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RESUMO

O trabalho consiste numa analise e projeto de um portio totalmente automatizado. Um

CLP (Controlador Logico Programavel) é responsavel pelo controle do portdo.

A primeira parte do trabalho consiste numa pesquisa cujo objetivo é fazer um
levantamento das pegas utilizadas atualmente pelas empresas fabricantes de
autornatizadores de portdes. Realizou-se uma analise das tecnologias utilizadas e dos

custos envolvidos em cada componente.

Em seguida foi feito um estudo de viabilidade de selegdo de pegas ainda ndo utilizadas
em portdes automaticos. O CLP foi o principal item a ser estudado. O CLP ¢ um
controlador logico programavel por software, que permite uma gama enorme de opgbes
de funcionamento dos portdes. Com ele, € possivel a realizacdo de grandes alteragdes de

projetos por uma simples alteracio de software.

Depois de definidos os principais pardmetros, serd realizado na segunda parte do
trabalho, o projeto basico de um portio completo automatizado. A fim de se realizar

testes sera fabricada uma maquete.
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ABSTRACT

The paper consists of analysis and design of an automatic garage gate. A PLC
(Logical Programmable Controler) is responsible to the control of the gate.

The first part consists of a research which aims at knowing the parts useds
nowadays by the companies that manufactures automatic gates. The technologies and
costs of each part involved is studied.

The study of viability aims also at selecting parts already not utilized in
automatic gates. The PLC is the main part to be studied. As the PLC is programable by
software, great changes can be made in the project just changing the software.

The last part consists of designing the entire automatic gate and building a model

in order to make some tests.
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ESTABELECIMENTO DA NECESSIDADE

Primeiramente, a necessidade de um portio de acionamento automético se da pela
dificuldade ou impossibilidade do uso de portas manualmente controladas para muitas
pessoas. Essas portas pesadas sdo de dificil manuseio de uma pessoa s e impossivel

para muitos portadores de deficiéncias fisicas ou criangas.

Em relagdio ao acionamento remoto, este é de fundamental importancia do ponto de
vista de praticidade e comodidade do usuério. Com esse tipo de acionamento é
dispensavel a presenca de um porteiro, acarretando até redugdo de custo para o
estabelecimento ou residéncia. Além disso reduzem-se as possibilidades de furto de
veiculo se o usuario ndo tiver que sair do carro para realizar o acionamento do portio.
Sera mostrado na seqii€ncia que esse tipo de mecanismo (constituido basicamente por

transceptores) ndo acarreta consideravel aumento de prego no conjunto.

Percebeu-se, em relacéio ao controle de acionamento, uma necessidade de melhora no
mesmo. Esse melhor controle inclui respostas plausiveis a determinadas situagles
indesejaveis ac funcionamento do portdo, além de uma melhor seguranga no caso de um

assalto, por exemplo.

Apods contatos com fabricantes de portas automaticas (relacionados no Apéndicel),
acumulou-se alguns dados. A empresa de nome FPFA Portdes fabrica um motor de
acionamento de 1/4HP de poténcia com um sistema de embreagem reguldvel. Segundo

o departamento de engenharia da PPA Portdes, essa embreagem ¢é regulada de acordo
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com o peso de cada portdo e garante que no caso de um travamento do portdo no meio
de seu curso, o motor gire em falso e ndo queime. Esse motor foi cotado por R$400,00
(em 15/03/99). Um outro motor, também de1/4HP, AC e monofasico, n3o contendo tal
embreagem foi cotado no mercado pelo prego médio de R$90,00 (marca WEG). A
necessidade aqui, consiste numa redugio de custo com motor, utilizando um motor
elétrico convencional controlado de tal forma que se possa garantir que o0 mesmo nio

queime com um possivel travamento do portdo.

Além do fato supracitado existe a necessidade relacionada a uma maior seguranga no
caso de uma tentativa de se abrir o portdo de modo forgado, ou seja, um assalto. Nesse
caso notou-se a necessidade de um alerta de aviso a um seguranca da area, ou até, caso
esse servigo seja tercerizado, que a empresa responsavel por tal servigo seja avisada a

tempo.

Por esses e outros motivos que aparecerdo no decorrer do trabatho, optou-se por adotar
um controlador do tipo micro CLP {Controlador Légico Programavel), para o projeto do

portdo automatico.
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PESQUISA PRELIMINAR

Antes de dar inicio ao Estudo de Viabilidade propriamente dito serd mostirado nesse
capitulo o que ja existe no mercado em termos de portas automaticos. Serdio descritos e
mostrados aqui os tipos principais de portdes, bem como acionamentos e controles de

actonamento.

Portdes Deslizantes

Os portdes do tipo Deslizantes sdo os mais utilizados em residéncias. Além da
praticidade, seguranga e conforto, esse modelo € utilizado devido a sua versatilidade.

Apresentam excelente desempenho.

ﬁgura 1: Portao Deslizante
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Como forma de acionamento para esse modelo pode-se citar um sistema pinhio-
cremaiheira (como pode ser visto na Fig 2) e o sistema por coroa ¢ corrente. Esses dois
sistemas podem ser instalados tanto na parte superior como na inferior e proporcionam

movimentos suaves do portio.

Figura 2: Acionamento por plinﬁﬁo e cremi]-ileira

Portoes Pivotantes

gura.3: Portao Pivotante
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Os portdes pivotantes t€ém com ¢ objetivo principal facilitar a entrada em edificios,
restaurantes, hospitais e a todos os estabelecimentos que exijam um pequeno intervalo

de tempo de abertura para o mesmo e também uma constante freqiéncia de trafego.

Como pode ser visualizado na Fig. 3, os portdes pivotantes sdo geralmente acionados
por dois motores que funcionam simultaneamente, exigindo um controle separado para
cada folha da porta. Isso gera um acréscimo de custo tanto com os dois motores quanto

com o controle, chaves de fim de curso, etc.

r

Outra caracteristica importante desse tipo de porta é o espago necessario para os
movimentos de abertura e fechamento. Para tal nfio € necessario um espaco lateral como

no caso dos Deslizantes.

Por ultimo pode-se citar a facilidade de automatizagdo de um portdo manual desse tipo
simplesmente instalado-se um dispositivo simples (automatizador) que transforma a
rotagio do motor em movimento de abertura e fechamento, conforme pode também ser

visualizado na figura acima.

Portdoes Basculantes

A principal vantagem dos portdes de abertura por basculamento vertical € o espago
fisico reduzido em relagdo aos dois outros tipos descritos acima. Na posigdo aberto, o
portdo encontra-se paralelo ao teto, nfo exigindo nenhum espago adicional de

estacionamento ou garagem.
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O portdio basculante exige somente um motor para ¢ acionamento. Na maioria das

vezes, é exigido um sistema de contrapeso, o que encarece o produto.

Motores elétricos para acionamento

Na tabela abaixo sio mostrados os tipos de motores ja utilizados para acionamento de

portdes automaticos.

Alimentacéo Fase Poténcia Poténcia | Rotag8o do | Consumo | Capacitor
(VIHz) Motor (HP) | Motor (W) | motor (RPM) (A) (uF)
220/60 Bifasico 0,25 185 1660 1,6 12
127/60 Monofasico 0,25 185 1660 3,5 25
220/60 Trifasico 0,33 245 1700 22 -
380/60 Trifasico 0,33 245 1700 1,3 -

Tabela 1;: Motores de acionamento
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Pesquisou-se no mercado outros tipos de motores que possibilitassem o acionamento de

portas automaticas. Como ja citado no item acima o motorredutor vendido no mercado

com a marca PP4, foi cotado no mercado pelo valor de R$400,00, com embreagem

mecanica acoplada (esse detalhe ser discutido no item seguinte).

Achou-se também no mercado, um motor da marca WEG, 1/4HP, especial para portSes

eletrdnicos. O mesmo ndo foi encontrado como acionador em nenhum dos portdes

estudados. Por ser um motor AC especial para portSes eletrfnicos, 0 mesmo apresenta

um duplo enrolamento e trés fios de entrada de tenso. Isto para facilitar o processo de

inversdo de rotagio, rotina freqiiente durante o funcionamento do mesmo.

Esse motor foi cotado diretamente da WEG pelo preco de R$35,00 mais o IPI (em

30/03). Apresenta as seguintes caracteristicas:

Poténeias: 1/4HP (0,18kW)
Polos: IV
Carcaca em chapa: 42

Baixa Tensio

Freqiiéncia: 60 ou 50Hz
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e Protegfio: IP44 (TFVE)
e De acordo com a Norma ABNT

s Termostato inserido na cabega da bobina, capacitor permanente

Mecanismos de prote¢ao anti-esmagamento

Da pesquisa realizada, concluiu-se que atualmente ha no mercado dois tipos principais
de embreagens, reguliveis, cuja fungdo € garantir que a forga de acionamento dos
portdes no ultrapasse um valor preestabelecido. E importante ressaltar que a fungdo de
tal mecanismo inclui uma protecdo do motor de acionamento contra queima caso ©
movimento do portdo seja interrompido antes de se atingir o fim de curso, por algum
motivo imprevisto. Séo elas:

¢ Embreagem Mecinica,

e Embreagem Eletrénica.

A Embreagem Mecénica foi encontrada apenas nos motorredutores da marca PPA.
Trata-se de um dispositivo mecanico que impede que o eixo principal do motorredutor
gire, quando houver uma forga de acionamento solicitante maior do que a
preestabelecida. Nesse caso, como ainda o rotor ¢ alimentado com uma certa corrente
elétrica, este continua girando, enquanto que o portdo permanece parado. A regulagem
da embreagem ¢ feita através de um parafuso phillips que se encontra na parte traseira

de carenagem do motor, como pode ser visto na figura 5.



Projeto de um Portio de Acionamento Remoto controlado por CLP -18 -

Figura 6 ;: Exemplo de regulagem da Kmbreagem Mecanica do motorredutor PPA

A Embreagem Eletrdnica, nada mais ¢ do que uma placa constituida basicamente de
capacitores. Sua fungéo € interromper a passagem de corrente el€trica ao motor quando
¢ atingido um certo valor de tensfio. Garante nesse caso, uma parada do motor. Na
maioria dos casos, para se realizar sua regulagem, basta girar um trimpot localizado na
placa, com o auxilio de uma chave de fenda adequada. Devido as caracteristicas

constitutivas, esse mecanismo pode ser utilizado em qualquer tipo de motor.

Controladores

Os tipos de controladores encontrados nos portdes automaticos pesquisados eram placas
que utilizavam relés e cuja programagio poderia ser realizada por hardware através de

jumpers. Um exemplo desse tipo de controlador € mostrado na figura 6, abaixo.

Figura 7: Placa confroladora com Relés
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Algumas empresas trazem a Central de Comando e Radio Receptor acoplados, tornando
a instalago elétrica mais simples, sendo necesséria apenas a ligagdo da rede elétrica nos

bornes correspondentes da central, como é o caso dos modelos da HDL Portdes.

Um outro tipo de controlador nunca antes utilizado em portdes de acionamento
automdtico ¢ o do tipo CLP (Controlador Logico Programavel}, ou PLC (do inglés
Programable Logical Controler). A utilizagdo desse tipo de controlador é um dos
grandes objetivos do trabalho. Desse modo, sera feita aqui uma detalhada descri¢do dos

controladores de tipo CLP.

Controladores CLP

O CLP como o proprio nome indica, é um equipamento programavel que
controla fun¢des predefinidas por software. Existe hoje no mercado uma
infinidade de CLP's de diversos fabricantes. Diferem-se basicamente
quanto ao niimero de entradas e saidas (tanto digitais quanto analdgicas),
velocidade de processamento das informagdes, capacidade de
armazenamento (meméria) e capacidade de comunicagcdo com outros
equipamentos. Na figura 8 ¢ mostrado um CLP industrial de grande

porte.
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Figura 8:-Exemplo de CLP industrial.

A grande maioria dos CLP’s atuais é composta por modulos os quais
podem ser adquiridos gradativamente, de acordo com a necessidade de
cada projeto. Apenas a CPU (microprocessador) a fonte ¢ um moédulo de
I/0 sdo suficientes para comegar uma aplicagéo. Estes modulos podem
ser desde portas de entrada e saida (DIGITAIS DI/DO ou ANALOGICAS
AI/AQ), interfaces de comunicagdo com outros PLC’s, moédulos de
fung¢do  (para  realizar tarefas especificas como  contagem,

posicionamento, entre outras).

Atualmente os CLP's tém como areas de aplicacgéo:
o Construc¢io automotiva;

e Engenharia de processos;
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Aplicagdes gerais de engenharia mecénica,

Equipamento de controle ¢ instrumentacio;

Maquinas de aplicagdes especiais

Automagio predial e residencial.

Construgdo de maquinas-ferramenta (em conjunto com CNC);

-
-
-
-
-
-
-

Y

gura 9: CLP para controle de maquinas ferramentas, e drive.

A programagdo de um CLP ¢ feita, na maioria das vezes em um
computador tipo PC. Apés o término da programagido, o programa ¢
transferido para o CLP via uma interface serial, processo chamado de
"download". S6 entic o CLP pode iniciar o seu ciclo de tarefas
predefinidas pelo programa. Caso algo n3o esteja correto, é possivel se

trazer o programa de volta para o computador ("upload") e reedita-lo.
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No caso particular da Siemens, os softwares permitem que o usuario faga

a programag¢do em dois tipos de lingnagem:

¢ STL - Statement List

A linguagem STL, como o proprio nome diz, é composta de uma lista de
instrugdes, onde o programador pode usar fungdes booleanas (AND, OR
etc.), indicar a porta de entrada ou saida a que esta se referindo (P0.1

por exemplo) e algumas outras fungdes.

e LAD - Ladder Diagram

A linguagem LAD ¢é composta de uma série de figuras que representam o
programa de uma forma mais visual. E mais facil de visualizar o que est4
sendo programado. Porém, passa a ficar complicado & medida que o

programa aumenta de tamanho.

Devido ao alto grau de complexidade aliado ao alte preg¢o do CLP
convencional, seria inviavel sua aplicagdo num portio automatico. Por
outro lado, gragas a um langamento recente, o micro CLP, pode-se

prosseguir a idéia do projeto, utilizando para tal um micro CLP.

MICRO CLP

Foram introduzidos no mercado em 1998 pela Siemens os CLP's de

pequeno porte (micro CLP) indicado para pequenas aplicagdes que nio
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necessitem de um grande nimero de entradas e saidas, nem de grandes e
complexos programas.

A programagio, neste CLP em particular, pode ser feita no proprio
equipamento ou num PC e em seguida ser carregada nele através de um
cabo serial. A programagdo é bastante simples e ¢ realizada através de
portas logicas. Seis entradas digitais e quatro saidas digitais com relés
que acionam cargas indutivas de até 3 Ampéres ou cargas resistivas de

até 10 Ampéres completam a descrigdo do equipamento.

gura 10: Micro modelo

Esse modelo foi cotado no mercado pelo preco médio de R$350,00 (em 16/03).
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ESPECIFICACOES TECNICAS

1. Tensdo de alimentagio dentro do valor esperado

22}
i
E 2. Corrente de alimentagio dentro do valor esperado
% 3. Condigéo de limpeza adequada no acionamento do portéo
2 4. Auséncia de dgua direta no dispositivo de acionamento e controle
g 5. Temperatura ambiente de aié 40°C
% 6. Sinal de acionamento enviado dentro de uma distdncia méxima de 10m
Tabela 2: Entradas Desejaveis
1. Queda de um raio gerando sobrecarga de tensio
2. Maresia
2 3. Presenga de sujeira, dificultando os movimentos de acionamento
% 4. Presenga de algum objeto que impega o curso do portdo
& 5. Infiltracio de agua no dispositivo de acionamento e controle
2
Z 6. Temperatura ambiente maior de 40°C
g 7. Sinal de acionamento enviado de distdncias maiores de 10m
% 8. Tentativa de assalto

9. Falta de energia elétrica

10. Presenca de pessoa ou animal no curso do portdo no momento do fechamento

Tabela 3;: Entradas Indesejiveis
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1. Funcionamento do portdo sem defeitos

2. Acionamento remoto eficaz, pelo usuério

3. Seguranga, impossibilidade de assalto

SAIDAS
DESEJAVEIS

4. Bom aspecto visual

Tabela 4; Saidas Desejiveis

1. Poluigéio de qualquer espécie

2. Nivel de ruido excessivo

I'4

SAIDAS INDESEJAVEIS

3. Vibragdo durante o acionamento

4. Excesso de atrito, impossibilitando o movimento do portio

5. Queima do motor elétrico

6. Curto-circuito

Tabela 5: Saidas Indesejiveis

As especificagOes sdo desenvolvidas nesse capitulo com base em entradas e saidas do

dispositivo em funcionamento.

Especificagbes Funcionais

Os seguinte itens definem as exigéncias funcionais do controle do portdo:

e O portdo quando ndo utilizado deve ser mantido sempre fechado.

e O portéio devera ser aberto e fechado através do acionamento de um botio contido
no controle remoto, sem que para isso seja necessario uma supervisdo por parte de

um porteiro.
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o Devera ser enviado um alerta a um seguranga caso haja uma tentativa de se abrir o
portio sem que o controle remoto seja acionado.

e O portdo sera aberto ou fechado completamente em caso de operagdo normal. O
acesso pode contudo ser inferrompido a qualquer instante através do simples
pressionar de um botéo de emergéncia contido no controle remoto.

¢ Uma lampada de sinalizagio ¢é ligada alguns segundos antes e durante o movimento
de abertura ou fechamento do motor.

e Através de uma guia de seguranca é garantido que, ao fechar-se o portdo nenhuma
pessoa ou animal sofrera ferimentos e nem objetos ficardo presos ou danificados.

e Possibilidade de destravamento manual do portdo no caso de uma queda de energia.

Especificagdes Operacionais

Os seguinte itens definem as exigéncias operacionais do controle do portdo:

Durabilidade: vida util dos principais componentes que compdem © equipamento

superior a trés anos com uso diario de aproximadamente 150 acionamentos.

e Custo de manutengdo: ndo deve ultrapassar R$200,00 por ano.

¢ Confiabilidade: inexisténcia de imprevistos que venham a comprometer o bom
funcionamento do portiio. O portdo deve realizar normalmente sua trajetéria mesmo
que haja alguma sujeira que venha a aumentar o atrito de abertura e fechamento do
mesmo.

e Seguranca: Alguns segundos antes do movimento de abertura e fechamento do

portdo, deve ser acendida um ldmpada que deve servir de alerta.
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Garantia dos componentes: mesmo que o portfo tenha seu trajeto interrompido antes
de chegar no final do curso, deve existir algum dispositivo que proteja o motor
contra uma possivel queima.

Tempo de abertura: nfio deve ser superior a 10 segundos por motivos também de

seguranga.

Especificagdes Construtivas

Dimens6es: Pela utilizagio do portdo, em residéncias ou estabelecimentos
comerciais, acredita-se que um portdo de 3x2m seja capaz de garantir a entrada e
saida de veiculos pequenos ou pickups.

Massa: Acredita-se que independente do material a ser construido, o portdo nio

ultrapasse os 100Kg
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SINTESE DAS SOLUCOES

A partir da pesquisa preliminar realizada e tendo-se em vista todas as especificagdes
técnicas do produto, pode-se chegar a uma conclusdo quanto “as possiveis solugdes para

0 projeto em questdo.

Ser4 visto nesse capitulo, entretanto, as possiveis solugdes para cada item
separadamente. Ou seja, para cada item estudado no capitulo Pesquisa Preliminar serdo

listadas as possiveis solugdes que obedecem as Especificagtes Técnicas.

* Quanto ao tipo do portéo
v' Deslizante
v' Pivotante

v" Basculamte

¢ Quanto ao Material a ser fabricado o portdo em si
¥v" Aluminio
v Ago

¥ Madeira

e Quanto ao tipo de Acionamento
Como acionador utiliza-se um motorredutor ou motor elétrico acoplado a uma caixa de

redugdo, acoplados aos seguintes mecanismos:
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v" Pinhdo e Cremalheira ou Corrente ¢ Coroa, no caso dos Deslizantes
v" Parafuso de Poténcia no caso dos Pivotantes

v" Parafuso de Poténcia no caso dos Basculantes

¢ Quanto ao dispositivo anti-esmagamento
v' Embreagem Mecénica

v' Embreagem Eletrnica

¢ Quanto ao tipo de Controlador
Como ja definido no titulo do trabalho ser4 um CLP. Mais do que isso, conforme

estudado na Pesquisa Preliminar, serd um Micro CLP, modelo LOGO!230RC.

¢ Quanto ao Acionamento 4 distdncia
Como ndo poderia deixar de ser, utilizar-se-4 um conjunto transmissor a ser

transportado pelo usudrio e um conjunto receptor a ser instalado no portao.
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VIABILIDADE ECONOMICA

Primeiramente serdo mostrados pregos de portSes completos das empresas existentes no
mercado atualmente. Em seguida, sera feita uma abordagem de prego item a item das
principais partes necessarias para construcao do portdo completo, a que esse trabalho se
propde. A partir dos precos das partes, sera feita uma estimativa do custo total do
mesmo. Comparando os pregos de mercado com a estimativa de custo de um portio que
envolva maior tecnologia e portanto maior beneficio a0 usuario, tentari se provar a

viabilidade econémica do projeto.

Cotou-se na empresa Door Matic, representante ¢ autorizada PPA Portdes, um portio
de dimensdes 3x2 5m, deslizante, com folha de madeira com acionamento através de
pinhéo e cremalheira com placa controladora através de jumpers, com central receptora
¢ controle remoto incluidos pelo prego de: R$1575,00, sendo R$900,00 relativos ao
portdo em si e R$600,00 o preco da automagdio . Da mesma empresa, foi cotado um
portdo do tipo pivotante, com cada folha acionada por um parafuso de poténcia
acoplado a um motor. O prego do portdo em si foi de : R$760,00; ja o prego da
automagdo foi de R$840,00, na mesma data. Por dltimo cotou-se um portdo do tipo
basculante acionado por somente um parafuso de pressio pelo prego de R$975,00,

acrescidos de R$600,00 da automagéo (em 05/05/99).

Da empresa HDL Automatizadores para Portdes, cotou-se através de seu representante:

Tecn Bell o prego dos Kits de automatizagiio para cada tipo de portdo. Cada Kit,
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confinado numa estrutura monobloco é formado por motor de acionamentc ja com
redutora 30:1 e pinhdo (no caso dos deslizantes) ou parafuso de poténcia (no caso dos
pivotantes e basculantes). Além disso, da mesma marca HDL, cotou-se a central modelo
CP50 constituida por central receptora, placa controladora com jumpers, embreagem
eletronica e fungdo foto-célula (entrada para um sensor desse tipo). Seguem os pregos e
ilustragdes dos produtos.

¢ Ampliport 500 (para portdes pivotantes):

CE—

utomatizador Ampliport 500, para portdes pivotantes

Figura 11;

Preco aproximado: R$750,00

»  Ampliport600 (para portSes deslizantes):

Figura 12: Automatizador Ampliport 600, para porties destizantes

Prego aproximado: R$900,00
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s Ampliport 800 (para portdes basculantes)

T
Figura 13: Automatizador Ampliport 8300, para portées basculantes

Preco aproximado: R$950,00

¢ Central Modelo CP50 (modelo Ginico para todos os tipos de porides)

._——-""-—-—'—'.

Figura 14: Central modelo CP50

Prego: R$268,00 (em 29/04/99)
Com essa pesquisa, pode-se concluir que uma automagio utilizando produtos PPA
Portdes, sai por volta de R$650,00, enquanto que se utilizados produtos da marca HDL,

ndo sai por menos de R$1100,00.
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Deixando de lado o custo do portSo em si, pode-se fazer uma estimativa de custo para o
projeto. Com um motorredutor, incluindo algum sistema anti-esmagamento, gastar-se-ia
aproximadamente R$350,00. Conforme cotado anteriormente, o custo do CLP ¢ de
R$350,00. Com mecanismo de acionamento pode-se estimar um gasto de R$50,00.
R$80,00 seriam suficientes para aquisi¢io de um sistema de acionamento remoto,
incluindo transmissor e receptor de radio-freqiiéncia. Somando os itens acima, tem-se
um total de R$830,00. Acrescendo o custo da mio-de-obra, com algum imprevisto,

pode-se estimar um prego final de R$1000,00 para o projeto em questdo.

Releva lembrar que o custo acima foi estimado com base em pregos pesquisados no
varejo. No caso da montagem de uma empresa, responsavel pela montagem de portdes
automatizados completos, pode-se garantir que os pregos obtidos no atacados seriam
pelo menos 30% menores. Portanto, pode-se admitir os R$1000,00 como preco final de

venda do automatizador a ser projetado nesse trabalho.

O projeto, mesmo apresentando caracteristicas inovadoras, como o tipo de controle
utilizado, mostra-se compativel com os pregos do mercado. E portanto exeqiivel

econgmicamente.



Projeto de um Portdo de Acionamento Remoto controlado por CLP -34.-

VIABILIDADE FINANCEIRA

A viabilidade financeira do trabalho trata de analisar os investimentos necessarios para a
fabricagdo do mesmo. Até o momento, entretanto, antes da elaboragdo do projeto
basico, pode-se prever que a maioria dos componentes necessarios para a fabricagdo do

portdo sera comprada, ndo sendo necessario portanto a compra de maquinas sofisticadas

que exijam elevados custos fixos.

No capitulo anterior foi feita uma estimativa de custo das pecgas principais para a
fabricagfio do portdo. Por outro lado, os investimentos com compras de ferramentas
especificas, possivel locagido de galpdo para montagem, contratagdo de técnicos, entre

outros, somente poderdo ser avaliados apés a execugdo do projeto executivo.
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ESCOLHA DA MELHOR SOLUCAQO

Nesse capitulo sera mostrada uma matriz decis3o para cada item mostrado no capitulo
"Sintese de Solugdes". Escolhido cada item de acordo com o critério das notas obtidas,

chegar-se-a a uma melhor solugdo.

Quanto ao tipo do portao

Custo dade P Manutencdo| Pontos
PESOS 5 7 3 3
'.§'||Des|izante 7*5 8*7 9*3 8*3 142
2 [lPivotante 4*5 6*7 9*3 6*3 107
o |[[Basculante 6*5 6*7 9*3 6*3 117
Tabela 6: Escolha do tipo do portio
Quanto ao material a ser fabricado o portdo
CARACTERISTICA | custo |FXequibili-iFaciidadey, o .ncs0| pontos
dade de uso
PESOS 5 7 3 3
m:_ﬂlAluminio 4*5 6*7 g*3 4*3 101
Zllago — 65 77 9*3 73 127
® [Madeira 75 77 93 7*3 132
Tabela 7: Escolha do material a ser fabricado o portiio
Quanto ao tipo de Acionamento
CARACTERISTICA | custo |FXequibili-|Facilidade Manutengio| Pontos
dade de uso
PESOS 5 7 3 3
% |[Pinhao e " .
g‘,lc:remalheira 7*5 8*7 7*3 8*3 136
o [|Corrente e Coroa 6*5 7*7 7*3 43 112

Tabela 8: Escolha do tipe de acionamento
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Das trés tabelas acima tem-se que o projeto trataré de um portéio deslizante acionado por
pinhdo e cremalheira, de madeira. O tipo de mecanismo anti-esmagamento ndo foi
avaliado aqui pois isso depende muito do motorredutor a ser adotado (alguns ji
apresentam uma embreagem mecénica inserido no conjunto). Esse item sera visto no

decorrer do trabalho, no item "Sele¢do do Motor".
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Projeto Basico

PROJETO DE UM PORTAO DE
ACIONAMENTO REMOTO
CONTROLADO POR CLP

Marcos R. Moran Silveira NUSP 1496527
Orientado por: Prof. Dr. Gilberto F. M. Souza
Prof. Dr. Gilmar Batalha

PMC581 - Projeto Mecanico I

Sao Paulo
1999
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INTRODUCAO AO PROJETO BASICO

Definidos o tipo de portdo, material da folha do portéo, e o tipo de acionamento, serdo
mostradas no projeto basico, as hipdteses, calculos, programas e desenhos, necessarios

para a construgdo e testes na maquete que foi proposta no inicio do trabalho.

Em relagio ao CLP escolhido, sera feito uma introdugio sobre sua linguagem de
programacgido e em seguida, de acordo com as especificagSes funcionais indicadas

anteriormente, projetar a programa a ser utilizado.
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SELECAO E DIMENSIONAMENTO DAS PECAS

Dimensées e estimativa de massa da folha do portdo

Como o portdo deslizante sofre a agio de momentos fletores e torgores em sua estrutura
que podem ser desprezados durante o processo de acionamento, nfo se utiliza

comumente reforgos nas folhas de madeira.

De acordo com as especificagdes técnicas, a folha do portdo deve ter dimensdo 3x2m. A
espessura serd de €=0,02m. Portanto o volume do portiosera de 0,12m’. Admitindo uma

densidade para a madeira de 0,85g/cm’, tem-se que a massa da folha seria de 102kg.

Sele¢do do motorredutor

Conforme ji descrito no capitulo "Pesquisa Preliminar", hd alguns poucos modelos ja
padronizados de motorredutores disponiveis para portdes automaticos. Isto porque o
mesmo deve possuir um duplo enrolamento a fim de poder funcionar nos dois sentidos
de rotagdo. Assim, o modelo considerado mais adequado ¢ um motorredutor de
fabricacdo PPA portdes. Seguem abaixo as caracteristicas técnicas do motorredutor:

| Poténcia; 1/4Hp

1 110v/60Hz

1 Rotagfio: 1660 rpm
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] Relagdo de transmissdo: i=26,5

] PN 2

Dimensionamento do pinhdo e cremalheira

Ns4ipa = Dyoror/ 1= 1660/ 26,5 = 62,6 rpm
Para que o portdio tenha um tempo total de abertura ou fechamento de 10s, 0 mesmo
deve ser acicnado a uma velocidade:

Vacronamenre = 3000 mm / 10 s = 300 mm/s

Com esses valores pode-se calcular o didmetro primitivo do pinh#o:

d = Vycionamento / (Ngaipg * ) = 91.5 mm.
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O MICRO CLP SIEMENS MODELO L.OGO!230 RC

Linguagem de Programacédo

O micro CLP escolhido para a execugiio do trabalho apresenta duas formas de
programagdo: a primeira através de um PC a a segunda no proprio controlador, que

apresenta um pequeno display e teclado.

Para se efetuar a programago através de um PC € necessario um software e em cabo
paralelo, ambos fornecidos pela empresa fabricante. E indicado para execucio em
grandes lotes. O segundo caso € o mais indicado para o caso de um protétipo e portanto

o que sera utilizado no trabalho.

Basicamente, a linguagem de programacgio se apresenta de uma forma grafica: as
fungdes se apresentam como pequenas ilustragdes que podem ser selecionadas e
conectadas umas as outras formando um fluxograma. Esse fluxo de informagdes tem
inicio nas seis entradas digitais e fim nas quatro saidas digitais. O forma de

programagio, entretanto, tem inicio nas saidas até chegar nas entradas.

Ao todo sdo oferecidas 14 fungles, divididas em 6 fungdes basicas e 8 fungles
especiais. As fungdes basicas séo:
v’ AND (E)

v OR (OU)
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v" NOT (INVERSOR)

v NAND (E - NEGADA)

v NOR (OU - NEGADA)

v" EXOR (OU - EXCLUSIVO)

Ja as fungGes especiais 530 as seguintes:

v Temporizador com retardo no ligamento
¥ Temporizador com retardo no desligamento
v" Relé pulsante
v Relogio
v" Flip-Flop
¥v" Gerador de pulsos
v Flip Flop com retardo no ligamento
v Contador crescente / decrescente
i -— ]
Ta4{ S L Trq {fi— Trg 4 UL 1
™1 lal ROJILE RoJrLt N1 O}
T Noa™
Temp. com retardo Temp, com retardo Reld pulsante Reldgio
no igamento no desligamento
tat: oAyl
R o TN o e o 0 [ o e o o el oo o
= | [T G5

Figura 13: Funcdes Especiais do Micro CLP -1
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R -
s {RS En - Te{{ L ot { ¥~
R -l " T L m B R - u— o D" - +I- o
T - Par
Flp-Flop Gerador de puisos Flip-Flop ¢/ retardo Contador
no kigamento crescente/decrescente

Ll ~SUUl—q R o] n"‘_‘" -

1 5

r

Figura 16: Funcoes Especiais do Micro CLP - 2

Além das fung¢Bes, os conectores, que sdo as seis entradas e quatro saidas, sdo também
representados graficamente, para efeito de programagio. Para efeito de programago, as
saidas sdio os inicios dos fluxogramas. Depois delas véem as fungGes até chegar nas
entradas. Desse modo, uma entrada pode comandar vérias saidas, ou a logica entre

varias entradas pode definir uma ou varias entradas.
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Esquema do Programa

i
h ]
15

@ L |  luzes (Q1)
0
5 seg.
14 Abrir (03)
1P Fechar (04)

Figura 17: Esquema do Programa
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PARTE ELETRICA

Ligacdo do micro CLP

Aproveitando-se da melhor maneira possivel as 6 entradas e 4 saidas do CLP, efetuou-

se as ligagOes da seguinte maneira:

v" Duas das entradas do CLP foram ligadas nas duas saidas do receptor RF. Assim uma
das entradas responde ao botdo "OPEN-CLOSE" do controle remoto € outra ao
botdo "STOP" (emergéncia)

v" Duas outras entradas foram ligadas a dois interruptores, que fariam a mesma fungio
dos botdes do controle remoto e ficariam ao alcance de um porteiro

v" As duas 0ltimas entradas foram ligadas s chaves de fim de curso

v A saida Q1 foi ligada as ldmpadas de sinalizagio de abertura ¢ fechamento do
portdo
v E por fim, as saidas Q3 e Q4 foram ligadas cada qual a um dos enrolamentos do

motor,
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FASE (+110\)
NEUTRO
F¢ 1 2
[ J o D 4 ¢ §
(h410 N +220 Reli{ Rolé?
ch1 Ch2
\ : RECEPTOR RF ANTENA
J q [ \o b ¢ J
1 N IR aBsIE
=t
F-N
4 b

A4

Logolzaere & W

™ Q2 Q Q4

o ¢ [« I s] ¢ q [ l
Ch 1: Interruptor 1
LAMPADAS Ch 2; interrupfor 2
—— FC 1; Fim de Curso 1
CONTATOR 1 FC Z; Fim de Curso 2
CONTATOR 2
—|

Ligacdo do Motorredutor

Comparando-se as especificagdes do motorredutor utilizado com as do micro CLP,
chegou-se a conclusio que ndo seria possivel simplesmente ligar uma das saidas do
CLP diretamente num enrolamento do Motorredutor. Enquanto o micro CLP oferece
uma corrente de no maximo 8A em suas saidas, o motorredutor solicita mais de 10A

como corrente de pico na partida e inversdo da rotagéo.

Assim, como forma de solucionar tal problema, utlizou-se de um contator de fabricagdo

da Siemens modelo LOGO/230 Contact.
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Q3 do CLP

LOGO! 230 Contact

g8

=]

=]

G4 da CLP
a|e|8 NEUTRO

FASE (+110V} ‘

NEUTRO

LGGOI 230 Contuct ENROLAMENTO 1

g|e|e|e
\5—_ ENROLAMIENTO 2

\ 200 F

ﬁgura 19: Esquema de ligagio do Motor
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APENDICE 1: FOTOS DA MAQUETE
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APENDICE 2: EMPRESAS FABRICANTES E PONTOS DE VENDA
DE EQUIPAMENTOS E PECAS PARA PORTAS AUTOMATICAS

Empresa: Door Matic
Telefone: 6947 2952 / 6946 7711
Contato: Humberto / Alexandre

Empresa: HDL Portdes
Telefone: 273 3319 (Dedani Representagdes 1.tda)
Home page: www.hdl.com.br

Contato:

Empresa: Master Door
Telefone: 6918 3917

Contato: Jodo Carlos / Wilson

Empresa: Portaus Portas Automaticas
Telefone: 5511 0226
Homepage: alvopm.com.br/portaus

Contato:

Empresa: Portec
Telefone: 5589 2186

Contato;

Empresa: PPA Portdes
Telefone: 5581 5025
Homepage: www.ppa.com.br

Contato: Paulo (técnico responsavel)
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Empresa: Tecn Bell (Representante HDL Automatizadores para PortGes)
Telefone: 3106 2095 / 3106 2095

Contato: Cecilia
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APENDICE 3: DESENHOS
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APENDICE 4: FOLDERS E ESPECIFICACOES TECNICAS



J
' vo * Trilho de aluminio com sistema de canaleta que
dispensa furacao para o encaixe e ajuste do fim de

curso proporcionando uma instalacdo mais rapida;

omatizador
n portao pivotante

* Destravamento do redutor com chave prépria;
* Sistema de fim de curso e sistema antiesmagamento

atizador (ajustaveis);

pelglely prvotonte * Aplicacdo em portdes de uma ou duas folhas
com abertura interna ou externa;

* Trillo de aluminio con sistema de canaleta que dispensa
la perforacion para el encaje y ajuste del fin de
curso proporcionando una instalacién rapida;

* Destrabamiento del reductor con llave propria;

* Sistema de fin de curso y sistema antigolpes
(ajustable);

* Aplicacion en portones de una o dos hojas
con abertura interna o externa;




Sistema Pivotante. Eficiente por natureza.

Sistema Pivotante. Eficiente por naiuraleza.

P g g e

¥

utomatizador pivotante pode ser aplicado em portdes residenciais e industriais, respeitando-se
pre a especificacéio de cada modelo e a dimenséo da folha.
utomatizador pivotante puede ser aplicado en portones residenciales e industriales, respetandose

ipre la especificacion de cada maodelo y la dimesion de la hoja.

Instalacao / Instalacién
e =

JDELO DIMENSAO MAX. DA FOLHA | COMPRIMENTO DO TRILHO
DIMENSION MAX. DE LA HOJA LARGURA DEL TRILLO

Vi 0,90 METROS 500 mm
5TD 2 METROS 759 mm
JPER 3 METROS 1000 mm

Automatizador pivotante / Pivotante

ogéio Fase Moior Poténcia Consumo CGPCICi"Of Velocidade
acion H.P RPM Potencia A pF Velocl(fod
Iz w m/min.
0 Mona /4 1660 185 1.4 12 13
0 Mono 1/4 1660 185 35 25 13
0 Tk /3 1700 245 22 = 13
4] Mono 1/4 1400 185 20 12 11
0 Tif B 1/3 1430 245 1.5 - 1,1
0 T 1/3 1700 245 i.3 = 13
0 Tf 1/3 1430 245 25 - 1,1

A fabrica se reserva no direito de modificar ou alterar os equipamentos aqui deseritos sem prévio aviso/La Fabrica s¢ reserva el derecho de modificar o alterar fos equipos aqui descritos sin previe aviso.
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utomatizador
ra portdo basculante

tomatizador
ra portén levadizo

de aluminio com sistema de canaleta que s
nsa furacdo e torna a instalacdo mais rapida; / ;

do em portées basculante com contrapeso embutido; /
ma de destravamento simples; /
ma de fim de curso e antiesmagamento ajustaveis; /

ser instalado em ambos os lades do portao. /

- Trillo de aluminio con sistema de canaleta que
dispensa perforaciéon y vuelve la instalacion mas rapida;

- Aplicado en portones levadizo con contrapeso embutido;

- Sistema de destrabamiento simple;

- Sistema de fin de curso y antigolpes ajustable;

- Puede ser instalado en ambos lados del porton.

®




3asculante Vertical. O melhor da categoria.
Levadizo Vertical. El mejor de la cotegoria.

Instalacéo / Instalacién

Curso da méquing, de 0,25 m a 4 m./Curso de la maquina de 0,25 m haste: 4m.

alacdio, o automatizador basculante vertical deve ser instalado .
steral do portdo. Recomendamos a aplicagdo de um Unico '
for para portdes com largura inferior ¢ 4 melros, caso o

va dimenséo igual ou maior a 4 m, ou ainda, se for um portdo
izar dois automatizadores.

: | .I 57 mm
alacién, el automatizador levadizo vertical debe ser instalado & - ,‘ fi
na lateral del portén. Recomendamos la aplicacién de um s
watizador para portones con onchura inferior a 4 metros, en
1 el portén posea dimensiones iguales o mayores a 4 m, o
rera un portén pesado utilizariamos dos automatizadores, L0 )

125 mm
=]
200 mm
Avutomatizador basculante vertical / Levadizo vertical

l;aﬂ Fase Motor Poténcia Consumo Cgpqcibr Velocidade
sién H.P RPM Potencia A pF Veiocic!ud
' w m/min.
) Mono 14 1660 185 16 12 33
) Mono 1/4 1660 185 35 T 25 33
) T 1/3 1700 245 22 S 34
) Mono 1/4 1400 185 20 12 28
) T 1/3 1430 245 1.5 - 29
) Taf 1/3 1700 245 13 o 34
) T 1/3 1430 245 25 - 29

A labrica se reserva no direilo de modificar ou afterar os squipamentas aqui descritos sem prévio aviso/La fbrica se reserva el derecho de modificar o alferar los equipos aqui descritos sin previo aviso.



EMENS

nschiitz / Last-Fernschalter

~ontactor / Remote load interrupter
ontaktor / Distans-lastbrytare
contacteur / Télé-interrupteur

:ontactor / Interruptor remoto de carga
 contatiore / Inferruttore di manovra a distanza

3TG10/5TT3/6EDA

400V

VDE 0660
IEC 6094741

43

ebsanleitung/Instructions

Bestall-Nr./Order No.: 3ZX1012-0TG10—1AA1

NH- DIAZED-
NEOZED-
IoAC-1| I,AC-15 AC-3 Betriebs-
klasse gL(gG}
230V 400V 230V | 400V | Typl  Typll
A A A KW kW A A
3TG10. —-0... 20 4 3 2,4 4 25 10
3TG10. —1... 16 4 3 2,4 4 25 10
5TT3. .. 20 4 3 24 4 25 10

SUITABLE FOR USE ON A CIRCUIT CAPABLE OF DELIVERING NOT
MORE THAN 5000 RMS SYMMETRICAL AMPERES, 600 VOLTS MAX.

FUSE ONLY.
t0 4
) i i) TG0, —1... |3TG10.. TG0, 0. ..
e = T
I _t
8
PPO® I
il mim mm mm? mm? mm? mm?2 mm? mm? mm?
f ﬂ_] il DL 63 637 1075...§075...} 075...} 075...] 075...0 1... 4
tlass ) mm |l 1r 15 2,5 25 25 25 25
DIN 46245 | DIN 46247 | _J==m DIN 46228 -]
D8x4.. . 55mm =0 USE 60/75° COPPER
Pozidriv 1 —= 08...12Nm WIRE ONLY.
*}Warning: For use with nan insulated female connectors only 304 V max.
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DIN EN 50022-35
3TG10
3UA7
62 5
'ungsloser Motorahzweig Fuseless motor feeler
rzschluBstrdme bis 50 kA, Narmalanlauf for short-circuit currents up to 50 kA, normal starting
istschutz mit Leistungsschalter bei 400 V und Iq = 50 kA Qverload protection with circuit-breaker at 400V and Iq =50 KA
ssungsleistung Leistungsschalter Zuprdnungsart Einstellbereich Rated power of Circuit-breaker Assignment Setting range
‘ghstrommotoren [nach [EC60947-9/ | der Uberlast- 3-phase motors [to IEC 60947-4/ | of overload
Hz a0V DIN VDE 0660 ausldser bis Iy AC S50 Hz 400 V DIN VDE 0660 raleass upto Iy
Tail 102) Part 102}
Bestell-Nr, A Kw Order no. A
bis 3VU13 00- 1MLOO W10 L} uptod up ta 3VU13 00-1MLOD A7 10
5 bis 3¥U13 00-1MG00 w27 16 up to 0.55 ap to 3VU13 00-1IMGOD 2 1.6
Warnung: WARNING: Precaucitn: Weitere Angaben siehe Katalog NSK.
Gufahiche elektrische Spannung! HAZARDOUS VOLTAGE . . . For further detail see Catalog NSK.
Kann zu alektrischem Sclnll’ag 8 CAN CAUSE ELECTRICAL SHOCK i Tonsién psligrasal

und Varbrennungen filhren,
Vor Beginn der Arbaitan Anlage
und Gerit spannungsfrai schalten.

AND BURNS.
DISCONNECT POWER BEFORE PROCEEDING
WITH ANY WORK ON THIS EQUIPMENT.

Puede causar choque eléctrico y quemaduras.
D tar |a ali o o

zntes de

trabajo algune en este equipe,

Attention!

Attenzione:

Varning:

Tension dangereuse!

Risque d° dlectrocution et de brilure,
Isoler cet apparail du régeau avantd’y
intervenir pour fravaux,

Tensione elettrica pericelosal

Rischio di shock elettrice e ustioni.

Primn di eseguive qualsiasi tipo di lavoro,
assicurarsi che I"apparecchio e I'impianto
siana scollegati.

Farlig spanning!

Kan valla eiektriska sttar och brénnskar
514 ifrhn strdmmen innan nhgot arbete utliirs
pé denns utrustning.

Yiterligare uppgifier, se katalog NSK.

Pour de plus amples informations,
voir Catalogue NSK.

Para méas datos, v. catdlogo NSK.
Per altri dati v. catalogo NSK,

e Anderungen vorbehalten.
1 change without pricr notice.
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