuito retificador com filtragem e estabilizacao

Circuitos retificadores séo circuitos elétriabssenhadopara a alteracdo de corrente
alternada para continua. Neste processnitilizadoselementos semicondutores, como

tiristores diodos e umtransformador.

Estes circuitos tém propaésitode obter corrente continua (DC) com base em corrente

alternada (AC)Este processo de mudanca é costppor diferentes etapas, tais como, a
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transformacdo, retificacdo, filtragem e estabilizacdo. Na figura seguinte € mastrado
esquema de bloca® processo de retificacao.

TRANSFORMACAO

o
v

O transformador, ja referido anteriormente, tanfuncdode diminuir ou aumentar a

RETIFICACAO

FILTRAGEM ESTABILIZAGAO

1 [P =
= ¥ |

Figura 22-Esquema delbcos de sistema retificad@81]

tensdo conforme o que se pretende na saida. Essa tensdo € enviada ao retificador onde a
corrente AC, que é tiirecional, é convertida em corrente unidirecional (DC) através do

uso de diodggyue conduzem apenas num sent@mpedemcorrente reversa. No filtro
capacitivo, é reduzido andulacdada tensdo e da corrente através de um condensador,
onde seobtém uma tensdo dérippled resultantedo descarregamento lento do
condensador em relacéo a fonte. O dimensionamento do condensador utilizado no filtro
pode ser feito panppeogemat romadbhersedi che ndad
diodozener tamk®m conhecido como diodo regulador de tenEfwsemelhanca a um

diodo semicondutor, € especialmente projetado para trabalhar sob o regime de conducéo
inversa, ou seja, acima da tensdo de rutura da juncaBdPNim o tiristor tem o cargo

de abrir e fechao circuito ligado acargas elevadas, como motores, aquecedores ou

eletroimaned32]

Os circuitos retificadores repartem se em dois grupos essenciais, os-tadeegaonda

completa:

2.3.5.1Retificador de Meia-Onda

Um retificador & meia onda admite a passagem de somente um desisieside tenséo

de entrada para a saida. Como a tenséo de entrada é alternada, o diodo permite apenas a
passagem quando esta diretamente polarizado, apenas roctemositivo ou quando

esta inversamente polarizado, no seroiclo negativo. Quando esta diretamente
polarizado, a saida adquirir apenas a parte positiva da tensédo. Apesar de serdam sinal
pulso, a tensdo é contia porque nabé inversdo de sentidou seja, ela trabalha apenas

com a paet positiva dasinusoide As aplicagcdes com este tipo de sistema sdo escassas,

porque é prejudicial este tipo de sinal a componentes eletrénicos que trabalhem em
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corrente e tensdo continua, sendo essencial um sinal 0 mais constante possiveé utiliza
um filtro capacitivo na said&la figura seguinte ilustra uretificador de meia onde com

filtro capacitivo e sinal de said&2]

Figura 23-Retificador de mei@nde e sinal de saida3]

2.3.5.2Retificador de Onda Completem Ponte

O retificador de onda completa em poptssuide quatro diodos num esquema chamado
de ponte. No senticlo positivo, dois diodos estédo diretamente polarizados, enquanto os
outros dois estéo inversamente. No seitlb negativo acontece o contrério. Para realizar
filtragem, € utilizado o mesmo método do retificador de meia onda, o filtro capacitivo.
Este circuio tem uma grande vantagem ao de rogida, porque a retificacdo ocorre nos
dois semiciclos da sinusoide. O esquema de um retificador de onda completa apresenta
se na seguinte figurg82]

R

O
Ds/‘\ D4

o

V-
)
—
CD<

Figura 24-Esquema retificador onda completa em pda83

2.3.6. ReléEletromecanico

Um relé é um interrutor eletromecéanico, onde o movimento fisico do mesmo ocorre
quando a corrente elétripercorreas espiras da bobina do relé, produzindo um campo
magnético que por sua vez atrai uma alavanca responsavel pela alteracéo de estado dos

contatos.
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E um dispositivo eletromecanico com imensas aplicacdes possiveis em comutacéo de
contatos elétricos, auxilido a ligar ou desligar dispositivdsormalmente um relé est4

ligado a dois circuitos elétricos, a sua comutacao é feita alimentando a bobina do primeiro
circuito. Quando essa corrente passa pela bobina, esta vai criar um campo
eletromagnético que acionaadé e possibilita o funcionamento do segundo circuito. Com

isto uma grande vantagem do uso de relés € usar baixas tensdes e correntes para o
comando no primeiro circuito, defendendoaatomatismode possiveis tensdes e

correntes que irdo percorrer o seda circuito.[34]

2.3.6.1Composicao de um Relé Eletromecanico

As partes que compdem um relé eletromecéanico sdo uma bobina, constituida por um
enrolamento de fio de cobre em torno de um nucleo de ferrpeyoéteum acesso de

baixa elutancia para o fluxo magnético, uma armadura de ferro, um codgintmtatos,

uma mola de rearme e terminais, a figura seguinte mostra o aspeto de um relé
eletromecanico, a base dos terminais pode ser dd-#ipmn para conexao em Bases

(Socketsoupara conexao em PClI’s (Placas de circuito impresso).

NUCLEO ARMADURA

\ CONTACTOS

BOBINA

NO

TERMINALES

Figura 25-Composicao de um Rg&5]

2.3.6.2Principio de Funcionamento

A bobina de um relé &€ composta por um fio em volta de um ndcleo de ferro, ermuanto
bobina se mantiver sem energia a forca das molas mantém os contatos em estado de
repouso. O estado de repouso pode ser normalmente fechado (NC) ou normalmente aberto
(NO), dependendo da fungéo do relé no circuito a controlar. Quando a bobina recebe a
corente elétrica, a armadudeslocase em dire¢cdodo nucleo,atraidapelo campo
magnético geradodeslocando mecanicamente o contato ligado a essa armadura. No

momento em que a forga magnética criada pela circulacdo de corrente na bobina se torna
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maior quea forca das molas, o contato da armadura € atraido fisicamente, saindo dos
contatos de repouso e muda a condig&o do circuito. Quando a circulagéo de parrente
bobina deixa dexistir, a bobina fica sem energia e 0 contato volta ao estado de repouso

pelaforca da mola de rearmi@4]

2.3.7. Condensador

Um condensador é um componente que tem a capacidade de armazenar cargas elétricas
num campo elétrico. A caracteristica principal do seu funcionamento é a capacidade de
armazenar cargagpostas, em duas placas, separadas por um material isolante elétrico
(dielétrico). A carga é armazenada na superficie das placas, no limite com o dielétrico.
[36]

2.3.7.1Propriedades da capaaade

A propriedade que estes disposititém de armazenar energia elétrica sob a forma de
um campo eletrostatico € chamada de capacidade (C) e é medida pelo quociente da
guantidade da carga (Q) armazenada pela diferenca de potencial (V) que existe entre as

placas.

~

Assim, a capadiaderepresentedl pel a | etra ACO pode ser cal

expressao:

1
5 2.7

Sabese que, quanto mais carga, mais intenso € o campo elétrico e pode sEnqluer
a capaaadeé diretamente proporcional a area em que as cargas estao distribuidas, as

caigas posicionam se de modo uniforme.

A capacidadde um condensador de placas paralelas constituido por dois elétrodos planos
id°nticos de 8rea ANAO0O e separados ~ di st ©n
formulajonde A CO c or rdads mamddde defarachacp peomissividade
electroestatica do meio (vacuog-ec € a constante dielétrica ou permissivideslativa

do isolante utilizadd36]

#o-r- (2.9
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2.3.7.2Associacéo de Condensadores

Tal como nas resisténcias, pode combinar a posi¢cdo dos condensadores de modo a
obter uma capadade desejada para um fim que se quer. Essas posicOes entre

condensadores podem ser em paralelos ou sem[3é&tie.

Sejam condensadords capadade
#ph# ot 08 Fet 1 (2.9

Em que estejam em série, peste substituir todos estes condensadores por um so, de
capaciladeequivalente que vale:

PP PP

5Qnép 6¢ 6o 6 ¢ (2.10

Se forem condensadores em paralelo, todos estéo ligados sobre 0 mesmo potencial, entre

0S mesmos terminais g@mulausado para o seu calculo é a seguinte:

#Qn 6p #¢ #0 E #1 2.11)

2.3.8. Diodo

Um diodo € unelementoeletronicoque pertenca familia de semicondutores, que sao
produzidosa base de Silicio (Si) ou de Germanio (@enpostogpela juncdo de duas
pastilhas de Silicio ou de Germanio com impurezas de matisiastos ficando uma
delas com excesso de cargas positivas (semitantpo P) e a outra com excesso de

cargas negativas (semicondutor tipo N).

Assim, aojuntaros dois materiais entre silcancaseaquilo a que se chama ufuacao
PN. Utilizando Silicio, por exemplo, adicionssa atomos de indio (In) para obter o
semicadutor do tipo P e adicionase atomos de Foésforo (P), Arsénio (As) ou
Antimonio (Sb) para obter o semicondutor do tipcaNestasntervencdesiase o nome
de dopagem do semicondutor. A jungdo PN adgianconstituidacom dois terminais.
Ao terminal ligalo ao semicondutor tipodchamadale Anodo (A). Ao terminal ligado
ao semicondutor tipo N & chamado de Catodo (K), mostrado na figura se@dinte.

45

Pedro Paulino



Solucdes para Automagédo Residencial, Industrial e Controlos de Acessos CAPITULO 2

s + _
Anodo Catodo

Figura 26-Diodo[39]

A juncado PN pode ser conectado a uma fonte de alimentacédo de corrente continua de duas
formas diferentes, pela polarizacdo direta, que se liga o terminal positivo da fonte de
alimentacéo ao terminal P da juncéo e por terminal negativo da fonte ao téndiaal

juncdo semicondutor, neste polarizagdo o diodo conduz fortemente, pois tem uma
resisténcia elétrica interna muito baixa, e pela polarizagéo inversa, ligando os terminais
ao contrario, e consequentemente o diodo ndo conduz praticamente, pois tem uma

resisténcia elétrica interna muito elevada.

O diodo tem varias aplicagdes como funcionar como interruptor automatico, ao impor o
sentido de alimentacédo de uma dada carga, pode funcionar como protecao contra a troca

de polaridades e como um retificador darente alternada da rede elétri@sa]

2.3.9. Transistor

Um transistor € um oaponenteletronico semicondutor condrias possiveis aplicacges

sobretudo como amplificador de sinal (tensdo), comutador de circuitos e regulador de
comente. A palavra transistor decorreu a juncdo das palavas transfer + resistor, isto €,
resisténcia de transferéncia, visto poder ser considerado como uma resisténcia, fixa ou

variavel disposta entre o gerador e a carga.

Veio revolucionar o mundo da eletiéa na década de 1950, devido a uma necessidade
de encontrar um substituto para a valvula eletrénica. Um dispositivo que fosse mais barato

de construir, mais pequeno e consumisse menos energia.

Existem diferentes tipos de transistores, nomeadamentesgstaa bipolar e o transistor
unipolar ou FET. Ailtimo mencionado pode ter diferentes modelos, o JFHINEtion
Field Effect Transistgr o MOSFET (Metal Oxid Semiconductoriéld Effect Transitoy.

O Transistor bipolar ou BJ{Bipolar JunctionTransistoj € o modelo mais utilizado, é

constituido por duas juncdes PN ligadas entre si, podendesabdiis tipos distintoso
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transistor NPN (NP + PN) etmansistor PNP (PN + NP). Eespossuligacdestrészonas,

o Coletor (C), Base (B) e Emiss@)( A base é a regido intermédia, o coletor e o Emissor
ficam nos externos. O transistor bipolar fica, portanto, com duas juncdes nomeados por
ColetorBase e Bas&missor[40] Na figura seguinte represerga untransistor biplar

NPN:

Figura 27- Transistor BJT41]

2.3.9.1Funcionamento de um Transistor

Num transitor de juncéo bipolar o controttacorrentedecoletor € injetando corrente na
base. O transistamonduzquando a juncéo colettwase € polarizada reversamente e a
juncdo basemissor é polarizada diretamente. Uma corrente pequena é suficiente para
controlaruma correntale coletor ou deemissor. Esta corrente serd tdo maior quanto
maior for a corrente de ba, de acordo com o ganflmdo este procesgmermite que o

transistor funcione como amplificador

2.3.10.Tiristor

O nome ddiristorv ei o do t thiyomoq uger eggiogmi fi ca port a,

elementos semicondutores em multicamadas, tendo em comunestimiira de no

minimo quatro camadas semicondutoras numaése@RN-P-N.

A criagdo do tiristor no final dos anos 50 foi responsavel por um grande passo na evolugéo
tecnoldgica da eletrénica de poténcia, onde teve um grande impacto na escala industrial
nos anos seguintes. A principal vantagem dos tiristores é o controlo da gnantidade

de energia. Esta particularidade faz com que est@ponentesejam utilizados tanto no
controlo eletdnico de poténcia como na conversao de energia. Existem alguns modelos

de tiristores a referenciar como o0 SCR e o TRIAC.
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2.3.10.1. SCR

O SCR é um amponenteque ®nduz a corrente elétrica num unico sentido, tal como um
diodo, mas controladamt, isto, €, s6 ap0s um sina sua porta. O SCR é um
semicondutor formado por quatro camadas PNPN, ou NPNP, tendo numa exterminada
um anodo (A), na outra um cém (K), a porta, ou gate (G), tal coree mostra a figura

seguinte.

0

0

Ge

Figura 28-Tiristor SCR[42]

Ao sobrepor uma tenséo positiva entre A e K, ele conduz de A para K, desde que se
apligue um impulsgositivo na porta G, com um determinado valor minimo. Tanto o
anodo como a porta G devem ser polarizadas diretamente, se alguns deles for polarizado

inversamente o tiristor SCR ndo condy2]

2.3.10.2. TRIAC

Um TRIAC é uncomponenteletrénico que corresponde a dois retificadores controlados
de silicio (SCR/tiristores) coaedosem antiparalelo e com o terminal de disparo (Gate)
ligados em conjunt@Com esta configuracao é possisehduzir corrente elétrica nos dois

sentidos.

Um triacpode ser inicializadporuma corrente alternada enviadet@minal gate. Uma
vez enviadpo triac vaiconduzir até que a corrente eléritaia abaixo do valor de carte
Segundo explicado TRIAC é um vantajosodispositivo de controle para circuitos d
corrente alternada que permitacionar grandes poténcias com circuitos acionados por

corrente dardem de miliamperes. A figura seguimiestrao simbolode um TRIAC.
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T1 T2

Figura 29-TRIAC[43]

Um TRIAC de baixa poténciaussadcem algumasaplicagcdes comoontrolcs de poténcia
para lampadas, controles de velocidade para ventiladores entre Bot@s. quando
usados com cargas indutivas, como motores elétricos, € necessariceugigeeque

o0 TRIAC seja desligado corretamente, no final de cadasietnida alimentacgéo elétrica.
Para ciraitos de maior poténcia, dewdilizar-sedois SCRs ligados em antiparalelo, o
gue permite que cada SCR estara a controlar umaelmindependente, namporiando

a natureza da carga gerd3]

2.3.11.Potenciémetro

Um potenciometro € um ogponenteelétrico composto poruma resisténcia elétrica
variavel E geralmente uma resisténcia com trés terminais onde a conexdo comum é
manipulavel. Se os trés terminais forem usados, ele atua como um divisor dg4dhsao.

A figura seguinte representa um potenciometro variavel.

Cursor

Material
resistivo

Figura 30-Potenciémetro variavgi5s]

Existem dois tipos de potencidmetros que se podem destacar:

1 Lineares: Neste tipo de potenciometros o movimento de regulacéo da resisténcia
é diretamente proporcional @sisténcia resultante.

91 Logaritmica Neste tipo de potencidmetro o movimento de regulacéo da
resisténcia € uma funcao logaritmica que por sua vez define a resisténcia
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resultante. Este tipo € bastante utilizado em sistema de som, residencial e
profissionalpor ser considerado mais suave na variacéo da resisténcia. Também
existe um modelo do tipo logaritniversq que € o mais brusco na variacédo da
resisténcia.

O gréafico abaixo mostra 0 comportamento dos potencidmetros lineares, logaritmos e

logaritmos revesos.[45]
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Figura 31-Comportamento de diversos potenciomefiag

2.3.12.Dip Switch

Um DIP Switché um interruptor eletronico manual ordenado em pabwéa In-line
Package também chamado de pacote duplo em linha. E um conjunto de componentes
elétricosnuma caixa retangular e duas linhas paralelas de pinos de conex&o elétrica, o

aspeto de urdIP Switchapresentae na seguinte figura.

Figura 32-DIP Swich[46]

Este componente foi criado para ser usado em placas de circuito impresso, em conjunto
com outros componentes elw#ticos e € usado para alterar o comportamento de
dispositivos eletronicos em diversos cas@s DIP Switcles sdo normalmente
comercializados em conjunto de sete ou oito interruptores. Estas chaves podem ser
utilizadas para representar caracteres ASCII, tendo até 128 combinac¢des possiveis num
DIP Switchde sete interruptores e 256 combinacfes possiuaisde oito interruptores.

O codigo ASCII(American Standard Code for Information Interchangeum cédigo

binario que codifica um conjunto de 128 canais, utilizando 7 bits para representar todos
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0s seus simbolos. Quando existem 8 bits 0 padrae8J&Tilizado para completar o
ASCII na ajuda da codificacapt7]

Estes interruptores sdo uma alternativa jaospers As principais vantagens sao a
facilidade e rapidez em mudar de estado e néo haver partes méveis no conqpomente
se possam perder. No entanto, em certas situacjasyparssao mais utilizados do que
DIPs devido ao seu custo reduzido.

Os jumperssao pequenos condutores utilizados para ligar dois pontos num circuito
eletdnico, usualmente sao usados para comdigplacas de circuito, como motherboards

de computadores. Também se chamgudgerum segmente de fio condutor soldado
diretamente nas pistas de uma placa de circuito com a fungcéo de associar dois pontos no
circuito. [48]

2.3.13.Circuito Integrado

Um circuito integradqC.l) € um circuito eletronico que incorpora diversos pequenos
componentes, como exemplo de transistores, diodos, resisténcias e condensadores. Estes
componentes estéo soldados num chip, normalmente feito em eitid@este € montado

e selado num bloco de plastico ou ceramica, onde os terminais, que estao ligados a placa

de circuito, estdo conectados aos seus componentes por pequenos fios condutores.

Tém uma grande quantidade de transistores no chip que counstdaujrande melhoria

sobre a montagem de circuitos com componentes eletronicos. O custo da producéo deste
tipo de componentes € muito baixo, porque sao imprimidos por uma unidade de
fotolitografia, uma técnica utilizada na criacdo de circuitos integradesu @esempenho

€ muito alto, visto que 0s seus componentes integrados consumem muito pouca energia.
[49]

2.3.14.Condutores e Cabos Elétricos

2.3.14.1. Alma Condutora

7 BN

A alma condutora € um componente destinado a conducéo elétrica, podendo ser
constituido por um fio, condutor unifilar, ou um conjunto de fios devidamente reunidos e
nao isolados entre si, condutor multifilar. Os condores utilizados nas instalagdes elétricas

séo gerknente de cobre ou de aluminio. Pode ser divido em condutorisalado. Um
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condutor nu ndo possui nenhum isolamento elétrico continuo, enquanto um condutor

isolado € com conjunto constituido pela alma condutora revistado de uma ou mais

camadas de material isolante, que garantem o seu isolamento dEdijico.

2.3.14.2. Cabo Isolado

Um cabo pode ser divido em dois casos, cabo isolado provido de revestimento exterior,
cabo unipolar, monopolar ou monocondutor, e o revestimento exterior pode constar em
varias camadasbéinha$ com funcdes diferentes. Nugabo com um conjunto de
condutores isolados, devidamente reunidos, aprovisionados de um envolvente comum,
cabo multipolar. Na seguinte figura mosse a imagem de um cabo multipolar com

revestimento exteriof50]

Figura 33-Cabas Isolada multipolar [50]

2.3.14.3. Cabo de pares de cobre (UTP)

Alguns equipamentos requerem baixa poténcia e baixas frequéncia para efetuarem as
operacdes de transferéncia de dados e sinais, por exeogdso de telefones, sistemas

de seguranca, automatos industriais, intercomunicadores, etc. Os condutores isolados sao
torcidos em paregm conjunto de dois condutores, paraaanulacdo da interferéncia

de campos magnéticos por eles criafag]

2.3.14.4. Cabo Coaxial

Sistemas que usem cabos coaxiais para comunicac¢des sao particularmente utilizados para
o envio de sinais dbaixapoténcia e alta velocidade, em altas frequéncias e a longas

distancias.

A malha protetora de cobre € ligad terra, pelo que isola o fio condutor (interior) das
interferéncias eletromagnéticas exteriores. Este tipo de cabo é utilizado para transportar

sinais de audio e video ou dados a alta velocidade. Os dois tipos de cabos coaxiais
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existentes no mercado saiRG59 e RG6, estdiltimo apresenta menos perdas de sinal

em altas frequéncias.

2.3.14.5. Seccao de Condutores

Em instalacdes elétricas de corrente alternada (AC) as cores normalizadas do isolamento
para identificar os condutores séo as seguintes:

1 Azul claro paa neutro;

1 Castanho, preto ou cinzento para a fase;

1 Verde e amarelo para o condutor de protecao (PE), a terra.

Nas instalacdes de corrente continua (DC), as cores utilizadas para alimentacao séo o

vermelho, associado ao condutor positivo, e o preto, aatmmnuegativo.

Segundo as &yras Técnicas de Instalacdes em Baixa Teas&eccoes dos condutores
dos circuitos em instalacées de pontos de habitacdo devem ser definidas em funcao das

poténcias imaginaveis, com os valores indicados na tabela seguinte.

Tabela6-Seccdes minima de condutores para habitdgdp

Natureza dos circuitos Secgéo (mr)
lluminacao 1,5
Tomadas 2,5
Termoacumuladores 2,5
Maquina de lavar e de secar roupa ou lavar | 2,5
Fogoes 4
Climatizacdo ambiente 2,5

A seccado que se usa em condutores para ligagdes de aparelhos méveis ou portateis que
consumam baixa poténcia poderdo ser com seccdo de 0,7Humds mmM caso os
condutores sejam muito flexiveis, por exemplo as pontas de prova de um multimetro

utilizam condutores extridexiveis.
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As correntes concebiveis para cada condutor, sdo a causa de criar sec¢des para cada tipo
de componente elétrico a utilizar, paest uma ideia dasorrentesque circulam num
condutorfoi criada a seguinte tabela que mostra um teste feitmalentesadmissivel

para dois condutores carregados e isolados a policloreto de vinilo ([BOL).

Tabela7-Teste de amperagem condutores RYG

Seccao do condutor (nfin Intensidade da corrente (#

15 17,5
2,5 24
4 32
6 41
10 57
16 76
25 101
35 125
50 151
70 192
95 232
120 269

2.3.15.SistemaRolling Code

Um sistemaRolling Codeé usado num sistema de entrada sem chave manual ou fixa,
para evitar ataques de repeticdo. Estes sistemas sao tipicamente usados em automatismos
residenciais e para abrir veiculos a distancia. Os transmissores de codigo sdo uteis em

fornecer ao recetor, incorporados nos controladores dos automatismos, uma transmissao
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de radiofrequéncia criptografada segura (RF), que envia um codigo de bits fixo mais um
codigo néo fixo, ambos encriptados.

A grande vantagem de usar sisteiRafling Cale perante os antigos sistemas de cédigo

Fixo € devido a uma parte do sinal de radiofrequéncia recebidoggpetomao ser fixo

O recetor aceita a parte do codigo fixo, a parte do registo do transmissor, se tiver guardado
na memoaria do recetor, e a gab codigo aleatorio, que apds as descodificacdes do sinal,

0 recetor envia as devias instrucdes a fazer na unidade de controlo. Um sistema de codigo

fixo, apds saber os bits do sinal de radio frequéncia é facilmente copiado e colonizavel.
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3. Automatismos Residenciais, Industriaise Controlos de Acessos

Neste cafiulo foi feita uma descricA® mostrado as caracteristicde todos os
automatismos estudados e instalados duran&giodo de estagio, automatismos de uso
residencial e industrial e controlos de acesso, nomeadamente automatismos para portoes
de correr, portdes de batente, portdes de teto, portas e barreiras automaticasfdlo final

mostrado também todos o0s possiveis acessorios a complementar neste tipo de sistemas.

3.1. Descricdo dos Automatismos e Controlos de Acessos

Todosestes automatismos possuem uma base de fixacdo, uma base em chapa metélica
onde o automatismo ou controlo de aoaSsgixado ao solo, parede ou ao teto, conforme

a escolha do modelo a instalar.

Alimentacdo dos mesmos paskr feita a 114120 V a 60 Hz, em caso de paises com uma
rede de alimentacao diferente de Portugal ou com alimentacao espActy230 V a

50 Hz, ligads diretamente a rede de alimentacdo de baixa tensdo, em caso de
automatismos com motores mais robustaosecessaria uma alimentag@®400 V a 50

Hz, isto para os modelos trifasic@®ependendo do tipo de motor e da carga acionada
estes componees podem variar de uma poténcia de 50 W a 750 W, com cargas
suportadas até 350@.

Pela construcédo e constituintes de um motor de correni@gadé imanes permanentes

de 24 V nda necesarioum condensador de arranque para auxdigeu arranqueabs

motores de corrente alternada de inducao magnética monofasaisbmitados que os
trifasicos, precisande umauxilio para vencer a ércia da cargao seu arranque. Os
condensadorepermitem um maior angulo de desfasamento entre as correntes dos
enolamentos principais e auxiliares, proporcionando assim, elevados binarios de
arranque. @imensionamentda escolha do condensador para cada motor varia pela sua
poténcia e suaalimentacaoO arranque d motores trifasicos é feito em ligacao estrela
triangulo, este método proporciona uma maior impedancia e menor tensao nas bobinas,
diminuindo a corrente de arranque. Esta mang@eranite um arranquemais suave,

reduzindo a corrente de arranque até um terco dawuarranque direto.
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Todos estemotores @€m uma classe dsolamento Fe a sua protecao dispara aos 150°C,
devido a proteger os seus matensamadoresle uma temperatura elevada sem perderem

as suas propriedades.

Em relacdo aos graus de proteg@®diferencas que existem entre cada moekiam
dependendo do modelda sua funcgce local de instalacadxistindo alguns motores
abertos, que trabalham em ambientes limpos e abrigados, e motores fechados, com o
proposito de exercerem fungbes em ambientes desabrigados. As variacdes eristentes

modelos estudados e instalados podem ir de IP 24 a IP 54.

Os diferentes automatisme controlos de acesso possua@m do motor, um redutor

onde as reducbes dos rolamentos e engrenagens ligam o veio do rotor a saida que se
pretendegstestambém vaam para cada modelo. Praticamente todos 0os automatismos
sao do tipo irreversivajracas a construcdo das engrenagens de parafuso de rosca sem
fim. As reducbes podem variar de 1:20 até valores maiores que 1:300, que véo gerar
diferentes poténcias na saigaga carga e diferentes binarios. Este conjunto de reducdes

juntamente com o motor é chamado de motor redutor.

Na saida apds o motor redutor estes motores tém a fune#ierder movimento na carga
pretendida para efetudois tipos denovimentq arota¢@® do rotor no sentido horério ou
antihoraria No caso de automatismos para portdescorrer, existeim modulo de
pinhdona saida do motor redutque interliga a sua roda dentada com a cremalheira
soldada ou aparafusadaportdq queconsequentementaz com que este se movimente

No caso de automatismos para portdes de teto a roda dentada na saida vai ligar a uma
corrente que roda conforme o movimento do metestafaz movimentaio portaoque

esta ligado num suporéspecifica correnteNos automasmos de batent@s atuadores
lineares ou rotativos, conforme o modelo, utilizam um conjunto de engrenagens para
estender ou retrair o braco de acionamento, no caso de atuadores lineares, e utilizam um
conjunto de engrenagens de parafuso de rosca serpafiangirar a hasteternae
movimentara porca em dois sentidos, no casotdadores rotativos. Estésis tipos de
movimento nos automatismos de portbes de batentes com o portdo conectado ao motor,
fazem com que este se abra ou feche, conforme o pé&tidoelacdo aos controlos de
acessos, nomeadamente barreartgematicas, estas reducdessgpsdaida donotor estao
ligadasdiretamentex has¢ da barreira que faz com que estba ou desca.
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Todos os sistemas de automacao residencial, industaaitelos de acessos instalados

tém, por obrigacdo, um sistema de desbloqueio de emergéncia manual, caso exista algum
problema com o0 equipamento para manutencdo ou para se poder movimentar
manualmente caso falta a alimentacéo da rede eldista.desblogeio pode ser feit

através de uma chave, alavancapuxadorde corda. Este sistema funciona como uma
embraiagem onde desbloqueia o motor das redugfes de saida, ficando assim o motor a

trabal har em fAifal sod caso sejlmentt.i gado e ® p

A nivel de controlo de paragem da carga, estes automatismos, conforme o modelo, séo
controlados por fins de curso eletronicos do tipo miaterruptores, fins de curso
indutivos, ou magnéticos, ancodergcodificadoresjncrementais ou absolutoEstes
dispositivos estéo ligados a dade de controlo da maquina enté funcdo de informar

o controlador de quando deve desligar a alimentacdo dos matasesa carga chegue a

um certo pont@specifico

Os motores de uso industrial para uso residencial, variam pela grande diferenca de
poténcias e a possibilidade de trabalharem em ciclos continuos durante grandes periodos
de tempo, alguns mesmo 24 horas seguidas devese aterem um bom sistema de
refrigeracdo a ar no motor, um dissipador, ndo o deixando sobreaquecer por excessiva
utilizacdo. Referindo também que todos os automatismos e controlos de acesso sao
recomendados pelo fabricante a exercerem funcbes em ambientes com condicbes
ambientes que podevariam dos15°C a +60°C, a largura aceitavel de temperatura vai

depender do modelo escolhido.

Por fim ainda em relacdo aos motores destes automatismos, na escala de decibéis (dB) a
nivel de pressao sonora de sons no ambiente, todos eles possuennéenioda 70 dB,
0 que corresponde por exemplo aoullar de um aspiradoEste valor &onsideravie

sem risco sonoro para o ser humano.

Depois da alimentacdo, do motor, das reducéeisie, dentrado automatismo, uma

unidade de control@controlador) aparte mais importante do automatismo, que controla

todo o funcionamento da maquifa. a fipar t e mesmodratasg@rume 0 do
conjunto de componentes eletrénicos gerais (resisténcias, condensadordsEERS,
transistoreshbornes, transformadovaristores, fusiveis, etc) e componentes especificos

(microcontroladoregrimmers, switchs, displaysbotdes, etc), cada um com a sua devida
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funcdo. Todos ®esestao ligados através de um circuito impressoeptabelecido e
programado de fabrica, rs#o posteriormente configurado consoante o fim a que se
destina easnecessidades de utilizacado. Apesar de haver para cada modelo uma versao

diferente de unidades de controlo, o fundamento e o funcionamento é idéntico em todas.

Em primeiro lugar, estas unidades de controlo séo alimentadas23@20ou a 400 V
conforme o modelo pretendido, em segundwontroladorest protegit na entrada por

um fusivel de protecado tipo de fuséo lenta contra cudincuitos. Tem a funcao de
proteger a entrada do circuito e interromper a passagem de corrente elétrica caso
ultrapasse um certo valor. O seu dimensionamento varia em cada modelo dependendo do
motor usado. A escolha de ser de fuséo lenta € devido aos motores assumirem corrente
de aranqueelevadas por um curto periodo de tempo em comparacdo as condi¢cdes

normais de funcionamento.

Depoisda protecdo do fusivel de entrada a cogentensao g@am por um varistor, um
componente elainico onde o seu valor de resisténcia elétrica é fumgio inversa da
tensdo aplicada aos seus terminais. E utilizado como protecio contra sobretensdes no

circuito.

ApOso varistor a corrente atravessa transformador ondestetransforma os valores de
tensdo da rede, 230 ALC na bobina primaria, em 24 XC na bobina secundaria. Estes

valores vao alimentar todo o circuito eletronico da unidade de controlo.

Posteriormente da transformacdo, o sistema esta protegido novamente com um novo
fusivel, o dimensionamento deste ja depende muito do tipo de motor fubgeslo a
unidade de controlo. Se fam motorde 24 V este segundo fusivel limita@renteque

vai para todo o circuito, inclusive as saidas dos relés de 24 V que atracam a alimentacao
do motor. Se for uma unidade dentrolo que alimente um motde 230 V, o segundo

fusivel apenas limita @orrenteque vai para o circuito eletrénico, tendo um parametro de
correntemuito mais baixoEm automatismosie 230 V, o primeiro fusivel além de
proteger a entrada de alimentacdo, também esta ligado, apds doshidivel, a parte
secundaria dos relés de atrancamento do mN&ste casoa bobina primaria do reké

aciona@ pela parte do circuito de 24 V.

Em seguida a transformacéo e as protec¢des, como falado anterioexistee; unidades
de contrologue alimatam motores de 24 V DC ou 230 V AC, noads controladores
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com motors a 24 V DC estes possuem, ap0s o segundo fusivel de protecdo, um
retificador de onda completa em pontenstituido por diodos, um condensador e um
diodozener A corrente que pasgeelo retificador é convertida numa corrente owd

através dos diodos, que conduzem corrente apenas num sentido. No condensador é
reduzida eondulacdad e t ens « o, rigpleta ¢ ween sxai dadiminddae sul t ad
através de um diodzener Nas undades de controlo com motora30 V AC, apés a

transformacao, a tensao e corrente geradas (AC) alimentam o circuito diretamente.

Dito anteriormente, tanto as unidades de controlauematismo#\C ou DC, possuem

relés para atracar a alimentacdo do md®ara cada motor sédo necessarios dois relés,
paraos dois sentidos de rotagape sao atracados através de um transistor controlado
pelo processadorodcontrolador.O processador envia um sinal digital para a base do
transistor que faz com que este amal Ao conduzir enviauma pequena corrente
suficiente para estabelecer uma corrente entre os terminais do-eadtsor, suficiente

para alimentar os bobinas dos relés. Quando o relé atraca, os contatos do setor secundario
do relé deixam de estar em og80 e mudam a condicdo do circuito, ligando o circuito

de alimentacdo do motd®@s relés normalmente usados neste tipo de controladores séo
acionados no setor primario com 12/24 V, em DC caso seja um controlador com
retificador, devido a ter motores 24V DC, ou em AC se for uma ughade de controlo

com motores 230 V e o circuito seja a 24 V alternaddsetor secundario do relé como

esta interligado com o circuito do motor, este suporta elevadas correntes e tensées, até 16
amperes e 250 V AC ou 30 DC. Uma grande vantageihe usar relés para acionar
motores é usar baixas tensdes e correntes para 0 comando no primeiro circuito,
protegendo @utomatismale possiveis tensées e correglievadagjue irdo circular no

segundo circuito.

Além dos relés eletrorsénicos que atracam o motor, alggontroladoes dependendo

do modelo, também possuem relés para acionar sinalizadores lumindsokatluras
elétricas quando necessari@aso nao os tenham espeglem setigados emparalelo

com as saidago motor (fae e neutro). O sinalizador sé esta ativo quando o motor esta

em movimento.

No circuito impressoadimentado a 24 V apds as protecOes existem além dos relés,
diversos componentes eletronicos que fazem parte dos parametros e logicas a configurar

na maquina, além do processador que regista e guarda todas as informacéses, usam
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potenciometroslogaritmicos com resisténcia elétrica ajustavel. Estes sdo usados,
interligados com o processador da maquina, para definir par@metros na unidade de
controlo.A nivel de ldgica € utilizado ulIP Switchde 8 interruptoreséo usados para
mudar o estado das légicas \adas no processador. Alguns modelos de unidades de
controlo mais recentes ja utilizam para a programag&ocdntroladoregpenas um
display com botdede switch E usada para definir calterar parametros e lidgs, asua
grandevantagem € que se tornais simples para o instalador e para alguma alteracéo

ou manutencaa fazemo sistema.

Em relacAascomunicacfesstes controladoréém integrado no circuito impresso um
recetorRolling Code ou de Cédigo fixo no caso s controladaes mais antigs, que
capta frequéncga 433.92 MHz com uma memoria capaz de gravar até 63 comandos

diferentesO seu funcionamento mais detalhado sera explicado mais a frente.

As entradas e saidas das unidades de controlo ndo variam muito de modelo para modelo,
podempossir dois tipos de entradde alimentacdo, dependendo se € um controlador
alimentaa a 230 V monéasicosou alimentacao trifasica em unidades de controlo com
motores mais potente3odas stasdispdem também entradas de sirdgscomandp

como entradas d&TART, OPEN, STOP, PH@dinal de fotocélula), SWO e SWC (sinais

de fins de curso), e em alguns modelos de contr@gdomomeadamente controladsr

de automatismos papmrtdes de batentmumaentrada PEQsinalpedonal para abrir

apenas uma folhaReferente as saida®scontroladoes, estes podeter trés tiposde

saidas para motores, trés saidas para motores monofasicos AC, duas fases de rotacdo e
neutro, mais o condensador de arranque, quatro saidas para motores trifasicos AC, neutro
e fases, e das saidas para motores DC, negativo e positivo. Dentro das alimemtacdes
saidas também possuem bornes especificos para alimentar acessoérios como sinais
luminosos e fotocélulas. O sirdd saida para &stocélulas pode ser em 24 V AC ou DC,
dependendgeo controlador possui retificador ou nada questdo do sinal luminoso, a

saida é feita em 230 V AC, ou 24 AC ou DC, dependendo pelos mesmo motivos
anteriormente falados. Estasidades de control@m um bornespecificade seguranca,

24 V Sak+, em quesO é usado para testafuncionamento das fotocélulas numa nova
instalacapo controlador desliga e liga a alimentacdo das fotocélulas para ver como se
comportam se as fotocélulas se comportarem conforme o pedido, € mudado o cabo de

alimentacéo de 24 Bafe + para 24 Vtem normal funcionamento o borne de seguranca
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nao é utilizadoPor fim possuem um borrespecificopara a antena, para aumentar o

alcance de rececéo de ondas de radio frequpatsaorecetor incorporado na placa.

3.2. Automatismosde uso Reglencial para Portdes de Correr

O Deimos AC A € um automatismo de uso residencial com um motor monofésico de
correr alternada, enquantd@imosBT A e Ultra BT, também de uso residencial, mas
com motores de 24 ¥m corrente coimiua. Uma das vantagensséndo motores DC e
através d controlador, terem um limitador de binério eletronico regulavel, desaceleracao
na abertura e fechseremmais silenciosos @nsumidores de menos poténcia. O modelo

BT possui fins de curso eletromecéanicos e o Ultra BT firsude magnéticos.

Algumas das caracteristicas destes automatismos sdo a programacdo mediante
potenciémetros dip-switch um recetor bcanal integrado e detecdo de avarias mediante
LED’s.

Na seguintefigura € mostrado um modelo e a unidade de controtiicaéa numa
instalacéo feita durante o estagidabela 8 e figur&5 sado referentes as caracteristicas
do modeloDeimosAC A 600 e o esquema da unidade de controlo do mesmo, com 0s

bornes de ligagoes.

Figura 34-Deimos AC 600 ALPHA SD(Adaptado)
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Tabela8-Caracteristicas Deimos AC A 60&2]

Modelo AC A

Alimentacao

Rotacdes do motor

Condensador

Poténcia absorvida
Protecdo Térmica

Classe isolamento

600

110120 V 50/60 Hz
220-230 V 50/60 Hz
1400 mint

14 uF (220-230V)
50 uF (120 V)

400 W

150 C

F

Médulo pinhao(Standard) 4 mm (14 dentes)
Veloc. Folha (Standard) 9 m/min
Peso max. Folha (Standa 6000 N ¢600kg)

Binario maximo
Relacdo reducao
Lubrificacdo

Manobra manual

Tipo de utilizacéo
Unidade de controlo
Condi¢des ambientais
Grau de protecao
Ruido

Peso do operador

Ciclo méaximo

Pedro Paulino

18 Nm

1/30

Graxa permanente
Desbloqueianecénico por alavanca
Semtintensivo

ALPHA SD

De-20C a + 55C

IP 24

<70 dBA

8,1kg (* 71N)

CAPITULO 3

5 ciclos/h com manobra de 50 segunc
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Figura 35-EsquemaontroladorALPHA S¥Adaptado)53]

Os modelos apresentados seguidamente sdo os modelos BT A e ULTRA BT A, sendo
automatismos com caracteristicas muito semelhantasdade deantrolo utilizada é a
mesma.As duas grandesdiferencas nas caracteristicas destes automatismos para o
Deimos AC € a possibilidade de utilizar baterias devido a ser um sistemaaDC
possibilidade de regular a velocidade eletronicamente e com isso ter unaelasao

na abertura e no fecha.programacéo n®eimosUIltra BT é simplificada através de um

display programavel.

A figura 36 éindicativaa um modelo BT ultra eespetiva unidade de controlo,tabelas
9 e 10 sé&o referentes as caracteristicas dos atisomos BT e a figur87 € relativa ao

esquemaalcontrolador destes modelos.
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CAPITULO 3

Modelo BTA

Alimentacao

Motor

Poténcia absorvida
Corrente max. absorvida
Médulo pinhdo(Standard)
Veloc. Folha (Standard)
Peso max. Folha (Standarc
Binario maximo

Reacgédo ao choque
Lubrificacéo

Manobra manual

Tipo de utilizagéo

Baterias tampao(opcionais
Condicdes ambientais
Grau de protecéo

Ruido

Peso do operador
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Figura 36-Deimos Ultra BT e HaméAdaptado)

Tabela9-CaracteristicadModelos BT A54]

400

110120 V 50/60 Hz

220-230 V 50/60 Hz

24V DC

S50 W

0,5A (230 V)-1 A (110 V)

4 mm (14 dentes)

12 m/min

4000 N ¢400kg)

20 Nm

Limitador de binario eletrénico
Graxa permanente
Desbloqueio mecéanico por alavar
Intensivo

2 baterias de 12V 1,2 Ah
De-20C a + 55C

IP 24

<70 dBA

7Kkg (= 70N)

600

110120 V 50/60 Hz

220-230 V 50/60 Hz

24V DC

70W

0,5A (230 V)-1 A (110 V)

4 mm (14 dentes)

12 m/min

6000 N ¢600Kkg)

30 Nm

Limitador de binéarieeletronico
Graxa permanente
Desbloqueio mecéanico por alavar
Intensivo

2 baterias de 12 ¥,2 Ah
De-20C a + 55C

IP 24

<70 dBA

7Kkg (= 70N)
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TabelalO-Caracteristicas Modelos Ultra B[b5]

Modelo Ultra BT A 400 600
Alimentacéo 110120 V 50/60 Hz 110120 V 50/60 Hz
220-230 V 50/60 Hz 220-230 V 50/60 Hz
Motor 24V DC 24V DC
Poténcia absorvida 50 W 70 W
Corrente max. absorvida 0,5 A (230 V)-1 A (110 V) 0,5A(230V)-1 A(110V)
Moédulo pinhdo(Standard) 4 mm (14 dentes) 4 mm (14 dentes)
Veloc. Folha (Standard) 12 m/min 12 m/min
Peso max. Folha (Standarc 4000 N ¢400Kkg) 6000 N ¢£600kg)
Binario maximo 20 Nm 30 Nm
Reacao ao choque Limitador debinario eletronico Limitador de binario eletrénico
Lubrificag&o Graxa permanente Graxa permanente
Manobra manual Desbloqueio mecéanico por alavar Desbloqueio mecanico por alavar
Tipo de utilizacdo Intensivo Intensivo
Baterias tampdao(opcionais' 2 baterias de 12V 1,2 Ah 2 baterias de 12V 1,2 Ah
Condigdes ambientais De-20C a + 55C De-20C a + 55C
Grau de protecao IP 44 IP 44
Ruido <70 dBA <70 dBA
Peso do operador 7 kg (= 70N) 7 kg (= 70N)
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3.3. Automatismos de uso Industrial para Portdes de Correr

Os modelos para uso industrial, o ICARO e SP3500, s&o motores mais robustos, motores
de corrente alternada, com elevado binario e poténcia, capahasctbnar em servico
confinuo com enormes cargas devido ao seu sistema de refrigeracéo ligado acAmotor
diferenca entre estes daistomatismog haver um modelo monofasico e outro trifasico
Sendo o trifasico o SP3500um automatismocom maior binaro e uma relacao de
reducao maior, com isto tem incorporado um freio elé#iticional um travao que ajuda

0 motor a parar rapidamente devagograndes cargas que pode suportar.

As seguintediguras séo relativas a instalacdes fedaste tipo de automatismos € a
tabelas 11 e 12 sao referentes as caracteristicas dos automatismos ICARO e/&P3500

figuras40 e 41relativas aos esquemassccontroladogs destes modelos
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Figura 39-ModeloSP3500e respetiva unidade de contr@falaptado)
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Tabelall-Caracteristicas ICAR(b7]
Modelo ICARO Vv

Alimentacao 110120 V 50/60 Hz
220230 V 50/60 Hz

Rotagdes do motor 1400 mint

Condensador 25 uF (220-230V)
100uF (120 V)

Poténcia absorvida 750 W

Protecao Térmica 140 C

Classe isolamento F

Médulo pinhdo(Standard) 4 mm (18 dentes)
Veloc. Folha (Standard) 9 m/min
Peso max. Folha (Standard) 2000kg

Binario maximo 40 Nm
Relacédo reducéo 1/38
Lubrificacao ERGOIL

Manobra manual

Tipo de utilizacao
Unidade de controlo
Condi¢des ambientais
Grau de protecao
Ruido

Peso do operador

Ciclo méaximo

Pedro Paulino

Desbloqueio mecénico por alavan

Muito intensivo
LEO

De-15C a + 60C
IP 24

<70 dBA

25kg (£ 250N)

Servico continuo
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Figura 40-Esquema controlador LE@daptado)58]

Tabelal2-Caracteristicas SP35059]

Modelo SP3500
Alimentacéo

Protecao

Poténcia absorvida
Corrente max. absorvida
Classe isolamento
Modulo pinhdo(Standard)
Veloc. Folha (Standard)
Peso max. Folha (Standarc
Binario maximo

Relagéo reducao
Lubrificacao

Manobra manual

Tipo de utilizacao

TRI 400

Trifasico+N 400V ou 230 V
Disjuntor

550 W

2A (400V) ou 3 A(230V)

=

6 mm (19 dentes)

10,5 m/min

3500kg

50 Nm

1/50

Oleo

Desbloqueio mecanico com cha

Muito intensivo
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Unidade de controlo
Condicdes ambientais
Grau de protecao
Peso do operador

Ciclo maximo

SIRIO TEL
De-15C a + 50C
IP 54

54 kg

Servico continuo

©

DI

N R

380-400V ~
50/60Hz

Figura 41-Esquema controlador SIRIO TEAdaptado)60]
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3.4. Automatismos de uso Residencial para Portbes de Batente

Neste subcapitulmostraseas caracteristicas dos acionad@letromecéanicos instalados

para automatizar portdes batente do tipo residencial. O motor redutor mantém o portao
bloqueado no fecho e na abertura, sem a necessidade de uma fechadura elétrica para
folhas com portas com um comprimento maximo de 3 metrds.tlp® de atuadores
possuem um limitador eletrénico de binério que é comandado pela unidade de controlo.
Séo dotados de um sistema de detecéo de obstaculos ecoafonormas EN 12453 e EN

12445, estas normas serdais benreferidas no proximo céoilo.

Este tipo de acionador eletromecénico € um dispositivo usado para fornecer forca numa
determinada carga, utilizando um motor elétrico. A saida deste tqpdalaatismgode

ser linear ou rotativa. Os automatismos estudados e instalados durante o geeriodo
estagio, neste tipo de modelos, foram o PHOBOS, motor com saida rotativa, e 0

KUSTOS, motor com saida linear.

Os atuadores lineares utilizam um conjunto de engrenagens para estender e retrair o braco
de acionamento. Os do tipo rotativo também utilizangrenagens para transferir
movimento, dependendo dos requisitos de torque de aplicacdo. A rotacdo dos motores
com saida linear é traduzida num movimento linear lento e mais poderoso a nivel de
binario através de um conjunto de engrenagens de parafusscdesem fim. A medida

gue a haste gira, a porca mesgpara os lados, direito ou esquerdo conforme a rotacéo

do motor, para fornecer o movimento necessario. O atuador elétrico rotativo fornece uma
baixa velocidade e alto torque rotatieceste tipo detaador estende ou ret@braco de
acionanento para transferir movimentod® geralmente instalados em situacbes onde

seja preciso produzir valores mais altos de torque em baixas velocidades.

Séo fixados ao lado do portdo, sendo um de cada lado, e l@achidade de controlo.
Dependendo do tipo de modelo, a unidade de controlo é alimentad®2a®%20a 50/60

Hz, e estdo disponiveisasversdes de motores AC ou DC para este tipo de caso, com
poténcias que variam dos 40 W, no caso dos motores em caoeiiteia, e até 300 W

em corrente alternada para cada motor, com cargas suportadasrigoe de peso
maximo de 400 a 500 kg cada foltp@rtao)

73

Pedro Paulino



Solucdes para Automagédo Residencial, Industrial e Controlos de Acessos CAPITULO 3

O funcionamento deste tipo de motores e unidade de controlo é bastante semelhante aos
dos de portbes de correéS&o utilizados condensadores de arranque nos motores em

corrente alternada, para ajudar o motor no arranque acoplado a carga. Apesar de néo
estudados, para portdes de grandes dimensdes, séo utilizados motores hidraulicos em vez

de trifasicos.

A figura 42 e 43 s&o relativas a instalacdes efetuadas durante o periodo de es$agio.

tabelas e imagens abaixo, sédo refereadesaracteristicas &cada modelo, PHOBOS e
KUSTOS, e da respetiva wigde de controlo, ALTAIR e LIBRA.

Figura 43--Automatismo&USTOS BE respetivamente unidade centrolo(Adaptado)
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Modelos

Alimentacao

Motor

Poténcia absorvida
Corrente absorvida
Classe de Isolamentc
Protecdo Térmica
Velocidade do espigé
Final de curso
Manobra manual
Peso max por folha
Peso do operador
Lubrificacdo

Tipo de utilizacéo
Unidade de controlo
Condi¢des ambientai:

Grau de protecdo

Pedro Paulino

CAPITULO 3

Tabelal3-Caracteristicas PHOBOS/KUSTQ&L] [62]

PHOBOS A 50
110120 V 50/60 Hz
220-230 V 50/60 Hz
230V AC

210 W

0,8 A

=

110 C

15 mm/s aprox
Tempo de trabalho
Chave personalizada desbloqueio
5000 N ¢500Kkg)
7,7kg

Graxa permanente
Semtintensivo
ALTAIR P

De-20C a + 55C

IP 44

PHOBOS/KUSTOS BT 40
110120 V 50/60 Hz
220-230 V 50/60 Hz

24V DC

40 W

15A

=

110 C

15 mm/s aprox
Magnéticos

Chave personalizada de desbloque
5000 N ¢500kg)

7,7kg

Graxa permanente
Semiintensivo

LIBRA C GS

De-20C a+ 55C

IP 44
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3.5. Automatismos de uso Residencial/Industrial para Portdes de Teto

O subcapitulo seguinte mostra os varios modelos de automatismos estudados e instalados
para uso em portdes basmtles ou seccionados. Modelos como BOTTICELLI, EOS e
ARGO. Automatismos eletromecanicos para uso intensivo/muito intensivo, concebidos
para este tipo de automatizac&@fio adequados pamama instalacdo em qualquer
contexto, do residencial ao condominioags a variedade de carris de correntes
disponiveis em varios comprimentos. unidade de control@ o fim de curso com
codificador e batente mecanico estdo integrados receptivamente no automatismo e no

carril.

Na imagem seguinte mostra o0s automatisme ARGO, BOTTICELLI/EOS
respetivamente e a sua unidade controlotalalas e image abaixoda imagem n26

estdo referidas as caracteristicas de cada modelo, juntamente camagem do
controlador Todos estes modelos utilizam a mesma unidade de contnoldando
praticamente apenas o dimensionamento do fusivel de entrada, visto que os motores
possuem diferentes poténcea nivel de configuracées serem equipadas com display ou

potenciometrog DIP Switch

Figura 46-Automatismo RGO, EOS e respeticontrolador(Adaptado)
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Modelo

Alimentacao

Alimentacdo do motor
Velocidade de abertura
Dimensdes do portao
Forca de tracéo

Reacao a impacto

Fim de curso
N° max de manobras por die
Lubrificacdo

Manobra manual

Tipo de utilizagéo
Unidade de controlo
Condi¢des ambientais
Grau de protecao
Ruido

Peso do operador
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Tabelal4-Caracteisticas Modelos Portdes de tf6] [66]

BOTTICELLI
110120 V 50/60 Hz
220230 V 50/60 Hz

24V DC

5 m/min

Portdo com max de 10%n

600 N

Limitador
eletrénico

Encoderincremental

20

Graxa permanente

EOS 120

110120 V 50/60 Hz
220-230 V 50/60 Hz
24V DC

4,5 m/min

Portdo com max de 16°n
1200 N

Limitador de binério
eletrénico
Encoderincremental

100

Graxa permanente

Com corda ou cabo d Com corda ou cabo d

aco

Semtintensivo
VENERE
De-15C a + 60C

IP 40
<70 dBA
5kg

aco
intensivo
VENERE
De-15C a+ 60C
IP 40

<70 dBA

5kg

CAPITULO 3

ARGO
110120 V 50/60 Hz
220230 V 50/60 Hz
24V DC
Portdo com max de 35%n
55 Nm
Limitador de binario
eletrénico
EncoderAbsoluto
350
Graxa permanente

Desbloqueio por puxado

Muito intensivo
VENERE
De-15C a+ 55C
IP 40

<70 dBA

10kg
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Figura 47-Esquema Controlador VENERES]

3.6. Controlos de AcessoPortas Automaticas

Estes tipos de automatismos t&wmo objetivo de automatizar portas pedonais com
folnas com um determinado peso. Possuem tambémumidade de control com
programacao através de utisplayinterligadocom um microprocessador que permite
regular automaticamente todas as fung¢des principais. O carril amortecido e as rodas de

perfil garantem pouco fdo de movimento.

O automatismo € alimentado pela tensdo da rede ( 230 V) onde pagsagistema de
alimentacéo, que incorpora um botéo bipglae permite desligar ou ligamimentacap

e um fusivel de protecdo contra sobre correntes. A partir dai passa por unrimadsfo

de 26 V que alimentaunidade de controldEsse controladaalimenta o motor de 24 V

de corrente coiiua e acessorios, como radares e fotocélulas. O fim de curso neste tipo
de sistemas éontrolado por unencoderabsoluto Sendo um automatismo gfusciona

em corrente coiriua, incorpora um kit de baterias ligadas&ade de controloaso a

energia falhe e deiaefuncionar o transformador noiaio do circuito.

Nas seguintedgiguras mostra os esquemas de ligacdexontolador, as suas saidasum

automatismo em preé funcionamento antes de ser levado para o local da instalagéo
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Filter Transformer
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230V 110V
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Figura 48-Esquema de Ligagbes Automatismo VISTA63L
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Figura 50-Automatismo VISTA SL

3.7. Controlos de AcesséBarreiras Automaticas

Neste caftulo constatese e apresentse 0s modelos de barreiras instaladosante o
periodo de estagio na empresa. Tal como nos automatismos anteriores existem versdes de
motores em corrente contia ou alternada, havendo assim maior oferta e variedade de

modelos a optar numa instalacéonea maiorescolhgpara ocliente.

Os malelos estudados e instalados foram a GIOTTO, uma gama de barreiras de uso
intensivo e muito intensivo, capazes de gerir passageissaté 6 metros e disponiveis

nas versdes de 24 V DC. E pittfimo o modelo MOOQOVI, barreiras de uso muito intensivo
com capcidade de gerir passagémsis até 5 metros. Este modelo utiliza motores de 230

V.

Estas bareiras sdo tipicamente instaladam situacdes para controlar entradas pedonais

ou de veicuws, como por exemplo em passagens de niparsjues de estacionamento

todo o tipo de situacdes de controlo de acesso e areas restritas. Este tipo de automatismo,
a nivel de funcionamento, € muito semelhante aos anteriores descritos. Possui um

controladomlimentad pela rede elétrica, essaidade de control@m saidas pa 0 moto

redutor, de 24 ou 230 V, para fotocélulas e detetor de massas metalicas. O moto redutor
vai rodar e levantar ou descer a haste da bare&rggaragem no fecho e na abertura é

controlada por fins de curso do tipo mianterruptores.
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E controlada por sinais &TARTatravés de botdes manuais ou através por um comando
deradiofrequénciayisto que ainidade de controlmambém incorpora um recet@olling
Code O esquema simplificado de o funcionamento de uma barreira automatioa

exemplo instalad@presentan-se naabela diguras seguints:

Modelo GIOTTOS BT 30 MOOQOVI 60

Alimentacao 220230 V 50 Hz 220230 V 50 Hz
Alimentacdo do motor 24V DC 230V AC

Poténcia absorvida 300 W 300 W

Classe de Isolamento F F

Tamanho da haste 3m 6m

Binario maximo 280 Nm 250 Nm

Tempo deabertura 25s 8s

Lubrificagéo Graxa permanente Graxa permanente

Manobra manual Desbloqueio mecéanico com chave¢ Desbloqueio mecanico com cha
Tipo de utilizagéao intensivo Semtintensivo

Unidade de controlo  LIBRA C GS ALPHA BOM

Condicdes ambientais De-20C a + 55C De-20C a + 55C

Grau de protecao IP 54 IP 24

Peso do operador 41 kg 35,6kg

Fins de curso Micro interruptores ajustaveis Micro interruptores ajustaveis

Tabelal5-Caracteristicas modelos GIOTTO & MOO}8] [69]

Figura 51-Barreira Auomatica
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Figura 53-Esquema Controlador Libra C G69]
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3.8. Acessorios

3.8.1.1Clonix

O recetor tem a funcdo de receber esta informacdesmantelaa transmissdo RF
criptografada e recupera codigo fixo e o codigRolling Code Ao comparar os codigos
armazenados no seu sistema, um chip de armazenamento de dados incorporado na placa
recetora que guarda o registo de todos os comandos programediodeterminar se o
sinal lecebido é autorizado e enviado pamicroprocessadoratontrolador e gerar uma

acao nos motores.

Os recetorefolling Code CLONIX utilizados s controladoes da BFT, podem ser
alimentados em corrente cémia ou alternadazd V, possemum filtro que capta sinais

de radio frequéncia a 433.92 MHZ, uma gama de frequéncia alta para nao interferir com
outro tipo de sinais, e devem possuir umaranfera melhor captacéo do sinal. O cabo
recomendado deve ser RG58 com uma impadanrondar os 50 Ohms, com esta antena

0 recetor consegue captar sirais umalistancia de 100 metros. A antena deve ser ligada

aos terminais especificos nontrolador do automatismo, que por sua vez estes terminais
estdo ligados por pistas ao recalarplacarecetora Sem uma antena a capacidade de
captacao do recetor passa aproximadamente para 50 metros de alcance. A presenca de
massas metdlicas perto da antena, pode causa interferéncia na recec¢do de sinais radio.

Nestes casos degedeslocar a agha para um ponto mais apropriado.

Em casode amemoria do recetor interno ficar cheia ou o cliente pretenda acionar o
automatismo a uma datcia acima dos 100 metros, pode ser instaladdonix exterior,

de igual funcionamento como o incorporado rex@l A diferenca € que estienix esta
protegido com uma peca em plastico com IP de 44, devido a ser um modelo para o
exterior. Esteclonix deve ser alimentado a 24 V paiontroladordo automatismo e as

saidaglos relésdevem ligar ao comum e atart damaquina.

Os transmissordgolling Codesédo alimentados por uma batetimapilha alcalina de 12
V do tipo 23A, que envia um sinRbolling Codea uma frequéncia de 433.92 MHz com
uma possibilidade de cédigos de 4 bilides de combinac¢des possiveis. €2 aloainal

vai variar dos obstaculos aécontroladore se tem antena ingmradaou ndo. Em caso
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da uma diminuicao ou perda de alcado transmissor pode ser devatofato das pilhas

do transmissoestarem quase ou totalmente descarregadas.

Estes aprelhos estdo em conformidade com o0s requisitos essenciais e a outras
disposicdes relevantes da diretiva 99/5/CE da unidade europeia, relativa a equipamentos
de radio e equipamentos terminais de telecomunicacfes e ao reconhecimento matuo da
sua conformidagl. Na imagem seguinte mosBa os dados técnicos do recetor e
transmissor:

DADOS TECNICOS DO RECEPTOR

Alimentagao :da12a28V=-da16 a28V-
Impedancia antena : 50 Ohm (RG58)
Contacto rele P1A-33V-, 1A - 24V=
M® max. radiotransmissores memornzaveis:
Versdo receptor: N®
radiotransmissores:
CLONIX monocanal 128 128
CLOMIX bicanal 128 128
CLONIX bicanal 2048 2048
CLONIX ESTERNA bicanal 128 128
CLONIX ESTERNA bicanal 2048 2048
DADOS TECNICOS DO TRANSMISSOR MITTO:
Frequéncia $433.92MHz
Temperatura de funcionamento 1-20/ +55"C
Caédigo mediante : Algoritmo rolling-code
MN° de combinagdes 14 bilices
Alimentagao :Pilha Alcalina 12V 23°
Alcance :50 /100 metros
Verstes de transmissores : Bicanal, quadricanal

Figura 54-Caracteristicas Recetor/EmisspiO]

3.8.1.2CPEM

A CPEM é uma caixa estanque utilizada para a colocacédo das cedetr@stroloe

transformadores dos automatismos. Normalmente é fixada a parede, com saidas e

entradas por baixo e vedada com silicone em volta.

Este tipo de caixa estanqudeio de plastico rigido e esta preparada com um grau de
protecao de IP 55, magua evitar que se forme condensacao e facilitar a ventilacado do

interior da caixa, esta preparada por debaixo num sitio especifico para fazer uma pequena
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fissura para gerar esse efeito. Ao efetuar esta operacao a caixa passa a um grau de protecao
de IP 44 Na seguinte imagem mostra o aspeto geral de uma caixa de estanque utilizado

para este tipo de funcdes:

Figura 55-Caixa Estanque CPENT1]

3.8.1.3DESME-Fotocélulas

As fotocélulas estdo entre os elemensseaciais em sistemas de automacao residencial

e industrial. A sua principal funcdo é que um determinado circuito seja ligado ou
desligado automaticamente através da leitura da quantidade de luz de um sensor
fotoelétrico que comanda um transistor que poat $ez abre ou fecha um relé

normalmente fechado.

O sensor € capaz de variar uma peguena resisténcia de acordo com a quantidade de luz
que € recebida sobre edgjesta maneitale acordo com essa resisténcia é possivel fazer
circular uma corrente pela biah do relé que fara com que um contato possa abrir ou
fechar, comutando assim o circuito a que estara ligado.

As funcbes das fotocélulas séo parecidagié um interruptor comum, mas como
internamente existe um circuito elitico, para o seu funcionantera mesma deve ser

alimentada a 24 V.

Estas fotocélulas para aplicagcdes exteriores constituidas por um par transmissor recetor,
onde ambos sao alimesta 24 V por dois terminais de alimentacdo e a recetora por mais
trés condutoresde sinal, estando estégados a unidade de controlo nas respetivas
entradas de sinal e ligadas aos terminais do relé da fotocélula recetora, dois desses trés

contatos estéo ligados ao comum e ao contato normalmente fechado do relé, o terceiro
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sinal é apenas em caso de teste fulecionamento da fotocélulas, em normal

funcionamento néo é utilizado

Este produto cumpre as normas reconhecidas e em conformidade com as diretivas
europeias, nhomeadamente 2006/95/CEE, 2004/108/CEE. O dispositivo é do tipo D
segundo EN12453 e estd em foomidade com a diretiva 2006/42/CEE somente se
estiver ligado a um quadro de controlo do mesmo fabricante dotado de circuito de
verificacdo de avarias nos circuitos de seguranca.imi@gensseguints mostrase 0s

dados técnicos das fotocélujastamente conos esquemade ligacbese um exemplo

instalado:
DESMEA.150
Tensao de alimentacao 24 == max. 500mA
DESME A.150 TX: 10mA
Corrente Absorvida RX: 10mA em repouso / 18mA max
Alcance dos contactos 30V, 1A
Grau de proteccao IP55
Temperatura de funcionamento |-20/+55°C
Alcance Util 30 m (reduzido no caso de nevoeiro-chuva)
Orientabilidade +20° horizontal, +5° vertical
Categoria sequndo a EN954-1 Cat2

[DESME A.15 O/THEA A.15 0.PF RX|  [DESME A.15 O/THEA A.15 O.PF TX |
(-

@ O
JP1

uv-Alo @)

COM.PHOT—|{ w &)
FAULT PHOT-{ = @)

24Vl =@
PHOTHl tn &

@2 X0,75mm?
@5 X0,75mm?

Figura 56-Caracteristicas e esquema DESNIR]

Figura 57-Fotocélula DESME
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3.8.1.4EBP-Fechadura Elétrica

Umafechadura elétrica € um dispositivo de bloqueio que funciona por meio de corrente
elétrica. Estas fechaduras podem ser autbnomas com um conjunto de controlo eletronico
montado diretamente na fechadura, ou controlada por um sistema de controlo de acesso.
O tipo mais béasico de bloqueio el@tico € um bloqueio magnético, um eletroiman é
montado dentro da fechadura e uma armadura (cilindro metalico). Quando o iman é
alimentado, cria um campo magnético que segura a armadura, e a larga quando o deixa

de ser.

Os modelos instalados séo de 24 ou 230 V, sendo acisridvés de uma saida da
unidade de controlo através do atrancamento de um relé de saida. Deve ser alimentado
com um cabo do tipo HO7 RN com secc¢&o minima de 2x1.5 fia imagem seguinte

€ mostra umexemplo instalado e &@bela caractera as caracteristicas dos diferentes
modelos EBP:

Figura 58-EBP-Fechadura Elétrica
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Tabelal6-Caracteristicas EBP /3]

Mod. EBP - EBPES2 - EBPE7S - EBPE9S0
EBP 230 EBP 110 EBP 24 EBP 12
MO/230V~
Alimentacdo 230V~ £10% | 110V~ £10% ' 12V~ £10%
50/60Hz 50/60Hz @ 50/60Hz
24V~ +10%
50/60Hz
Corrente de arranque 400mA 840mA 15A 24A
Corrente de manutengao da 150mA 260mA 1,454 3A
fechadura excitada
Temperatura de utilizagéo -20° + +455°
Grau de protecgéo P44

3.8.1.5Kit Baterias e placa SBS

O Kit de baterias € utilizado, em opcao de clientes, em sistemas de automatismos que
utilizem motores de 24 V em corrente daot. Este kit € composto por duas baterias de
chumboécido recarregaveis (12 V com 1.2 Ah) ligadaspamalelo e uma pequena placa

controladora.

A esta placa (SBS) € ligada os terminais do transformadonidade de controlque,

por sua vez, recarrega as baterias e alianentircuito desta placa.u@ndo a energia
elétrica falha a placa SBS continualimentar ainidade de controlatravés das baterias,
temporariamente. Com esta tecnologia € possivel com falhas de energia temporarias
continuar o funcionamento de todo o tipo de automatismos que fenticom motores

de 24 V DC Na tabela e imagem segterdemonstrae 0 esquema de ligacdes de um kit

de baterias e placa SBS e as suas caracteristicas:
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o o
1 24V~
0
—
] '
o e}
230V
\
. SBS ¢ -
) 4
| 3
. 2
\ 1 | ++ o
1
= - ++::|
12V, 1.2 AH 12V, 1.2 AH
& S
= =)

Figura 59-Esquema de ligacdes Placa SB&]

Tabelal7-Caracteristicas Beerias[74]

Tensédo de carga 27.2V DC
Corrente de carga 130 mA
Dados medidos a temperatura exterior d 25°C
Capacidade da bateria 2x (12V 1.2Ah)
Limite de protecdo da bateria descarregi 20.4 V DC
Tempo de recarga deateria 12/14 h

3.8.1.6RadiusSinalizador luminoso

Os sinalizadores intermitentes utilizados neste tipo de automatismos sdo como um sinal
seguranca visual para sinalizar o movimento de um portdo ou porta automatizada. O
sinalizador deve ser utilizado somente aasncontroladoredo fabricante. Os modelos

existentes s&o de 24 ou 230 V, com ou sem antena integrada.

O sistema de controlo deste sinal € controlado através de um transistor por recebe um
sinal digital na sua base pelo microprocessadandiade de controjeste vai conduzir

um sinal para a boiba de um relé. Quando o contato desse relé é acionado liga o circuito

de alimentagdo do sinalizador. Esse sinalizador é constituido por um pequeno
condensador e o casquilho com lampada, ligadgsaeatelo. O sinal digital enviageelo
microprocessador na@constanteassim que o transistor deixa de fazer efeito o circuito

€ aberto e a lampada passa somente a ser alimentada pela carga do condensador. O tipo

de condensador varia conforme o modelo do sinalizador, de 24 ou 230 V. Estes pequenos
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cortes no sigma de alimentacdo faz com que o sinalizador pisque, fazendo a funcéo
desejada.

Devido a serem dispositivos utilizados para ambientes exteriores, o circuito do sinalizador
esta protegido com uma carcagca em plastico com um IP de 44. A ligagétade de
controlodeveser feitacomum cabo multipolar com uma secgdo minima de 2x1.5enm

do tipo previsto pelas normativas vigentes. Se o cabo estiver ao ar livre, deve ser pelo
menos igual a HO7RIF enquanto que, se for interno, dentro de uma calha, develser p
menos igual a HO5 VAF. Na tabela e imagem seguintes mesaas caracteristicas deste

sinalizador e o esquema de ligagdes:
Tabelal8-Caracteristicas Radiug’5]

MOD. /ﬂ/ I Swsﬁ @ P Y i 1

120V~ 40W-E14

B LTA R1 | -20°C++60°C | 220-230V~ | 40W-E 14 44 Y 433.92MHz
24V~ 25W-E14
120V~ 40W-E14

B LTA R2 | -20°c = +60°c | 220-230V~ | 40W-E 14 X
24V~ 25W-E14

6
s

Loy Rl
ey |

Figura 60-Esquema de Ligagfes Rad[udS]
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4. Aplicacéo pratica do estudo e instalacdo dos equipamentos

Neste cajiulo pretendese mostrar, de forma detalhada, o métodoindtalacdo e
configuragdo dos automatismos residenciais, industriais e controlos de acessos instalados

e estudados durante o periodo de estagio.

4.1. Seguranca Geral para a instalacdo de Automatismos

Os elementos construtivos da maquina e a instalacao devamerestonformidade com

as seguintes Diretivas Europeias quando aplicaveipetiess modificacbes sucessivas

2014/30/CE
2014/35/CE
2006/42/CE
2011/305/CE
99/05/CE

=4 =2 42 4 -

A diretiva 2014/30/CE é relativa a harmonizacdo da legislacdo dos EMaduzos
respeitantes a compatibilidade eletromagnétistia diretivaeformula a antiga diretiva
2004/2008/CE apo6s 20/04/2016.

A seguinte diretiva 2014/35/CE é referente a harmonizacao da legislacdo dos-Estados
Membros respeitante a disponibilizacdo no mercadoaterial elétrico destinado a ser
utilizado dentro de certos limites de tenséo, esta diretiva € uma reformulacéo da antiga
2006/95/CE e esta em vigor apos 20/4/2016.

No terceiro ponto, a diretiva 2006/42/CE do parlamento europeu e do conselho de 17 de
maio de 2006 é alusiva a maquinas, e que reformula a antiga diretiva 95/16/CE.

Em quarto, a diretiva 2011/305/CE estabelece condigcbes harmonizadas para a
comercializacao elprodutos de construcao, revoga a diretiva 89/106/CE do Conselho e

do Parlamento Europe

Por fim a diretiva 99/05/CE do Parlamento Europeu e do Conselho € referente aos

equipamentos de radio e equipamentos terminais de telecomunicacbes e ao
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reconhecimento mutuo da sua conformidade, que apesar de continuar nos manuais dos
automatismos da BEAR foi revogada pela diretiva 2014/53/CE apds 13/6/2016.

Para todos os Paises extracomunitarios, além das normas nacionais vigentes, para se obter
um bom nivel de seguranca também € oportuno respeitar as normas de seguranca
indicadas. O fabricante do prddunesta caso a BFT em ltalia, declina toda e qualquer
responsabilidade derivante de um uso improprio ou diferente daquele para o qual esta
destinado e indicado na documentacéo, assim como, pelo incumprimento da Boa Técnica
na construcao dos sistemas eehio (portas,portdes,etc.), assim como pelas deformacdes

gue poderiam ocorrer durante o uso.

A instalacdo deve ser efetuada de acordo com a norma EN 12635 no que diz respeito a
prescricdes de Boa Técnica e das normas vigentes. Antes da instalacdo dtosauoma
devese efetuar todas as modificacdes estruturais relativas a realizacdo das barreiras de
seguranca e a protecdo ou segregacao de todas as zonas de possivel esmagamento ou
arrastamento e de perigo geral, de acordo com o previsto pelas normas EN 12453

ou eventais normas locais de instalacdor BRm verificarse a estrutura existente possui

0S requisitos necessarios de robustez e estabilidade.

A norma EN 12635 especifica as informacdes a serem fornecidas pelo fabricante da porta

e pelo fabricate dos componentes para garantir a instalacéo, operacéo e uso (incluindo
manutencdo e reparo) de portas, portdes e barreiras destinados a serem instalados em
areas ao alcance de pessoas. Também abrange portas comerciais, tais como persianas e
grelhas dealamento utilizadas em estabelecimentos comerciais, que séo principalmente
fornecidas para o acesso de pessoas em vez de veiculos ou mercadoriaseAplica
também agortas operadas manualmente poatas elétricas, a portas e componentes
destinados a sare i nst al ados por i nsé¢ podeatdnbéne s n « o
aplicarse a instalacao e utilizacdo de componentes de atualiza¢do. A norma EN 12635

aplicase apenas as portas e componentes fabricados aposla dagaublicacéo

Segundo a norma EN 12604 as portas devem ser concebidas e construidas de modo que
possam ser instaladas, mantidas, reparadas e usadas com seguranca. As portas devem
resistir a forcas estaticas e dinamicas quando sujeito a uma utilizac&o normal. E também
de considerar o desgaste, fadiga e corrosdo em condicfes nddewiio destanorma

sao apresentados nscos significaios relacionados com as port&ade haver oubs
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ricos em adi¢éo aos listados)de estes riscos estdo presentes,-dev@mar medida
adequadas para os eliminar. Riscos mecanicos devem ser evitados e removidos usando
protecdes apropriadas, se isso nao for possivel, os locais de risco ou risco residual devem

ser identificados com sinais de alerta.

Por fima norma 12453 referida em cinespecifica os requisitos de desempenho em
relacdo a seguranca em uso de qualquer tipo de operador automatizado, como portas,
portdes e barreiras destinados a serem instalados em areas ao alcance de pessoas, e para
o qual o principal uso pretendido é daesso seguro para bens e veiculos dirigidos por

pessoas civis, comerciais ou residenciais.

O automatismo tem de ser instalado, considerando motor e controlador, num ambiente
propicio ao seu funcionamento, com um intervalo de temperaturaayigse dependeato
também dos modelos a escolhentre 0s-20°C e 55°C, sendo o intervalo de
funcionamento de temperatura do motor-2@°C e 55°C ealcontrolador de10°C a

55°C.

O automatismo nédo se dewestalarnum ambienteem atmosfera explosiva, ou seja, na
presega de gases ou fumos inflamaveis qussponconstituir um grave perigo para a
seguranca. Durante a instalagdo do automatismo ou em manutencgdes/reparacgies deve
interromper a alimentacdo elétrica, por exemplo desligar o disjuntor no quadro de
alimentacdoantes de efetuar qualquer intervencado. Desligar também eventuais baterias
tampdao presentes no automatismo caso o cliente tenha pedido para incorpEtama

casohaja umdalhade energia.

Antes de se ligar a alimentacao elétrica do automatideveseverificar de que os dados
nominaisde tensédacorrespondm aos da rede de distribuicdo, e que a montante da
instalacéo elétrica haja um interruptor diferencial e uma protecéo contra as sobrecorrentes
adequadadDevese também gever na rede do siste automatizado, um interruptor ou

um magneto térmicomnipolar, e previsto pelas normas vigentes.

Averiguar também que a montante da rede de alimentac&o haja um interruptor diferencial
com limiar de interveng&o nao superior a 0,03 A, e ao previsto p@lams vigentes.
Deveseconferir,sendo esta seguranca muito importante, que a instalacao de terra seja
feita corretamente, ligando a terra a todas as partes metalicas de fecho (porta, portdes,
etc) e todos os componentes da instalacao equipados coendedcerra.
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A instalacdo deve ser feita utilizando dispositivos de seguranca e comandos de
conformidade com a normativa europeia EN 12978 e EN 12358ma 12978 referente
a requisitos e metodos de teste em portdes industrial e comerp@i®es de gagens,

a EN 12353 ja foi referida anteriormente.

As forgas de impacto podem ser reduzidas atraves da utilizacdo de bordas deforméveis,
em caso de as forcas de impacto serem superiores 0s valores previstos pelas normas,
aplicase dispositivoglectrosensivei®u sensiveis a pressdo. Todos os dispositivos de
seguranca (fotocélulas, perfis sensiveis, sft)necessarios para proteger a area de

perigos de possiveis esmagamento ou arrastamentos.

Devese também g@icar os sinais previstos pelas normativagentes, cada instalacdo
deve ser identificada de modo visivel de acordo com o prescrito pela EN-1,32%4
norma europeia relativa a caracteristicas de controlo de produtos sem resisténcia

contrafogoou fumo.

Apés terminado uma instalacdo, desee aplkcar uma placa de identificacdo na
porta/portdo do automatismo, e se o automatismo for instalado a uma altura inferior a 2,5
metros de altura, ou que seja acessivel, é necessario garantir um aquedado grau de

protecdo das partes elétricas e mecanicas.

4.2. LigagOes

No que toma as ligacdes, para a ligacdo a rede elétrica,-géligabo multipolar com

uma seccdo minima de 5x1,5 Aom 4x1,5 mmpara alimentacées trifasicas, 3x1,5Mm

para alimentagbes monofasicas. Para a ligacdo dos circuitos auxiliares, como as
fotocélulas, utilizese condutores com seccdo minima de 0,5%.nibevese dilizar,

guando necessario, botbées com capacidade nao inferior a 10A 50&hter os

condutores de aita baixa tensao fisicamente separados dos condutores de baixa tensao.

Antes de tornar o automatismo definitivamente operacional, e durante as operacgdes de

manutencéo, devee controlar escrupulosamente o seguinte:

1 Verificar que todos os componentes est@aidamente fixos com firmeza,;
1 Averiguar a operacéo de arranque e de parageoaso de comandnanual;

1 Examinar a logica de funcionamento normal e personalizada,;
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1 Pinhdo com uma folga de 2mm ao longo de toda a cremalheira, e o carril de
deslizamento limpe sem detritos, isto para automatismo de portdes de correr;

1 Verificar o controlo de binario de deslizamento do portéo seja linear e que as rodas
sejam adequadas para suportar o peso do portao;

1 Para portdes de batente, verificar que o eixo de rotacao ofleas fseja
perfeitamente vertical;

1 Controlar o correto funcionamento de todos os dipositivos de seguranga e a correta
regulacé da seguranca anti esmagamento verificando que o valor da forgca de
impacto medido nos pontos previstos pela norma EN 12445jndejeor ao
indicado na norma EN 12453;

1 Verificar a funcionalidade da manobra de emergéncia, se presente, a operacao de
abertura e fecho com os dispositivos de comando aplicadogereguar a
integridade das conexdes elétricas e cablagens, em espetalmdas bainhas
isoladoras e dos prensabos;

1 Durante a manutencdo dese efetuar a limpeza dos dispositivos 6ticos das
fotocélulas;

1 Para o periodo fora de servico do automatismo, verificar o desbloqueio de
emergéncia de modo a tornar livre a parte dpi@ permitir assim a abertura e o
fecho manual do portao.

1 Se se insfar dispositivos de tipo Ddefinidos pela EN 12453, ligados em
modalidade nao verificada, dese estabelecer uma manutencéo obrigatéria com

uma frequéncia pelo menos semestral;

4.3. Instalacéo e configuragdo de automatismos para portdes de correr

Como ja referido anteriormente, estes automatismos sao constituidos por diversas partes,
0 motor, as reducdes, o sistema de desbloqueamento para manobra manual, e a unidade
de controlo. Na seguinfegura mostra a constituicdo, peca a peca, de um automatismo

deste género.
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Figura 61-Constituintes Automatismo portdes de coffet]

4.3.1. Disposicao dos tubos e cabos elétricos

A instalacdo elétricadanto nos motores monofasicos como trifasicos, tem de estar em
vigor com as normas vigentes para instalacdes elétricas, nomeadamente8CH®4

364, HD384 e restantes normas nacionais.

A norma CEI 648 é referente a implementacédo de sistemas elét@mosalimentacao

ndo superior a 1000 V em corrente alternada e Y50® corrente coimua. Representa

o principal ponto de referéncia para todos aqueles que operam em sistemas elétricos de
baixa tensdo a nivel industrial e residencial. A norma contémrigles relativas ao

projeto, com o objetivo de garantir a segurancas das pessoas, bens e operacdes adequadas

para o normal funcionamento do sistema.

Relativamente a norma IEC 60364, € uma norma internacional da comissao eletrotécnica

para instalacdes etétas em edificios. Esta norma é uma tentativa de harmonizar as
normas nacionais de fiacdo numa norma IEC, e foi publicado na Unido Europeia pelo
CENELEC como AHD 603640. Tem como objetivo
orientacao a pessoas que iretale inspecionem sistemas elétricos.

Por fim a norma HD 384 € aplicavel nas regras técnicas as instalacdes elétricas de baixa
tensdoque constituem o Regulamento de Seguranca de Instalacdes de Utilizacdo de
Energia Elétrica e 0 Regulamento de Segurandasialactes Coletivas de Edificios e
EntradasNesta conformidade, pretende que as regras técnicas das instalacdes elétricas

de baixa tenséo se aproximem o mais possivel dos documentos de harmonizacdo da série
HD 384 do CENELEC Comité Europeu de Noraflizacdo Eletrotécnica ou, na sua falta,

das publicacbes da série 364 da €CEbmissao Eletrotécnica Internacional.
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O esquema padrdo de uma tipica instalacdo drutmmatismale portdes de correr, onde
as ligacoes de alimentacao aatomatismoasém de undisjuntor diferencial de protecéo
com um cabo multicondutor de 3 ou 5 condutor@spendendo se o modelo for
monofasico ou trifasico, e a sec¢io do cabo de 1,50m@,5 mnd, também dependendo

dos mesmos fatos devido a diferenczaeentesle modelos mo para trifasicos.

Apés a alimentacdo dmutomatismeas ligacdes e seccao dos cabos sdo semelhantes nos
diferentes modelos. Utilizae cabos multicondutor de 5 e 2 condutores com uma secg¢ao
de 0,75 mrhpara a alimentacio e comunicacdo das fotocélulad \deUm cabo de pelo
menos 2 condutores de alimentacdo para o emissor e 5 condutores rpaetop

alimentagc&o mais comunicacdes para a unidade de controlo.

No caso da alimentacao do sinal luminoso, caso o cliente o pretenda instalar, este pode
ser de 24 V ou 230 V, dependendo da saida da unidade de controlo e do automatismo
instalado, utilizase um cabanulticondutor de secgdo de 1,5 Aube espessura de cada
condutor, mais um cabo RG58, também chamado de cabo de antena, para aumentar o
alcance de rececao do sistemaRidiing Code da unidade de controlo. Esta seccéo de
alimentacdo ao sinal luminoso, € compativel com as amperagens tantsingéga
luminososde 24 ou 230 V.

Por fim, caso o cliente pretenda instalar um botéo de presséo, para abrir o portdo, uma
alternativa ao comando de radiofrequéncia, é disposto um tubo com condutores de secc¢ao
minima de 0.5 mfpara esse efeito, visto que é apenas para eevindis, as saidas

deste cabo estdigadasa botbes de pressdo, normalmente abertos por defedo, e
entradas ligadas @PEN.CLOSE COMUM da unidade de controlo.

Nas figuras seguinteésmostralo a topologiastandardda disposicéo corretaadubagem
elétrica a primeira imagem apliecse a modelos como DEIMOS AC, DEIMOS BT,
ULTRA BT e ICARO. A segunda imagem aplsa a modelos SP3500.
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Figura 63-Disposicaode tubos operadores trifasic{&9]

4.3.2. Fixagao da base do motor

Na fixacdo do automatismo, e este tépico é geral para todos os modelos de portées de
correr anteriormente descritos, dese fazer uma base em cimeptva a fixacdo da base
metalica dcautomatismoA fixacao é feita conguatrovarasde pelo menos 100 mm de
comprimento. Seguidamente € feito uma furagédo no chéo respeitando os buracos da base
e as cotas recomendadas, fixaratovaras de preferéncia com bucha quimica para
assegurar uma boa fixacao comtsaibracdes do motoNaseguintdigura € mostra uma
ilustra-«o onde fAX0 ® a miinade 25snmrerwalthee cr e ma l
do cimento serve de prevencdo genentrada de agua ou insetos por debaixo do
automatismoDevido a abertura da passagem de cabos de alimentagcado para a unidade de
controlo e dos acessoérios, as folgas séo isoladas com silicone. A profundidade
recomendada das varas de ago para 0os movimdatasotor e as vibragfes tém uma

recomendacéao de cerca de 60 a 70 mm.
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I ——

Figura 64-Disposicao fixagdo do mot§b4]

4.3.3. Montagem da cremalheira e centragem em relacdo ao pinhao

Apos a fixagdo do motor rmse metalica é fixado a cremalheira ao portdo. Existem duas
possibilidades de a fixar, se a cremalheira for em plastico, com uma liga de aco interior,
gue normalmente é usagara osautomatismosde menos poténcia como &re
DEIMOS, jaincorpora ranhusa é parafusada ao port&e.for totalmente em aco, usada

na série ICARO e SP2500, devido a terem forcas de impulsdo maiores, € soldada ao
portdo, com os devidos equipamentos de protecao individuais previstos pelas normas de

seguranca vigentes.

Nos doiscasos, os modulaka cremalheira séo nivelados em todo o portéo e centralizados
com a parte de cima do modulo de pinhdo do motor, com uma folga de 2 mm entra os
dentes do pinhao e os dentes da cremalheira. Estes motores foram feitos para empurrar os
portdes, ndo para os arrastar, na figura seguinte € ilustrado um desenho técnico com as

medidas para a fixagéo correta da cremalheira.

>100

Figura 65-Centralizacdo da cremalheira ao pinh§st]
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4.3.4. Fixagao de bracaleiras de final de curso e batentes do portéo.

Apos a fixacdo da cremalheira, é instalado as bracadeiras de final de curso, servem para
interagir com 0s micrdnterruptoreseletromecéanicos ou indutivos, dependendo do
modelo, dando sinal de fim derso. Una das bracadeiras é coldeano fim do portéo,

isto visto quando esta todo fechadguando esté totalmente abenta seguinte figura

€ mostrada de forma ilustrada a posi¢do da bragadeira de final de curso numa instalagédo

tipica.

O portéo deve estaguipado com reténs de paragem mecanicos, os batentes, quer na
abertura quer no fecho, de forma a impedir a saida do portdo da guia, devem estar fixos

no chdo com alguns centimetros além do ponto de paragem elétrica.

-

-

Figura 66-Fixacéo bracadeira final de curd67]

4.3.5. Ligacao da alimentacdo ainidade de controlodo motor

Uma vez passados os cabos elétricos necesséarios para o total funcionamento do
automatismo, por debaixo da base metalica do motor, ssasesédo fixados de acordo

com as indicacdes e esquemas recomendados pelo fabricantesefatligacédo de fase

ou fases, neutro e terra, sendo €gtieno obrigatorio.O cabo de alimentacédo deve ser
bloqueado por um passa fios, e o condutor de pro{eaéo de terra com bainha isolante

de cor amarela e verde) deve ser ligado a um terminal especifico na unidade de controlo,

gue esté ligado a estrutura metalica do automatismo caso haja alguma descarga elétrica.
E de referir também que nas operacdes d&again e instalacdo deve se tomar como

referéncia as normas vigentes, os condutores alimentados devem ser fisicamente
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separados, ou devem ser isolados com um isolamento suplementar de pelo menos 1 mm.
Os condutores devem estar apertados por uma fixac@nserghr perto dos bornes, por
exemplo, por meio de bracadeiras. E por fim todos os cabos de alimentacdo devem ser

mantidos adequadamente afastados dos dissipadores.

4.3.6. Regulacéo de binéario para modelos AC

A regulacdo deve ser realizada de acordo copnewisto pelas normas de seguranca
vigentes, para tal objetivo € necessario regular o binario do motor desligando a
alimentacéo da rede, posteriormente deve se retirar os parafusos de fixacdo do carter do
motor redutor e bloquear o eixo do motor com unavetde bocas, mostrado na figura
seguinte como s2mbol o AAO. Com uma outr a
autobloqueip s 2 mb, pdraoaunfieBtar ou diminuir o binario de saida do motor. As
unidades de controlo de modelos de corrente alternattaudo secundario dos relés de
atracamento estdo em paralelo a alimentacao da rede, e com isto ndo é possivel alterar as
tensbes de saida quando fica atracado, como acontece nos modelos de corieumde cont
Este procedimento altera as reducdes mecdiroamotor redutor, conseguindo assim

alterar o binério pretendido para a saida do pinhdo do motor.

Figura 67-Regulacgao de binario A(52]

4.3.7. Controlo do sentido de movimento

Para a verificacdo dos sentidis motor devese desbloquear o motor e colocar a folha
(portdo) a metade do percurso. Seguidamente-gelta bloquear o motor e enviar um
comandoSTARTpara a unidade de controlo, se o sentido de rotacédo nao for a abertura,
devese inverter as fases de alimentacao e verificar também o correto funcionamento dos

finais de curso SWE&WC. Na seguinte figura mostra, dependendo do sentido de abertura
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do portéo, as ligacdes de alimentagdo do motor e as correspondentes ligar@tsiao f

curso.

& [ ' 10 | 1 41| 4243
) 1
1A “ !
11

Figura 68-Sentido e ligagdes Final de curéddaptado)55]

4.3.8. Ligacao das placas de bornes

Apesar de cada unidade de controlo ser diferente, a base das entradas e saidas séo
semelhantesm todos os modelos, possuem entradas de alimentacéo, alimentacdo para o
motor (AC ou DC), saidas auxiliares para sinais luminosos, entradas para fins de curso,
alimentacdo de acessorios, entradas de comandos, entradas de sinais de dispositivos de

segurang e entradas de antena.

Nas seguintediguras seguerrse as descricbes das saidas e entradas das unidades de
controlo dos modelos instalados para uso residencialustimal para portdes de correr

estdo relacionadas com as figus&87,40 e 41 do captulo anterior respetivamente
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JP1

1-2  Alimentagdo 230V +/- 10% 50/60 Hz (Neutro no terminal
1).

3-4-5 Conexdo motor M (terminal 4 comum, terminais 3-5 marcha
motor e condensador).

1-4  Conexdo lampejante 230V e fechadura eléctrica 230V mod.

EBP.
JP2
7-8 Alpha: Entrada START ou selector com chave (M.O.)
Alpha BOM:
Entrada START ou selector com chave (N.O.) com trimmer
TW=max.

Entrada OPEN {N.O.) com trimmer TW=min.

7-9 Botdo STOP (N.F). Se ndo for usada, deixar a ponte ligada.

7-10 Entrada Fotocélula ou perfil pneumatico (N.F.). Se ndo for
usada, deixar a ponte ligada.

7-11 Final de curso de abertura (N.F.).Se ndo for usada, deixar a
ponte ligada.

7-12 Final de curso de fecho (N.F). Se ndo for usada, deixar a
ponte ligada.

13-14 Saida 24V~ alimentag&o fotocélulas ou outros dispositivos.

15-16 Saida indicador luminoso de portdo abertoou em alternativa
2° canal radio.

17-18 Entrada antena para placa radiorreceptor de acoplamento
(17 sinal, 18 fio trancado).

JP3

19-20 Aipha: Entrada POSTIGO (N.O.)
Alpha BOM:
Entrada POSTIGO (N.0O.) com trimmer TW=max.
Entrada CLOSE (N.0.) com trimmer TW=min.

JP4 Conector placa radiorreceptor 1-2 canais.

Figura 69-Descrigdo ligagbes bornes ALPHA $53]

CAPITULO 4
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Terminal Definition Description
LINE Single-ph: ly 220-230V ~50/60 Hz*
NEUTRAL ingle-phase power supply
TRANSF PRIM Transformer primary winding connection, 220-230V ~.
Board power supply:
TRANSF SEC 24V~Transformer secondary winding
MOT +
Connection motor 1
MOT -

AUX 0 - 24V POWERED CONTACT
(N.O) (MAX. 18)

AUX 0 configurable output - Default setting FLASHING LIGHT.

2ND RADIO CHANNEL/ SCA GATE OPEN LIGHT/ COURTESY LIGHT command/ ZONE LIGHT command;/ STAIR LIGHT/
GATE OPEN ALARM/ FLASHING LIGHT/ SOLENOID LATCH/ MAGNETIC LOCK/ MAINTENANCE/ FLASHING LIGHT AND
MAINTENANCE. Refer to*AUX output configuration”table.

AUX 3 - FREE CONTACT (N..)

AUX 3 configurable output - Default setting 2ND RADIO CHANNEL Output.
2ND RADIO CHANNEL/ SCA GATE OPEN LIGHT/ COURTESY LIGHT command/ ZONE LIGHT command/ STAIR LIGHT/

(Max. 24V 1A) GATE OPEN ALARM/ FLASHING LIGHT/ SOLENOID LATCH/ MAGNETIC LOCK/ MAINTENANCE/ FLASHING LIGHT AND
MAINTENANCE. Refer to*AUX output configuration”table.
Limit switches Limit switch assembly connection
24v- |
Accessories power supply output.
2avs po pply outp!
Tested safety device power supply output (photocell transmitter and safety edge transmitter).
24Vsafe+ . N :
Qutput active only during operating cycle.
Common IC1 and IC 2 inputs common
= Configurable command input 1 (N.0.) - Default STARTE.
= IC1 START E/ START |/ OPEN / CLOSE / PED / TIMER / TIMER PED
E Refer to the "Command input configuration” table.
8 Configurable command input 2 (N.0) - Default PED.
IC2 START E/ START | / OPEN / CLOSE / PED / TIMER / TIMER PED
Refer to the "Command input configuration” table.
70 Common STOP, SAFE 1 and SAFE 2 inputs common
7 SToP The command slc_’ps mov.emem. (N.C)
If not used, leave jumper inserted.
Configurable safety input 1 (N.C) - Default PHOT.
72 SAFE1 PHOT / PHOT TEST / PHOT OP / PHOT OP TEST / PHOT CL/ PHOT CLTEST / BAR / BARTEST / BAR 8K2
Refer to the "Safety input configuration” table.
n FAULT 1 Test input for safety devices connected to SAFE 1.
Configurable safety input 2 (N.C) - Default BAR.
74 SAFE2 PHOT / PHOT TEST / PHOT OP / PHOT OP TEST / PHOT CL / PHOT CLTEST / BAR / BARTEST / BAR 8K2
Refer to the "Safety input configuration” table.
75 FAULT 2 Test input for safety devices connected to SAFE 2.
v ANTENNA Antennainput.
Use an antenna tuned to 433MHz. Use RG58 coax cable to connect the Antenna and Receiver. Metal bodies close
B SHIELD to the antenna can interfere with radio reception. If the transmitter's range is limited, move the antenna to a more
suitable position.

Pedro Paulino
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Terminal Definition Description
=
E L LINE Single-phase power supply 230V~ £10%, 50-60Hz, with earth cable
5 N NEUTRAL (LEO B CBB 3 230102, LEO B CBB 3 230 L04).
s oND EARTH Single-phase power supply 120V~ £10%, 50-60Hz, with earth cable
= (LEC B CBB 3 120 F02, LEO B CBB 3 120 F04).
0 START + CAP Moator connection.
E n oM START + CAP Motor Start and capacitor
° COM Mator Common
= 12 START START MOTOR START
13 CAP (CAP capacitor
20 LIGHT 230V Flashing light 230V output max. 40W (LEO B CBB 3 230 L02, LEO B CBB 3 230 L04).
21 Flashing light 120V output max. 40W (LEO B CBB 3 120 F02, LEO B CBB 3 120 F04).
5
< 26 FREE Contact N.O. (24V~/1A).
CONTACT (N.O.) “AUX3" (LEO B CBB 3 230 L02, LEQ B CBB 3 230 LO4, LEO B CBB 3 120 F04) FIG. B1
27 (Max 24V 0,5A) Output for acoustic signal (LEO B CBB 3 120 F02) FIG. B2
=
E. 41 +REF SWE Limit switch common
= -g 42 SWC Closing limit switch SWC (N.C)
@
5 43 SWO -Opening limit switch SWO (N.C)
23 50 24v- )
£ Accessories power supply output.
§ n 51 24V+
E 2 Tested safety device power supply output (photocell transmitter and safety edge transmitter).
<0 52 24Vsafe+ N H
o Output active only during operating cycle.
60 Common IC 1and IC 2 inputs common
Configurable command input 1 (N.O.) - Default STARTE.
61 11 STARTE / START I/ OPEN / CLOSE / PED / TIMER / TIMER PED
Refer to the "Command input configuration”table.
" Configurable command input 2 (N.0.) - Default PED.
2 62 IC2 START E / START | / OPEN / CLOSE / PED / TIMER / TIMER PED
E Refer to the "Command input configuration”table.
g 63 Common IC 3 and IC 4 Inputs common
v Configurable command input 3 (M.0.) - Default OPEN.
64 IC3 START E / START | / OPEN / CLOSE / PED / TIMER / TIMER PED
Refer to the "Command input configuration”table.
Configurable command input 4 (N.0.) - Default CLOSE.
63 IC4 STARTE / START | / OPEN / CLOSE / PED / TIMER / TIMER PED
Refer to the "Command input configuration”table.
70 Common STOP, SAFE 1 and SAFE 2 inputs common
The command stops movement. (N.C.)
7 STOP B N
If not used, leave jumper inserted.
Configurable safety input 1 (N.C) - Default PHOT.
72 SAFE1 PHOT / PHOT TEST / PHOT OP / PHOT OP TEST / PHOT CL/ PHOT CLTEST/ BAR / BAR TEST / BAR 8K2
" Refer to the "Safety input ion"table.
_;_', 73 FAULT 1 Testinput for safety devices connected to SAFE 1.
= Configurable safety input 2 (N.C) - Default BAR.
2 74 SAFE2 PHOT / PHOT TEST / PHOT OP / PHOT OP TEST / PHOT CL / PHOT CLTEST / BAR / BAR TEST / BAR 8K2
‘E Refer to the "Safety input configuration™table.
o 75 FAULT 2 Test input for safety devices connected to SAFE 2.
76 Common SAFE 3 input common
Configurable safety input 3 (N.C) - Default PHOT OP.
77 SAFE3 PHOT / PHOT TEST / PHOT OP / PHOT OP TEST / PHOT CL / PHOT CLTEST/ BAR / BAR TEST
Refer to the "Safety input configuration™table.
78 FAULT 3 Test input for safety devices connected to SAFE 3.
E ¥ ANTENNA Antenna input.
2 Use an antenna tuned to 433MHz. Use RG58 coax cable to connect the Antenna and Receiver. Metal bodies close to the antenna
2 # SHIELD can interfere with radio reception. If the transmitter's range is limited, move the antenna to a more suitable position.
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JP1 - TRIFASICA 400V

1-2-3-4 Alimentagao ftrifasica+neutro 400V (1N - 2R - 35 - 4T).

8-9 Saida 230Vac para luz lampejante 40W max.

JP1 - TRIFASICA 230V

2-3-4 Alimentagao trifasica 230V (2R - 35 - 4T).

8-9 Saida 230Vac para luz lampejante 40W max..

JP2

10-11 Saida 24Vac (3W) para led de sinalizagao poriao aberto

11-12 Alimentagao dos acessdrios 24Vac e receptores dos dispositivos de
seguranga nao submetidos a verificacao.

12-13 Alimentagao 24VTx s0 para os transmissores dos dispositivos de
seguranga submetidos a verificacao.

14 Entrada LOOP1 do anel de verificagao dos dispositivos de seguranga (veja
fig.19).

1% EnJlrada LOOP2 do anel de verificagac dos dispositivos de seguranga (veja
fig.19).

16-17 Saida do segundo canal radio da placa receptor bicanal (n.a.).

18-19 Entrada antena placa radiorreceptor (18 sinal, 19 fio trangado).

JP7

20-21-22-23-24-25 Entradas para a conexao dos dispositives de seguranga a
verificar

JP4

26-27 Botao START (n.a.).

26-28 Botao de blogueio (n.f.). Outros botdes devem estar ligados em série
entre eles.

26-29 Entrada contacto fotocélula (n.f.). Se nao se utiliza deixar ligado.

26-30 Final de curso de abertura (n.f.). Se ndo utilizado deixar ligado a ponte.
26-31 Final de curso de fecho (n.f.). Se nédo utilizado deixar ligado a ponte.
26-32 Botao do postigo (n.a.).

26-33 Botac Abre (n.a.).

26-34 Botao Fecha (n.a.).

26-35 Entrada contacto perfil IR (n.f.). Se nao se utiliza deixar ligado a ponte.
JP5

47-38 ATENCAD! Tensio de rede aos bornes.

Conexao do botac de emergéncia (n.f.). Utilize um botac com retengac com dois
contactos n.f. com pelo menos 8mm. de distdncia entre os dois contactos. Se
nao se utiliza deixar ligado a ponte.

38-40 Mudanca de tensdo a 400Vac trifasica.

40-41 Mudanga de tensao a 230Vac monofasica.

JP6

Conector placa radiorreceptor 1-2 canais.

Figura 72-Descrigéo ligagdes bornes SIRIO TH9]
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4.4. Instalacdo e configuracdo de automatismos para portdes tatente

CAPITULO 4

Dentro deste subcapitulo é falado sobre o procedimento de instalacdo e configuracdes dos

automatismos usados para automatizar portdes batente do tipo residerefiadidgo

comprimento maximo em relacdo ao peso da folha, da disposicdo damsubade

passam os cabos condutores, regulacéo de fins de curso entre varios. Na imagem seguinte

€ ilustraa o aspeto de um motor deste género.

I

4.4.1. Disposicdo da tubagem,abos elétricos e escolha do automatismo

Figura 73-Operador Kusto$62]

A instalacdo elétrica tem de estar em vigor com as normas vigentes para instalacdes

elétricas, nomeadamente, CEF8AIEC 364, HD384 e restantes normas nacionais.

A escolha do tipo de automatismo tem iéficia no omprimento e peso dos portdes. As

tabelas seguintes sédo derivadas a testes realizados pelos fabricantes e a recomendacéo do

modelo a escolher conforme peso/comprimento. A tabela do PHOBOS BT € igual a do

KUSTOS.

MAXIMUM LENGTH/DOOR WEIGHT

POIDS/LONGUEUR MAXIMUM DU VANTAIL

M

> @
o o

w

LONGUEUR [m]

200

300

WEIGHT [kg]

400

500

600

—_—

Phobos AC AS0

Phobos AC A25

£ = Ind K L
o= ot ow o B

o
o

100

200

300
POIDS [kg]

400

500

600

KUSTOS BT A40

KUSTOS BT A25

Figura 74-Comprimento maximo/Peso da folltd] [62]
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Na seguinte figura segis® 0 esquema universal de uma tipica instalacdo de um
automatismo de portdes de batente. Onde a alimentacédo da unidadeae eent de

um disjuntor diferencial de protecdo com um cabo de dimensdes 3x125 Dom
controlador sdo alimentadas o par de fotocélulas, a transmissora com cabos de
alimentacdo 2x0,75 mine a emissora com um cabo 5x0,75 3nsendo dois de
alimentagéo eestantes de sinal. Sdo alimentadas a 24 V AC ou DC, dependendo do
modelo e da saida de acessorios da unidade de controlo. A luz intermitente ambém
ligada a 24 V juntamente com um cabo RGB 58, para aumentar o alcance da antena do
recetorRolling codeincorporado o controlador. O que diferencia do PHOBOS para o
KUSTOS ¢é a ligacdo aos motores, no modelo AC € ligado um cabo com quatro
condutores por 1.Bin? de espessura, onde dois sio as fases de rotagdo, um o comum ou
neutro, e ailtimo, a terra. Nos modes BT é conectado a um cabo de trés condutores,
sendo dois a alimentacg&o, positiva e negativa, e o outro funciona como final de curso,

ligado a uma pequena controladora que esté ligada aos fins de curso magnéticos.

Figura 75-Instalagédo tipica automatismo portdes batejée]

4.4.2. Esquema de instalacao

A maneira como o automatismo é fixado ao portédo influenéagalo maximo da sua
abertura, o comprimento da bracadeira de fixacdo ao pilar e da forquithagho a
folha do portdo influenciam a sua abertura total. Foram realizados te&ibsickeonde
se criou tabelas que relacionam estes comprimentos e da indicar@muidomaximo de
abertura. Como os comprimentos de cada modelo séo diferentes, ¢zt de teste

para cada modelo.
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Na figura e tabela referidas em bamostramesta relacdo de comprimentos angulo
de abertura para o modelo KUSTOS BT 40 onde:

==

= -4 -4 -8 _9_9_-92_-°2_-2°

aebQuot as
C- Valor do entreeixo de fixacao;
D- Comprimento do portado
X- Distancia do eixo do portéo a aresta do pilar
S- Metade da espessura da folha
Z- valor sempre superior a 60 mmXxb
kg- Pe® maximo da folha

U angulo de abertura da folha

par a

P- Bracadeira traseira de fixacdo do pilar;
F- Forquilha traseira de fixagao da folha;

det er mi

nar

0]

pont o

Z=b-x =60mm
|
X

100

c=1070 mm (KU
— =1190mm KU

STOS BT A40)

USTOSBTA25)

Figura 76-Esquema de angulo de abertyé2]

Tabelal9-Relacédo a/b angulo de abertura
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4.4.3. Cabo de alimentacao

Os cabos dalimentacao para os motores variante os modelos AC e DC conforme ja
falado anteriormente, o cabo de alimentacdo deve ser do tipo H-650RNquivalente.
Deve ser adequado para utilizagcdo permanente em exteriores, uma temperatura maxima

na superficielo cabo a +50°C e uma temperatura minim<8eC.

As seguintes imagens mostram diferentes ligagdes entre os modelos de corrente

alternada e coirtua:

Figura 78-LigagBes motor D(62]

4.4.4. Fixacao do motor e batentes

Para garantir uma velocidade e impulso constante do motor na abertura e fecho do portao,
o atuador deve ficar nivelado entre os dois suportesaigifix tendo um maximo de folga

de inclinag&o na figura seguinte, sem influenciar o bom funcionamento do matdr, de
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Figura 79-Maxima inclinagdo recomendadé2]

Também é recomendado que o motprando o portdo esta aberto, nunca fiquei a mais

de90 em r el a- «o0 ,@mo nostrada na figum seyuinéstardo o motor

a mais de 90 de abertura, faz um esfor-o
um aumento deorrentenos bobindos do motor. Este esfor¢co de arranque énitia a

vida atil do motor a longo prazo.

=
Figura 80-Abertura correta motor de bateni@?]

Neste tipo de instalacdes é recomendado utilizar batentelegleeio quer na abertura

quer no fecho do portdo, e para portdes de folhas com mais de 3 metros de comprimento

€ obrigatdrio utilizar uma fechadura elétrica ligada a unidade de controlo do automatismo.

4.4.5. Regulacao de fins de curso

A regulagéo de fins de o nestes modelod@taatraves d regulagéo de fins de curso
magnéticos, isto para os modelos DC. Os automatismos AC n&o tém fins de curso e

utilizam um tempo de trabalho na abertura e fecho.
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Este fim de curso regume A ao gost oo dporcionarsuindecha @ o r par
abertura corretos. S&o regulados por debaixo do motor onde sdo posicionados mais perto

ou longe da saida do espigao conforme se querer a abertura e fecho. Assim que o fim de
curso deteta a saida do espigao este envia um sinal patdadeuthe controlo que desliga

a alimentagédo do motor, e consequente@st@no ponto que se pretende.

Na seguinte figuré mostradaima imagenilustrativa da regulacéo possivel nestes

automatismos:

T __I
— - '0mm i

o

| clost ]

I
i
1
]
I
i
I
i
OPEN -(1'__ o
N

Figura 81-Regulacéo fins deucso para modelos B[62]

4.4.6. Ligacao das placas de bornes

Neste subcapitulo, tal como o anterior, mostsmras ligacbes possiveis de fazer nas
entradas e saidas das unidades de controlo para os modelos AC ou DC deste género de

motores para aplicagcdes como portdes de batente.

Nas seguintedfiguras seguerse as descricbes das saidas e entradas das unidades de

controlo, estdo relacionadas com as figdede 45 do cajptulo anterior respetivamente
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Terminal

Descrigdo

1

Borne GND

2

Alimentagdo de rede monofasica (L)

3

Alimentagdo de rede monofasica (N)

4-5-6

Conexao motor 1:

4 marcha 1 + Condensador
5 comum

6 marcha 2 + Condensador

7-8-9

Conexao motor 2:

7 marcha 1 + Condensador
8 comum

9 marcha 1 + Condensador

10-11

Saida 230V~ para luz lampejante (40W max_)

13-14

Saida 24V~ 180 mA max. - alimentacdo fotocélulas ou
outros dispositivos.

15-16

Saida (Contacto N.A(24V~/0.5A max.})ouemalternativa
2* canal radio

17-18

Entrada para botdo STOP (N.F). Se ndo for usada, deixar
a ponte ligada.

17-19

Entrada para Fotocélula (N.F). Se ndo for usada, deixar
a ponte ligada.

17-20

DIP START-OPEN= OFF:
Entrada para START (N.O.).
DIP START-OPEN= ON:
Entrada para OPEN (N.O.).

17-21

DIP PED-CLOSE= OFF:

Entrada POSTIGO (M.A.). O accionamento ocomre somente
no motor 2 pelo Tempo de trabalho do postigo; se o ciclo
de abertura iniciou (ndo do postigo), o comando postige
& considerado um START.

DIP PED-CLOSE= ON:

Entrada para CLOSE (N.O.).

31-32

Entrada antena para placa radiorreceptora integrada (31
sinal - 32 fio trancado)

Figura 82-Descrigcéo bornes ALTAIR3]

CAPITULO 4
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1-2 Alimentagao de rede monofasica 230Va.c.+10% (1=L) (2=N)
34 Conexao motor 2:
3 motor +
4 motor -
5 Controlo do fim-de-curso motor 2 nos accionadores com gestaoc do
fim-de-curso com 1 unico fio (PHOBOS BT, IGEA BT)”
67 Conex&o motor 1:
6 motor +
7 motor -
B Controlo do fim-de-curso motor 1 nos accionadores com gestao do

fim-de-curso com 1 unico fio

9-10 Conexao lampejante (24Va.c. 20W max.)

11-12  Saida 24Va.c. 180mA max. - alimentagao fotocélulas ou outros
dispositivos.

13-14  Saida 24Va.c. V safe 180mA max. - alimentacio transmissores
fotocélulas com verificagdo

15-16  Botao START (N.A.).

15-17  Botao STOP (N.F). Se nao for usada, deixar a ponte 15-17 ligada.

15-18  Entrada Fotocalula (N.F). Se néo for usada, deixar a ponta 15-18 ligada.

15-19  Entrada Fault (N.A.).Entrada para fotocélulas dotadas de contacto
MN.A. de verificagdo

15-20  Entrada para botao do postigo (N.A.).Abre-se s¢ a folha ligada ao
motor 2 e, se ja iniciou um ciclo de abertura (n&o o do postigo), o
comando do postigo nac tem algum efeito.

21-22  Saidaindicador luminoso de port&o aberto (Contacto N.A. (24Va.
c./1A max.)) ou em alternativa 2° canal radio

23 Fio comum fim-de-curso.

24 Fim-de-curso de abertura do motor 2 nos accionadores com fins-
de-curso separados™.

25 Fim-de-curso de fecho do motor 2 nos accionadores com fins-de-
curso separados”.

26 Fim-de-curso de abertura do motor 1 nos accionadores com fins-
de-curso separados™.

27 Fim-de-curso de fecho do motor 1 nos accionadores com fins-de-

curso separados®.
20-30  Entrada antena para placa radiorreceptor de acoplamento (29
sinal - 30 fio trangado).
* Se utilizam-se os interruptores de fim-de-curso ligados aos terminais 5 e 8,
deixar as ponies nos terminais 24-25-26-27. Se utilizam-se os interruptores
de fim-de-curso ligados aos terminais 24-25-26-27 executar ponies enire
o0s terminais 5-15 e 8-15.

Figura 83-Descrigcdo bornes LIBR64]

4.5. Instalacdo e configuracéo de automatismos para portdes de teto

Os seguinte automatismos instalados sdo de uso residencial/industrial, conforme as
especificacdes do modelo, e foram instalados em portées basculantes e secionados. Na
seguinte figura mostra o aspeto de um destes tipos de automatismos, como exemplo do
EOS e BOTTICELI.

Figura 84-Automatismo EOS/BOTTICEL[85]
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4.5.1. Instalagdo e montagem

De todos os automatismos estudados e instalados na empresa, os motores de teto séo de
fato os mais faceis e mais simples a niwelrn$talacdo. Toda a calha deve ser fixada e
centrada com o meio do port&ejabasculante ou secionado, para uma melhor tracao
uniforme do motor ao porta&xistem dois modelos de cakatilizados nestes casos, a

calha de 2,90 metros e 3,5 metros. Aoisx de cada uma depende exclusivamente do
comprimento do portdo, o portdo devera correr livremente até que seja totalmente aberto

e haver espaco na calha para fixar o motor.

Para a alimentacaadaontrolador deve chegar um cabo de alimentacdo de 3 condutos
(terra, fase e neutro) com um dimensionamento de 1,5darespessura cada umo D
controlador deve sair quatro fios de sinal e alimentacdo, com dimensionamentos
4ximnt para alimentar a fotocdhu recetora e transmissora. Antes de alimentar as
fotocélulas dewese fazer uma derivagao da alimentacao das fotocélulas, dois dos quatros
condutores dewr alimenta as duas fotocélulas e os outros dois restantes deverdo sinal

de transmissao de sinal nadcélula transmissora.

Na seguinte figura € mostl@uma tipica instalacao deste tipo de automatismos:

.
o
\.\NEN-}?B_E!&,,

2x1mm?
il
T
]
11
]
T
]
il
I
17
‘H
|
A
i
|
1
il
11
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i
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, T ]
Aximm?
—i

Figura 85-Instalagdo automatismo portdes de tE5]

O ARGO, sendo um motor ao veio, torseainda mais simples de instalar. O motor deve
ficar agarrado ao veio que segura as polis (molas) do portédo e fixo na parede com uma
base de fixagdoAo motor deve chegaa alimentacaadevidae respetivassaida para

acessorios.
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‘—T—\ 0@ 230Volta
A00 _FD PHOT (]—|

Figura 86-Fixacdo e disposicédo cabos elétrid@glaptado)66]
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O movimento do portdo com o automatismo ARGO é relativamente simples de
compreendero motor roda o eixo do rotor que esta fixado ao veio do qoea
conseguentemente roda este veio, superando a forca das molas, e sobe ou desce o portdo
conforme o pretendido. Em relagéo aos automatismos BOTICELLI e EOS a calha que os
segura possui uma corrente presa a um roda dentada fixa ao eixo do motorresse cor

tem num determinado ponto uma pega cilindrica metalica que agarra um garfo metélico
fixado ao portdo. O motor ao rodar faz com que a roda dentada fixado ao eixo rode e

movimente a corrente.

4.5.2. Desbloqueio manual

Na questdo do desbloqueio manual dos motores, o ARGO ja possui incorporado numa
saida de dois cordéis para esse efeito, sendo um para desbloquear as redu¢des do o motor
para uma manobra manual do portdo e outro para o normal funcionamento com o

automatismo

Na versdo dos BOTICELLI e EOS, existe um corddo que solta o cilindro metalico, que
esta preso a corrente, ficando livre de movimento juntamente com o garfo que segura o
portdo. No caso de nao haver mais nenhuma entrada para o lado de dentro donportdo se
ser pelo mesmo, € recomendado usar o kiSjeimafechadura mecanica que possui um
corddo metalico que faz a mesma funcao de desbloquear o cilindro metalico que o cordédo

junto ao garfo.
Nas imagens seguintes mostra o tipo de desbloqueamento de cadparatima melhor

compressao do sistema.
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Figura 87-Desbloqueio manual portdes de t§i6] [65]

4.5.3. Ligacao das placas de bornes

CAPITULO 4

Neste subcapitulo, tal como nos anterinostramse as ligacdes possiveis de fazer nas

entradas e saidas das unidades de controlo para os modelos deste género para aplicacbes

para portdes de teto.

Na seguintdigura seguese as descricfes das saidas e entradas das unidades de controlo,

estdo rlacionadas com a figurdr do captulo anterior.

TERMINAL

DESCRIPTION

JP6

transformer wiring

JP7

motor wiring

1-2

Antenna input for integrated radic-receiver board
{(1: BRAID. 2: SIGNAL)

3-4

START input (N.O.)

3-5

STOP input (N.C.) If not used, leave the jumper inserted.

3-6

PHOTOCELL input {N.C.) If not used, leave the jumper
inserted.

3-7

FAULT input (N.Q.)
Input for photocells provided with checking N.O. contact

8-9

24 V'~ output for blinking light (25 W max)

10-11

24V~ 180mA max output — power supply for photocells
or other devicks

12-13

24V~Vsafe 180mA max output— power supply for checking
photocell ransmitters.

Figura 88-Descricdo bornes automatismos portdes de [&5D
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4.6. Instalacéo e configuracdo de automatismos para portas automaticas

Neste subcapitulofélado sobre a instalagéo e procedimentos efetuados numa instalacéo
de uma porta automéatica, nomeadamente na entrada da secretaria do Instituto Miguel
Torga.O esquema de montagem que se segue mostra 0s componentes gerais de um

automatismo deste género:

Figura 89-Esquema Vista SI67]

O automatism&/ISTA SL na composi¢éo base € composto por:

1 Travessa portante em aluminio oxidado

2 Grupo de alimentac&anterruptor bipolar, fusivel e filtro antinierferéncia
3 Unidade de controlo de microprocessador ARIA

4 Moto redutor em corrente continua

5 Encoderotico para detecdo do percurso e controlo dos obstaculos

6 Roda tensora

7 Correia dentada de arrastamento

8 Carro para folha, com rodas (adéscarrilamento) sobre rolamentos, altuza
profundidadeegulaveis

9 Perfil para fixagéo das folhas

10 Batentes de final de curso de borracha

11 Dobradica de borracha

12 Calha para passagem dos cabos

13 WMPWall Mounting Profile
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Para completar a indégdo estao disponiveis 0s seguintes acessorios:

14 BBV Dispositivo antipanico a baterjas

15 ERV Ferrolheeletromagnétice desbloqueio manuyal

16 VISTA SEL Botoneira de funcdes digital (opcional)

17 SBV Viga de sustentacdo em aluminio oxidado

18 PGI PHil guia porta inferior para folhas com caixitho

19 PPR Corredica para guia porta inferior

20 RIP Radar infravermelhativo de campo limitado

21 FPA1 Fotocélulas (1 amplificador, 1 transmissaeckto)
FPA2 Fotocélulas (1 amplificador, 2 transmissoregc2torey

22 CRTV Chétrter de fecho

23 SASAMZ2 Dispositivo de seguranca para abertura das folhas.

4.6.1. Disposicéo das tubagens e cabos elétricos

Numa instalacdo deste género sao tipicamente instalmisadares, um interior que

dupla funcao (deteta posicdo e movimento) e um exterior que deteta movimento. Estes
radares serdo alimentados pela unidade de controlo da maquina com dois condutores de
secc¢do minima de 0.5 Mmdois condutores de sinal devimento com a mesma secgao.

Este sinal é enviado paoecontrolador assim que o radar deteta movimento através dos

seus raios infravermelhos.

Em casade ainstalacdo ndo complementar radares interiores de dupla funcdo, que nao
foi 0 caso da instalacaw Instituto Miguel Torga, € instalado fotocélulas junto da porta.
Estastém as mesmas fungbes que as fotocélulas usadas nos outros automatismos e fazem

a funcéo de posicéo, complementando a funcdo de movimento do radar interior.

Em relacdo ao desbloqueio amsaquina para as portas correrem livremente, este
automatismo possui um kit de desbloqueio que coresistemcorddo de aco que se pode

puxar e este esta interligado com as redu¢des do moto redutor, desprendendo as reducdes
do motor e f azmbrrdad aog eenfoei tRoe | deembiffreando que
tém de ter um mecanismo de desbloqueio obrigatoriamente, neste caso estecingtala

lado de dentro do edificio por seguranca.
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Para finalizatambém foi instalado um seletor de fungdes, este esta ligatiandente as
entradas de comando da unidade de controlo, eadgodefazer enumeras funcdes
carregando nos botdes do seletor de fungbes, como por exemplo abrir, fechar, trancar ou
deixar as portas meias abertas. O seletor de fun¢des foi instaladoddesdiificio junto

a secretaria.

Na seguinte imagem é mostrado a disposi¢cdo de cabos elétricos tipica numa instalacédo

deste género:

1

<

Figura 90-Disposicgao cabos elétricos VISTA [BI]

4.6.2. Ligacao dasplacas de bornes

Na questdo das ligacges filosofia € a mesma em relacdo aos outros automatismos,
existem entradas de alimentacdo, que pode vir de um transformador ligado a rede, ou de
um pack de baterias caso a energia falte. Possui também duas elgraliasntacdo do

motor DC, que ao estar ligado vai rodar e este vai ser ligadcepetmderque tem
agrupado, este sinal é enviado para a unidade de controlo UEiparpossui as tipicas
saidas para alimentacao de acessorios como os radares elfasceélevias entradas de

sinal na linha de comandos da unidade de controlo.

A seguinte tabela, esta relacionado com as figdBa&s49 do captulo anterior, mostra a

descri¢do de todos os bornes de ligacéo possiveis nesta maquina:
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Tabela20-Bornes Vista SL

TERMINAL

DESCRIPTION

JP2-JP4

Power supply unit wiring
JP2=brown
JP4= white/blue

JP7-JP8

Gearbox wiring
JP7=brown
JP8=white/blue

Encoder wiring

Solenoid lock wiring

PHASE

NEUTRAL

EARTH

Universal palmtop programmer connector

Connector for additional optional boards

Controllers common

OPENING PHOTOCELL (NC) input

CLOSING PHOTOCELL (NC) input

STOP (NC) input

EXT. RADAR control (NO) input

INT. RADAR control (NO) input

OPEN KEY (NO) input

EMERGENCY input

Control common

OPENING PHOTOCELL FAULT (NO) input

CLOSING PHOTOCELL FAULT (NO) input

24V~ VSAFE 180mA max output
Power supply to devices with checking function.

Serial R5485.

14=A

15=B

Connection to external programming devices.
Controllers common

Connection of remote door in cage mode

16-17

24V~ 500mA max output
Power supply to radar controls, photocells or other devices.

18-19-20

“Door status” output

18 = NO (voltage-free contact)
19 = COM (voltage-free contact)
20 = NC (voltage-free contact)

21-22-23

“Alarm” output

21 =NO (voltage-free contact)
22 = COM (voltage-free contact)
23 = NC (voltage-free contact)

CAPITULO 4

4.7. Instalacdo e configuragdo de automatismos para controlos de acesso

Durante o periodo de estagio ocorreram duas instalacfes deste tipo de equipamentos, na

Universidade de Coimbra, uma GIOTTO (modelo DC), 8/&3auna empres&ureever,

duas barreiras MOOVI (modelo AC) a trabalhar em conjunto.

O propositala instalagadestes automatismos € controlar a entrada de veiculos, em Viseu

a instalacéo foi feita do zero e em Coimbra foi aproveitado ja a tubagem de alimentacao

existentede antigas barreiras ja ndo funcionais.

Pedro Paulino
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4.7.1. Disposigéo das tubagens e cabos elétricos

Durante a passagens de tubagens e cabos elétricos é necessario ter um aab® 3x1.5
para a alimentacdo da unidade de controlo da barreira, a partir da unidade de controlo
derivam-se varios cabos elétricos, cada um com a sua funcédo. Para a alimentacdo do
motor, no caso de modelos AC, € necessério trés cabos condutores, duas fases de rotacéo
e neutro, e para modelos DC dois condutores, positivo e negativo. O sinal luminoso é
ligado através de dois cabos de alimentacdo mais um cabo RG58 para aumentar o alcance
de rececédo de ondas radio frequéncia do recetor incorporado da unidade de controlo. Para
a detecdo de veiculos existem dois sistemas que se podem utilizar, um par tigeetocé
recetora e emissora com o0s devidos cabos de alimentacado e de sinal no caso da fotocélula
recetora, undetetor de massas metalicas 0os dois em conjunt® detetor de massas
metalicas consiste um pequeno controlador ligado de um lado a enrolamentos de cabos
elétricosenterrados no chague produzem um certo campo magnéticpassassem de
viaturas por cimaestesnterfere nesse campaste envia um sinalunidade de controlo
aocomanddcSTARTconforme o pretendido. Este detetor quando deteta massas metalicas
por cima doloop dos enrolamentos o controlador vai fechar um relé em que as saidas
estdo ligadas aBTARTe COMUM ouCLOSEe COMUM, fazendo assim usinal de

abertura ou fecho.

Na seguinte figura esté ilustrado uma tipica disposicéo de tubagens e cabos elétricos numa

instalacédo de controlos de acesso deste género.

SURT FITITT —

Figura 91-Disposicao elétrica controlo de aced6d)]
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4.7.2. Fixagao da base

Tal como os automatismos para portdes de correr, as barreiras também possuem uma base
de fixacdo metalica, esta base € soldada ao chao, dependendo do tipo de chédo existente
ou aparafusa num solo em cimento atravésadlas e buchas. Todas as alimentacfes e

sinais de comando entram por debaixo desta base, como mostrado na seguinte figura

Figura 92-Base de fixacdo metalica barrei(Adaptado)69]

4.7.3. Posicdo damola e regulacéo de fins de curso

Dentro daEBP da barreira existe uma mola que se pode fixar por dentro no lado direto

ou esquerdo, dependendo da direcdo que vai rodar a haste da barreira. Esta mola é
regul 8vel e serve parabéstdind mavidhantodle rotacdo@drao r  a
abertura, com isto os motores fazem menos esforgco e consequentemente tém uma maior

duracdo média de vida.

A regulacdo dos fins de curso eletromecénicos € ajustadauma chave de interiores
dentro de um intervalo permibdoelo fabricante de maneira e ajustar o melhor possivel

o final da abertura e de fecho.

Na seguinte figura é mostrado a parte de tras da barreira onde se encontra a mola fixada

e os fins de curso eletromecéanicos:
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Figura 93-Fim de curso e mola de barreif@daptado)

4.7.4. FuncaoMaster Slave

Na instalacdo em Viseu o cliente pretendia a instalacdo debdumasras,mas que
trabalhassem em simultadneo, a op¢ao de escolher uma GIOTTO veio facilitar nesse aspeto
devido a ter a funcaMaste Slavena unidade de control®@asicamente os sinais de
comandos d&TARTe CLOSEsdo mandados apenas para a barreira Master, esta envia
através de uma ficha especial com metdtndutores queeliga de uma barreira a outra.

Esta ficha, tanto nMastercomo naSlave encaixa na unidade de controlo nsitio
especificoda placa onde as pistas dos bornes de encaixe das fichas estdo ligadas em
paralelo com as pistas de coman83#\RTe CLOSEgerais da placa. Para a escolha da

Mastere Slaveé uma questaoedorogramacao nos parametros da maquina.

Na seguinte imagem mostra as ligacdes precisas para o funcionamento dd/fasteéio

Slavee a instalacao final com essa fungéo ativada.

Figura 94-Funcé@o Master Slave GIOTT@daptado)69]
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4.7.5. Instalacdo deLoop de massas metélicas

Como referido anteriormente, em alguns casos € utilizado detetores de massas metélicas
como forma de detetar veiculos, na instalagdo na universidade de Coimbra foram
instalados doisoopspara este efeito, um na entrada (antes da barreira) e na saida da
barreira. Qprimeiroficou ligado em série com um detetor de cartbes de funcionérios, ou
seja, assim que o condutor para em cima de detetor de cartdes, e a maquina validava o
seu cartdpeste dava sinal dTARTem serie com toop para a abertura da barreira. A

abertura so se realizada quando a pessa&mstima ddoop e o seu cartaé validado

na maquina.

A instalacdo recomendada doop pelo fabricante apresert® na figura seguinte

juntamente com uma figura de um corte onde se posicionam os fios entrelacados.

wuoce

JidavelL

NO 10390

A0

Figura 95-Instalacéo de loogAdaptado)

4.7.6. Ligacao das placas de bornes

Neste subcapitulo, tal comoamterior, mostrarse as ligacées possiveis de fazer nas
entradas e saidas das unidades de controlo para os modelos AC ou DC deste género de

motores para aplicacdes de controlo de acesso.

Nas figuras seguintes segusm as descricbes das saidas e entraalmsiidades de

controlo, estdo relacionadas com as figi@e 53 do captulo anterior, respetivamente.
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DESCRIPTION

1-2

Power supply 220-230V 50/60 Hz (Neutral to terminal 1).

3-4-5

Motor M connection (terminal 4 common, terminals 3-5
motor start and capacitor).

1-4

220-230V flashing light connection

7-8

START input or key selector (N.Q,) with trimmer TW=max.
OPEN input (N.O.) with trimmer TW=min.

7-9

STOP button (N.C)). If not used, leave jumpered.

7-10

Photocell or pneumatic safety edge input (N.C.). If not used,
leave jumpered.

7-11

Opening limit switch (N.C). If not used, leave jumpered.

7-12

Closing limit switch (N.C.). If not used, leave jumpered.

13-14

24 V--output to supply photocell and other devices.

15-16

Qutput for barrier open light / 2nd radio channel.

17-18

Antenna receiver input (17 signal 18 braiding).

19-20

PEDESTRIAN input (N.O.) with trimmer TW=max.
CLOSE input (N.O.) with trimmer TW=min.

P4

1-2 channel radio-receiver board connector.

Figura 96-Descricdo Bornes MOOV68]

TERMINAL | DESCRIPTION
1-2 Control for cooling fan 230V~ +10% (1=L) (2=N)
34 Not used
6-7 Motor connections

15-5 | Motor connections, closing reference

15-8 | Motor connections, opening reference

9-10 | Flashing light (24 V~, 25W)

Accessories power supply:

11412 24V operation with mains power on.
24V (11+,12-) operation with no mains power and optional
buffer battery kit.

Safety device power supply output (photocell transmitter).
N.B.: output active only during operating cycle.

13-14 | 24V Vsafe operation with mains power on.
24V (13+,14-) Vsafe operation with no mains power and
optional buffer battery kit.

START button (N.O.)

15-16 | This option can be set via the “logic menu”
Start - operation according to 2-3-4 step logic.
STOP input (N.C))

15-17 | The command stops movement.

If not used, leave jumper inserted.
PHOTOCELL input (N.C.).

15-18 | Operation according to photocell during opening logic.
If not used, leave jumper inserted.

19 Safety device test input FAULT - PHOT (N.O.).
SAFETY EDGE input BAR (N.C.).

15-20 The command reverses movement during closing and stops

movement during opening.
If not used, leave jumper inserted.
Barrier-openwarning light output (N.O. contact, 24V~/3Wmax)

21-22 | or, in alternative, alarm output (see Table *B, Alarm SCA) and
Connection To Parky Car-Park Management System

23-24- .

2526 Encoder inputs
OPEN/ TIMER control button (N.O.)

Open - Gate opened with this command.

15-27 | Timer - If the contactis closed, the leaves open and stay open
until the contact is opened. If the contact connected is open,
the leaves close and are ready for normal operation.

15.2g | Close button CLOSE (N.O)

The command causes the leaf to close.

Figura 97-Descri¢éo Bornes ®TTO[69]

4.8. Instalacaoe configuracaode Fotocélulas

O uso de fotocélulas neste tipo de automatismos complementa a seguranca dos mesmos
para com viaturas ou pessoas. Como referido nibuba@nterior, as fotocélulas tém a
funcéo de interromper o funcionamento do automatismo caso algum obstacul@a se met
em frente do recetor e emissor, cortando assim a radiagao de infravermelhos entre cada
uma.Quando este caso acontece o recetor fecha um relé que envia um sinal par&a unidad

de controlo do automatismo. Este acessorio pode ser encastrado na parede, desde que
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tenha as tubagens ja gristalados, ou através de um acessorio de fixagcdo ao chao,
mostrado na seguinte figura. Este acessoricdliglov para todos os automatismos

instabdos anteriormente, incluindo o processo da sua instalacéo.

Figura 98-Acessorio de fixagdo ao chédo de Fotocélula

Para a instalacdo destes acessoriogaessario cabos elétricos especificos, para este
efeito foram utilizados enotlas as instalacdo, cabo ACN (cabo de alarme) com secc¢ao
de 0,5 mri para condutores de envio de sinais e 0,75 pama alimentacio. Esta
diferenca de seccbes dese ao facto do envio de sinais ndo ser constantepgente

gue o percorre ser muito baiXda questdo da alimentacdo a escolha da espessura 0,75
mm? dos condutores é recomendada pelo fabricante das fotocélulas para uma alimentacgéo
confnua de 24 V, seja em AC ou DC. Estas secdes sdo as minimas recomendas, 0

sobrelimensionamento das mesmas miléncia o funcionamento das fotocélulas.

Figura 99-Cabo ACN 6 condutores

A fixacdo das fotocélulas € feita através de buchas e parafedos feito em parede, ou
apenas de encaixe, se for feito no acessorio de fixagcdmuvOs modelos, as DESME
1.5, o unico modelo instalado durante o periodo de estagio, vieram a substituir o antigo

modelo lancado pela marca BFT, a CELLULA 130. squelas diferencas estéticas, o
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