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INTRODUCCIÓN 

Los controles de acceso son sistemas que se utilizan para controlar la entrada y 
salida de personas y vehículos, estos se han ido modernizando de acuerdo a las tecnologías 
actuales, desde el control totalmente manual hasta sistemas automatizados integralmente, y 

de los cuales haremos mención en el presente trabajo. 

El motivo del trabajo es un edificio del tipo residencial que necesita una adecuación 
en sus Sistemas de seguridad y por lo tanto requiere de un nuevo control de acceso vehícular 
y peatonal. El objetivo principal será el de mejorar las características mencionadas, es 
decIr, agilizar y aumentar la seguridad y comodidad del inmueble a través de la 
modificación e integración de los sistemas de acceso al edificio, a pisos de estacionamiento, 
al elevador de automóviles y al sistema de respaldo de energía, para que la operacIón 
general del edifico satisfaga las necesidades de sus inquilinos. 

En el capítulo 1 se explicará la historia del edificio, sus características y la 
problemática que generó la necesidad de estos cambios. Se analizarán los sistemas que se 
tienen disponibles técnica y comercialmente para implementar el control de acceso. A partir 
de este análisis se escogerá el tipo de sistema más adecuado para solucionar nuestro 
problema (se manejará un a uha comparación de costos de los equipos que cumplen con las 
especificaclOnes para el edificio lo cual será una de las caracteristicas que nos penmt1rá 
decidIr cuál es el más adecuado para la modificación, pero se ésto se encontrará en el 
apendice de costos). 

Después de especIficar el equipo, en el capitulo 2 se diseñará el control de acceso a 
partIr de los principales parámetros que se solicitan para el sistema seleccionado. Estos 
parámetros se anahzarán antes de comenzar el diseño a través de una introducción. Este 
diseño se dividIrá en dos partes, la primera hablará del Hardware y la segunda del Software. 
En el Hardware se anallzaran dispositivos como el control, las lectoras, la instalación 
eléctrica, etc., y en el Software se tendrán todos los elementos necesarios para programar al 
sistema y c1lenguaje de éste para dar operación y funcionalidad al resto del sistema. 

En el capítulo 3 se hará la descripción física y los diagramas de alambrado entre los 
sistemas escogIdos en el dlseño dentro del edificio. Esta actividad se dividira en los 
diferentes elementos que se modifícarán e integrarán para confonnar la solución, los cuales 
se tratarán por su orden de importancia. Se comenzará por la puerta de acceso principal y el 
montacoches, después las pu~rtas de ~ntrada a los departamentos y fínalmente el sistema de 
~nergía de respaldo que va a provecr ¡;lc energía al control de acceso en caso dc fallos de 
potencIa. 



La planeación del programa de pruebas se contemplará en el Capítulo 4, donde se 
hará una revisión a los elementos instalados para asegurar el buen funclonamlento de éllos 
Es Importante considerar este punto porque no se puede liberar un sistema sin antes 
asegurarse de su óptima operación, a través de pruebas específicas en ciertos puntos de la 
Instalación. 

Después de haberse asegurado del buen funcionamiento del sistema, es factible 
hacer su liberación. Este proceso se hará paso a paso en cada uno de sus elementos usando 
un monitoreo continuo en cada disposittvo durante un tiempo programado. 

Finalmente se definirá un programa de mantenimiento para los diversos dispositi\ os 
que conforman el sistema. Donde se determinará el período de tiempo para realizar una 
revisión de la instalación eléctrica, los conectores, las lectoras, los sensores, etc. así como la 
manera de reemplazar los dispositivos' dañados y la supervisión de la correcta operación 
del montacoches y de los sistemas manuales. 

Al final del presente trabajo se encontrarán los apéndices que contienen la 
infoITIlaC1Ón técnica referente a los diferentes slstemas que se integrarán en el proyecto así 
como un análisis de costos del equipo utilizado. 
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CAPÍTULO 1: ANÁLISIS DEL PROBLEMA 

Los sistemas de control de acceso son herramientas electrónicas que pemllten 
llevar un registro pleno de las personas y/o vehículos que ingresan o egresan a un inmueble, 
así como el propósito de su estancia dentro de éste. También nos sirven para poder llevar 
un récord del tiempo que permanecen dentro del mismo. Conocer lo anterior sirve para 
tener control sobre las actividades del personal que entra y sale, así como de la seguridad ya 
sea el caso de una empresa o de un inmueble residenciaL El control de acceso que 
estudiaremos se aplicará dentro un condominio residencial. 

1.1 ANTECEDENTES 

Historia 

El condominio Brisas del Pedregal se encuentra ubicado en la zona del Pedregal de 
San Angel en la Ciudad de México. Se construyó en el año de 1985 y se consideraba muy 
novedoso y moderno en esa época por contar con un elevador montacoches para darle 
servicio al estacionamiento, así como de un portón eléctrico, controlado a través del 
personal de seguridad, para darle acce~o a los vehículos. 

Este condominio se encuentra en una zona residencial de un elevado nivel 
económico y dadas las necesidades de ~eguridad y funcionalidad del mismo, se requiere de 
la modernización de sus sistemas de acceso. 

Para entender mejor la operación actual del sistema de acceso, y comprender las 
necesidades de los inquilinos, describiremos a continuación la operación actual y 

características del propio condominio: 

Operación actual 

• Control de acceso vehicular 

La entrada se hace de la siguiente manera' el inquilino llega en su automóvil y lOca 
su claxon, el vigilante lo identifica visualmente, SI es residente le abre el portón mediante 
un mecanismo eléctrico que él controla desde su caseta de vigilanCia y le permite el acceso 
El portón abre totalmente porque el acceso de entrada se encuentra en el lado derecho de! 
pOl1ún, si el edificio es visto de frente (ver figura 1.5). Si el vigilante no conoce: a la pl.!rsona 
no le abre y l.!spera a que l:sta baJl! y se idt;ntifiqut;. SI esa persona V..l a un COndOl1l1111l), el 
vIgliantc le llama al inquilino desde su caseta y anuncia al visitante para que se auto1 iCL: ~\l 
enll.lda. SI esta respuest.l l.!S a!irmatlva y hay luga! l.!1l el estacionamiento de viSlt,llltc~ (\ el 



figura L 1), se registra su nombre, hora de llegada, persona que visIta y número de 
condominio al que se dirige, permitiéndole el paso. Si no es aceptado, se le niega el acceso 
y lo mismo sucede si el inquilino al que visitan no se encuentra y no hay nadie que autorice 
la entrada del visitante. Si no hay espacio en el estacionamiento de visitantes, la persona 
tendrá que dejar su auto en la calle y entra por la puerta de acceso peatonal. 

La salida se hace como sigue: si el que sale es inquilino, el vigilante abre la mitad 
del portón, porque la salida se hace del lado izquierdo visto el portón de frente por afuera 
del edificio (ver figura 1_5), y 10 deja salir. Si es visitante se registra su hora de salida y se 
le permite dejar el inmueble mediante el mismo procedimiento que al entrar al inmueble. 
En los dos casos se cierra el portón cuando salen. 

• Control de acceso peatonal 

La entrada se hace como sigue: la persona se presenta con el vigilante y se 
identifica. Si es inquilino o es personal de servicio se le abre la puerta, la cual se localiza en 
la parte izquierda del portón y se permite su acceso, si es un desconocido el vigilante lo 
anuncia al departamento que se dirige y si es aceptado se le permite entrar, por la puerta 
individual mencionada anteriormente, la cual llamaremos puerta peatonal (ver figura 1.5). 
Se le toman sus datos como son: nombre, fecha, hora, departamento y persona que visita, y 
entra al edificio. Si no se acepta su entrada o el inquilino no se encuentra y no hay quién le 
autorice el acceso, se le niega la entrada. 

El procedimiento de salida es el siguiente: Si el que sale es inquilino o personal de 
servicio se le permite salir sin condicionamientos. Si es visitante se registra su hora de 
salida, y se le permite abandonar el edificio. 

• Operación de! montacoches 

El montacoches es el elevador que da acceso a los estacionamientos E 1 Y E2, en 
los pisos 2 y 3 respectivamente. Una vez que el inquilino ha entrado al inmueble, puede 
buscar estacionamiento en alguno de los espacios que se le han asignado y si estos se 
encuentran cn los pisos 2 y 3 de estacionamientos deberá usar el montacochcs para entrar en 
ellos, ya que es la úlllca fanna posible. Su operación actual cs de la siguiente manera. El 
inquilino se aproxima al elevador montacoches y espera a que el Vigilante abra las puertas 
del elevador y así poder mtroducir el automÓVil dentro de este. Una vez adentro y con el 
motor del vehículo apagado el Vigilante cerrará las puertas del montacochcs y el inquilino 
presionará el botón del piso de estacionamiento que le corresponde. Al llegar a éste, se 
deberán abnr las puertas dcl elevador montacochcs, encender el motor del vehículo y 

descender del elevador, así como cenar las puertas del mismo, para posteriormente ubicar 
d auto en cJ lugar COI respondiente El procedimiento inverso se realizará para descender a 
la plalltd b,lja o salir tkl cdifíc¡o 



• Acceso a los departamentos 

Los accesos a cada uno de los departamentos, se hacen a través de cerradura y 

llave de forma convencional, para cada uno de los inquilinos que habitan los mismos. 

Características del condominio 

a) La superficie del terreno es de 602 m2
, con 35 metros de frente y 17.2 metros de fondo. 

b) Tiene 9 pisos dispuestos de la siguiente manera: 

1 PB ESTACIONAMIENTO O 

2 El ESTACIONAMIENTO 1 
3 E2 ESTACIONAMIENTO 2 
4 PM PISO DE MAQUINAS 
5 1 DEPTOS 101 y 102 
6 2 DEPTOS 201 y 202 
7 3 DEPTOS 301 y 302 
8 4 DEPTOS 401 y 402 
9 5 DEPTOS 501 Y 502 

e) En las figuras 1.1 a la 1.4 se presentan los planos de la disposición de los pisos, donde se 
representa cada uno de los elementos que los conforman así como su distribución, para 
de esta [anna entender mejor la explicación que se dará a continuación. La figura 1.1 se 
refiere al plano de la Planta Baja, la figura 1.2 al plano de los pisos de estacionamiento 
El y E2, ya que son iguales, la figura 1.3 al plano del piso de máquinas y por últim.o la 

figura lA al plano de los pisos de departamentos, tomando en cuenta que todos los piSOS 

de departamentos tienen la misma disposición. 

d) La puerta de acceso de la calle cs un portón eléctrico de 12 m de largo por 3.2 m de alto 
Es del tipo de puerta corrediza que corre de izquierda a derecha para abrir y de derecha a 
izquierda para cerrar, viendo de frente el portón por c1lado de la calle. 

e) La entrada al edificio, tiene una puerta independiente del lado Izquierdo, observando el 
edIficio de frente, por la cual se pennite el acceso a las personas quc entran caminando, 
por lo que se le llama puerta de acceso peatonal. 

f) La caseta de vigilancia se ubica junto a la puerta de acceso peatonal en el t:xtrt:Jl10 
I/qulerdo de edificio viendo el mismo por la parte extenor Sus dImenSIones son dc 1 tn 

de ,ll1cho pOI 2.5 m de la¡go y 2 <) m de alto 



g) El estacionamiento se encuentra dividido en tres pisos y tiene una capacidad de 36 
cajones con una distribución de 12 autos por piso. En la planta baja se le da cabida a 6 
autos de los departamentos 101 y 102 así como a 6 cajones para visitantes. En el primer 
piso El se le da espacio a los departamentos 201, 202, 301 Y 302. En el segundo piso E2 
se estacionan los autos de los departamentos 401, 402, 501 Y 502. Estos espacios están 
asignados como tres cajones por departamento y es por esto, que el total de los 
inqUIlinos solo requiere 30 espacios ·del total y los 6 sobrantes sirven para los visitantes. 

- h) Se cuenta con un elevador montacoches de dimensiones 3.25 m de largo, 2.80 m de alto 
y 7.0 m de profundidad, que da servicio a los estacionamientos El y E2 en los pisos 2 y 
3 respectivamente. 

i) En el piso de máquinas se localizan el cuarto de máquinas del montacoches, los tableros 
de cableado (o closets) de los departamentos, la planta de emergencia y otros servicios. 

j) El edificio tiene 10 condominios de lujo, dispuestos en dos por cada piso con una 
superficie de 278.88 m2 cada uno. 

k) El edificio cuenta con un suministro de energía de 240 V trifásico y 127 V monofásico 
para el servicio de todos los sistemas eléctricos que funcionan dentro de éste. 

1) El edificio también cuenta con un elevador para pasajeros que se encuentra ubicado a la 
mitad del edificio junto a las escaleras. Este elevador es de 2.4 ro de ancho por 2.10 ro de 
fondo y 2.50 ro de alto. Las escaleras tienen 3.5 m de ancho por 3 ID de fondo. Los dos 
recintos no se controlan en su acceso porque son áreas comunes y por nonna todos los 
habitantes deben tener acceso a ellas. 

Problemática 

AnterIormente se vio como opera todo el sistema de acceso del edifico y se pueden 
notar los siguientes problemas dentro de éste· 

El portón de acceso vehicular es muy grande, cuando se abre para permitir el acceso a un 
automóvil, se tiene que abrIr totalmente la puerta por lo que queda insegura la otra parte 
del acceso en donde sería muy fácil que alguien entrara antes de que el vigilante pudiera 
actuar en defensa de los mquilinos. 

- Este portón tiene otro Illconvcnientc, si el vigilante no se encuentra en su puesto el 
lnqulllllo tIene que esperar en la calle a quc regrcse y así queda lllseguro en la entrada del 
Inmueble. 
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DE 

Como en el estacionamiento no se puede controlar la entrada de los autos, cualquiera de 
los inquilinos ocupa los lugares sin orden, aunque estos ya estén asignados previamente. 
Esta anarquía ha generado muchos problemas y conflictos entre los condóminos. 
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En la colonia se han presentado continuamente robos con violencia a condominios por lo 
que los inquilinos desean mejorar las deficiencias de seguridad en su sistema de acceso 
actual. 

El montacoches está operando de modo irregular y tIene fallos en su sIstema por que el 
control es antiguo y no ha funcionado bien últimamente, así que deja sin operación al 
elevador de vez en cuando. Como el acceso al estacionamiento es vital para los 
inquilinos es muy importante garantizar una operación sin fallos de este sistema. Estos 
fallos generan cuellos de botella en la entrada y salida del edificIO que son molestos e 
inconvenientes así que es uno de los problemas que se tienen que considerar prioritarios 
al mej orar el sistema. . 

Otra problemática que se presenta del elevador montacoches es que para poder introducir 
el vehículo al interior, se tienen que abrir manualmente las puertas del mismo y una vez 
que el vehículo se encuentre dentro, se deberán cerrar las puertas completamente para 
que el montacoches opere, lo cual implica que se debe esperar a que el vigilante realice 
esta operación o bien, tendrá que descender el propio inquilino de su vehículo, para abrir 
y cerrar dichas puertas al entrar y salir del montacoches. 

El último problema a considerar es el del suministro de energía a todos los SIstemas de 
control de acceso por que se requiere que operen continuamente, aunque nO haya energía 
eléctrica. Por lo que se tiene que garantizar de algún modo el funcionamiento 
ininterrumpido del sistema. 

Situaciones críticas 

Además de los problemas presentados anteriormente, es necesano analizar todas 
las posibles situaciones críticas que se tienen actualmente en los diferentes accesos, tanto 
peatonales como vehiculares al edificIO. Este análisis nos sirve para buscar la mejor 
solución a los problemas actuales y para adecuar las características técnicas de la solUCión a 
los sistemas ya existentes de la manera más económica, práctica y eficiente 

A continuación revisaremos las situaciones críticas que se dan en los diferentes 
accesos del edificio: 

• Entrada principal 

Este acceso tiene una importancia pnmordial, debido a que comunica el edIficIO 
con el exterior y cs la que controla así mismo el flujo vehlcuL.l.r de todos los iI1qu!llnOS, 

motivo por el cual se requiere hacer ún bucn análisis para garantizar segundad y !lllldu 



vehicular al momento de hacer uso de esta entrada, y en consecuencia percibimos las 
siguientes deficiencias: 

1) Un automóvil no puede entrar o salir del edificio, porque no está el vigilante para abrirle 
o porque el portón eléctrico no funciona. 

2) Varios inquilinos quieren entrar o salir al mismo tiempo en sus vehículos. 

3) Los peatones no pueden entrar o salIr porque no se encuentra el oficiala porque la 
puerta peatonal no funciona. 

4) Algún inquilino nuevo no puede entrar o salir porque el oficial no lo conoce. 

5) No se permite acceso o salida a visitantes porque no se encuentra el oficial o porque el 
portón no sirve. 

6) Al abrir el portón para que entre o salga un auto se pueden introducir extraños dentro 
del edificio. 

• Estacionamientos 

El estacionamiento es un área muy delicada, porque no deben hacerse cuellos de 
botella en su acceso, debido a que esto produciría pérdidas de tiempo e incomodidad a los 
usuarios. Por lo anterior es muy importante analizar las situaciones críticas que se generan 
en su operación. 

El análisIs para detectar las diversas situaciones críticas, que se pudieran presentar, 
se dividirá en dos zonas de estacionamiento: una en la planta baja y otra en los pisos 
superiores como se verá a continuación: 

a) Estacionan1iento Planta baja 

En la planta baja se tienen las Siguientes situaciones críticas para entrar o sahr de 
ella así como otras que también generan conflictos: 

al) Dos vehículos o más necesItan entrar o salir al mismo tiempo. 

a 2) Que no haya lugares disponibles dentro del estacionamiento asignado a cada uno de 
los condómul0s, porque se le pernlitió la entrada a una cantidad de vehículos supcnor a 
la c::.lpacidnd de éste 



a.3) Los inquilinos que quieran ocupar cualquiera de sus tres espacios no lo pueden 
hacer porque ya están ocupados por otros automóviles y así tienen que ocupar otros 
cajones que no son los que ellos tIenen asignados. 

b) PISOS superiores de Estacionamientos (El y E2) 

En los estacionamientos El y E2 se albergan e180 % de los autos de los inquilmos, 
por lo que las situaciones que son críticas afectan a la mayoría, así que es muy importante 
este análisis. Los principales problemas que se prt:sentan para entrar y salir, así como otras 
situaciones dentro de esta zona son los sigUIentes: 

b.l) El montacoches no sirve por fallo o mantenimiento y no hay acceso a ninguno de 
los estacionamientos El y El. 

b.2) Las puertas del montacoches no cierran o no abren correctamente, por lo que el 
montacoches no opera. 

b.3) No se encuentra el vigilante para operar el montacoches y el inquilino deberá hacer 
toda la operación, haciendo mas lento su funciónamiento. 

bA) El programa de control del montacoches está fuera de sincronía y no funciona 
adecuadamente, así que no da el servicio correcto a los usuanos. 

b.5) Dos inquilinos quieren entrar y salir al mismo tiempo del piSO, 10 cuál es imposible 

b.6) Las horas de mayor demanda de entrada y salida del estacionamiento pueden 
generar cuellos de botella si la velocidad y operación del montacoches es muy lenta. 

b.7) Los inquilinos que quieren ocupar cualquiera de sus tres espacios no lo pueden 
hacer porque ya están ocupados por otros automóviles y tienen que usar otros cajones 
que no son los propios. 

b 8) No hay lugares disponibles dentro del estacionamiento porque se le pcnnitló la 
entrada a una cantidad superior de vehículos que la calculada para este piSO. 

• Departamentos 

Las puertas de los departamentos son los accesos del Cdl tico a los hogares de los 
Illqu¡]mos, por lo que deben revisarse todas las posibles situaciones críticas que se pw.hcrall 
presentar 

Esta reviSión se hace par,1 el control dt: entrada, s,lhda y otros pO!->lblcs probk111.\'-. 
como se ved a contll1UaCl0n' 
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1) El personal de servicIo no tiene horarios fijos para su estancia dentro de los 
departamentos, teniendo como consecuencia que la persona pueda entrar o salir a placer 
sin el control del patrón. 

2) La seguridad de la puerta del departamento puede ser violada sin generar una señal de 
alarma. 

3) El inquilino se queda fuera de su departamento. porque se cerró la puerta y no tiene 
llave para entrar. . 

4) Que la entrada y salida sean dificiles en el caso de un incendio o temblor. 

5) Las personas o visitantes de otros pisos pueden tener acceso a pisos que no son los que 
visitan para cometer actos destructivos que hagan inseguro al edificio. 

• Piso de máquinas 

En el piso de máquinas se albergan sistemas eléctricos, cables y maquinaria que 
sólo deben ser operados, mantenidos y vigilados por un grupo de personas responsables y 
previamente asignadas para este propósito. Las situaciones críticas que se pudieran 
presentar son las siguientes: 

1) Una persona extraña entra a este piso y daña algún sistema. 

2) Se pueden introducir personas no autorizadas al cuarto de máquinas y ocasionarse algún 
daño a su persona con la maquinaria o al equipo que ahí se aloja. 

3) Alguien se queda atrapado por descuido dentro de este piso. 

4) Un incendio se presenta debido a un corto en el sistema eléctrico. 

S) No se tiene el control de las personas que entran y salen del piso de máquinas. 

Todas las situacIOnes anteriores nos dan una Idea de los dctalles que se deben de 
cUIdar en la búsqueda de la solución para resolver nuestro problema de la mejor mancra 
pOSible. Con la infonnación anterior .es posible tener una idea general para poder proponer 
soluciones al tipo de control de acceso que ha de seleccionarse para estc edificio Este tema 
se tratará con más detalle en la siguiente sección, 
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1.2 PLANTEAMIENTO DE POSIBLES SOLUCIONES 

En este punto analizaremos las condiciones actuales de las diferentes entradas y 

salidas del edificio con el fin de determinar su funcionalidad, una vez realizado este análisis 
se determinarán los cambios necesarios que se deberán realizar para poder implementar el 
sistema de control de acceso. Está información nos permitirá más adelante proponer las 
diferentes soluciones y finalmente elegir la más adecuada para este caso en particular. 

Elementos a controlar 

• Puerta de entrada vehicular 

Actualmente la puerta de entrada al edificio residencial "Brisas del Pedregal"' está 
compuesta de un portón corredizo con llantas de acero que corren sobre un riel, la cual 
opera mediante un motor eléctrico controlado por el vigilante el cual acciona un interruptor 
de puesta en operación, tanto para la apertura como para el cierre de la misma. A través de 
esa puerta circula el flujo de los vehículos que van a entrar así como los que van a salir del 
edificio (ver figura 1.5). 

Lo anterior implica siempre la intervención de una persona, 'para el accionamiento 
de la apertura y cierre de la puerta. 

Las dimensiones actuales de la puerta son de 12 m de longitud por 3.20 m de altura 
y cuyo peso es de 800 Kg. 

!NTER!OR DEL !NMUEBLE 

MOTOR ~ECTRICO 
PO~ VEHICULAR 

~~ ......¡¡ 
~ 12m I 

MUROS ~ f.I'--------=------. MUROS 

CASETA DE VIGILANCIA 

SALIDA ENTRADA 

Figura ¡ 5 Vista superior de las entradas y salidas pi inclp,des dd edlfiCl() 
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• Puerta de entrada peatonal 

Es la puerta individual que se encuentra en la parte izquierda de la entrada al 
edificio (vista de frente al edificio por la parte externa del mismo) y que es por donde entran 
y salen los peatones, la cual se controla a través del vigilante. (ver figura 1.5.) 

Las dimensiones actuales de la puerta son de 1 ro de longitud por 2.4 ID de altura y 
cuyo peso es de 80 Kg. 

El material con el que está construida tanto la puerta de entrada vehicular como 
peatonal, es de ángulos de herrería y lámina doblada de acero del No.l4. 

Dadas las características anteriores la entrada principal se modificará para facilitar 
un mejor funcionamiento. Esto consistirá en modificar este portón por una salida y 

entrada independientes para los vehículos con una caseta intennedia en donde se localizará 
la puerta peatonal y es por dónde se pennitirá el acceso de personas. Cada puerta vehicular 
tendrá una largo de 4 m por 3.2 m de altura, deslizable paralelamente hacia los muros, y 
cuyo accionamiento responderá a las señales provenientes de los dispositivos del control de 
acceso, como se puede observar en la f¡"gura 1.6. 

lNTFRlilR nFI INMIIFRI F 

MUROS 

DISPOSITIVO D~ 

PORTQN DE 
SALIDA 

CASETA DE VIGILANCIA 

SALIDA ENTRADA 

PORTaN DE 
ENTRAQA 

! 

MUROS 

figura J.6 Vista superior de la nueva entrada principal. 

• Acceso a los estacionamientos 

Como se VIO anteriormente, los estacionamientos no t:stün sujetos a ningún 
demento de control actualmcnte. Es por esto, que se tiene que considcrar cualqulcr 
,>Ituaclúll po'-iible par,¡ los pisos superiores de estacionamicnto y para la planta hap Fl 
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análisis se dividirá tomando en cuenta: la entrada al estacionamiento de la planta baja y al 
elevador montacoches para los estacionamientos en los pisos El y E2 

a) EstaCIonamiento en Planta baja 

En el estacionamiento de la planta baja no tiene ningún dispositivo para controlar 
el acceso de los vehículos, es por esto, que se pensó que la mejor solución para controlar 
esta zona es utilizar una pluma automática para la entrada y salida de este estacionamiento 
con las siguientes características: 

l. Se encontrará ubicada inmediatamente después de haberse pasado la puerta principal, del 
lado derecho y será el acceso del estacionamiento para esta planta. 

2. Este acceso controlado estará constituido por una pluma automática, la cual tiene una 
barra de madera de 1.80 ID de largo y 10 cm de ancho, con un espesor de 20 mm. 
Montado sobre una base de metal que contiene los dispositivos de movimiento y control, 
así como el cableado del sistema (ver apéndice A). 

b) Montacoches para estacionamientos El y E2 

Actualmente el montacoches trabaja de manera manual para la apertura y cierre de 
sus puertas. El conductor del auto por lo general se baja del vehículo para abrir la puerta del 
montacoches, introduce el vehículo en el mismo, se baja del auto y cierra las puertas del 
elevador para luego dirigirse a su piso, 'presionando el botón correspondiente. Cuando llega 
al piso indicado, tiene que abrir las puertas manualmente otra vez y sacar su automóvil, 
este modo de operar es muy incómodo. 

Considerando lo anterior, se tiene que pensar que la mejor solución es la de 
automatizar la apertura y cierre de estas puertas. Para lograrlo es necesario considerar las 
principales características del sistema, para escoger los dispositivos más adecuados para 
esta modificación. Estas caracteristicas son las siguientes: 

1. En primera instancia el elevador rnontacoches viaja dentro de un espacio de 
4.1 m de ancho por 7 m de largo y 3.20 ro de alto. Las dimenSiones del carro del 
montacoches son 3.25 m de ancho por 6.15 m de largo y 2.80 m de alto. Basados en lo 
anterior podemos observar que se tiene 42.5 cm de separación por cada lado visto de 
frente y deja un hucco de 85 cm entre el fondo del carro y la pared del fondo donde se 
alOjan los duetos, el contrapeso y los cables. 

2 Las puenas de dicho montacoehes son de tipo b¡paIt¡ble, es decir, una puerta uhlcada en 
Id parte superior y la otr.:t en la parte infcrior. También se les conoce como puertas de 
"guillotina" porque al jalar la pucl1a superior, para cerrar o abrir, la lIlfenor se sube n 
hala para encontrarse a la mitad del espacIO y cerrar o abrir totalmente s..:gún Sé,} el Ct\:-,O 
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3. Este tipo de puertas es comúnmente utilizado para el acceso a los montacoches. El 
material con que están construidas estas puertas es de lámina negra calibre 14 y el peso 
de cada una de ellas es de 130 kg. Sus medidas son 1.5 m de alto, 3.45 m de largo y 5 cm 
de espesor cada una. 

4. Las puertas se desplazan por guías o canales sobre los cuáles descansan unos Insertos de 
plástico del tipo de rodamientos o ruedas pequeñas. Estas son de un material de alta 
resistencia que aunque son pequeños soportan las cargas y fricciones que se presentan. 

5. El tipo de cerradura que utilizan estas puertas para su cierre consiste en un trinquete 
electromecánico. Este es un gancho que se dispara cuando se libera un resorte al chocar 
las dos puertas que activan un botón mecánico. Este trinquete activa a un sensor cuando 
se engancha en la cerradura. Esta señal energiza una bobina magnética que no permite 
que las puertas se abran desde dentro o fuera del carro hasta que éste llegue a su punto de 
desembarque y el programa del elevador así lo indique. Las puertas se vuelven a abrir 
porque se invierte la secuencia de los dispositivos anteriores. 

6. Gracias a esta señal que se genera del sensor, es como el montacargas detecta que la 
puerta está cerrada o abierta y se produce una acción que es susceptible a controlarse. 

Como actualmente toda la operación es manual, se pretende resolver este problema 
colocando un motor a cada puerta para que controle la apertura y cierre de ellas, así como el 
arreglo que permita traducir el movimiento circular del motor en un desplazamiento lineal, 
como lo requieren éstas por su fonna. 

Además de mejorar la operación de las puertas, también se solucionará el problema 
de fallos en el funcionamiento del montacoches sustituyendo el sistema de control actual, 
por uno que utilice un PLC (program logic control), que es el método de modernización que 
se utiliza en estos casos. 

En función de éstas características se puede lograr el control de acceso vehieular a 
las áreas de estacionamiento a través de los dispositivos antes mencionados. 

En el siguiente tema se describirá otro de los c1ementos a controlar quc son las 
puertas de entrada a los departamentos 

• Puerta de entrada a los departamentos 

La puerta de entrada de los departamentos es una puerta de madera de Roble 
barnizada, con rnmlla óptica y herrajes de hierro. TlCne una altura de 2.5 m y 1 O m de 
ancho, estú sujetada al marco con 4 bisagras de hierro, y cuenta con una chap3 de peri lIa 
para poder abnrla 



Para poder implementar el control de acceso que sea elegido en estas puertas, será 
necesario hacer adecuaciones sobre las mismas, lo que implica básIcamente aumentar otro 
dispositivo. Este será un dispositivo que pennitirá abrir la puerta al detectar una señal de 
control. También deberá contar con sensores magnéticos que pennitirán al sistema de 
control de acceso conocer el estado de la puerta, y en caso de que ésta pennaneciera abierta, 
activar una alanna si se juzga necesario. 

• Puerta de entrada al piso de máquinas 

Esta puerta da acceso al piso en el que se encuentran los servicios del edificio. Es 
de lámina metálica y mide 2.50 m de alto por 1040 m de ancho. Se encuentra sujetada por 
cuatro bisagras de hierro y cuenta con una cerradura de perilla y otra de seguridad. 

El sistema que se le implementará para su control será igual al que se le implantará 
a las puertas de los departamentos. 

En la siguiente sección analizaremos diversas propuestas de control las cuales nos 
permitirán elegir el sistema que cumpla con nuestras expectativas. 

Propuesta de control 

Para este edificio se pretende lograr un acceso rápido, eficiente y seguro, a 
través de la implantación de un sistema de acceso automático supervisado por un guardia 
de seguridad. El control autorizará accesos, llevará un control exacto de los eventos de 
entrada, salida de usuarios y visitantes. 

En la figura 1.7 se muestra el esquema básico de un sistema de control de acceso, 
donde observaremos que se reqUIere de un control central conectado a una computadora y 

ésta a una impresora, ambos generan los reportes y la base de datos que se utilizarán en el 
proceso. También se necesita dc una memoria para guardar toda la información. Además 
neccsltaremos de un módulo de lectura el cuál se comunicará al control a través de una 
mterfaz, proporcionando el código detectado por el dispositivo de lectura y si es correcto le 
penTIltIrá el acceso. 

El sistcma tendrá un elemento de memoria que almacene datos tales como número 
e identidad de usuarios, puntos de acceso autorizados y horanos de acceso penTIltidos. El 
controlador comparará lo detectado en el dispositivo de lectura de identidad contra la base 
de datos y tomará la accIón de permitir o no el acceso a una área, a la vez que regIstrará el 
even10 y generará en la pantalla dc la pe y en la Impresora un reporte de transaccIón {) 
alaml<l. La interfaz de entrada salida acondicionará las señales de la lectura de Identid:Jd 



para su reconocimiento por el controlador, también será el medio por el cual la acción a 
ejecutar por el controlador se llevará a cabo, enviando una señal eléctrica de controL 

memona de 
almacenam,ento 
de base de datos 

Lapto omputer pnnter 

controlador 

Interface de 
entrada-salIda 

Figura 1.7 Sistema básico de control de acceso. 

Puerta 

Para la implementación del sistema de acceso se describirán tres posibles 
planteamientos, los cuáles se detallan a continuación: 

l. Diseño y construcción de un sistema basado en microprocesadores 

Desde el punto de vista del usuario,_ su falla radica en lo dificil que es su 
modificación. Si es necesario hacerles una adaptación, deben hacerse cambios a las 
conexiones (muchas veces tanto de cableado como de pistas de cobre) entre sus dispositivos 
lógicos, o sustituir el dispositivo mismo. Tales cambios a los elementos físicos (hardware), 
son indeseables porque son dificiles de programar y lentos, además, el diseño se hace 
complejo especialmente para el manejo de bases de datos y de la conexión de las interfaces 
de lectura. Otra desventaja es que dicho diseño deberá cumplir con normas preestablecidas 
para sistemas de acceso, esto es, deberá demostrar ser un sistema 100 % confiable y seguro. 
Si esto se consigue es probable poder comercializar el equipo en el mercado, sin embargo, 
el ticmpo que nOs llevaría terminarlo, hace poco rentable su implementación para la 
solución de nuestro problema. A continuación se explicará el procedimiento que se debe 
seguir para el diseño de estos circuitos: 

Más detalladamente, el diseño de un circuito que permita darle solución a nuestro 
problema es una tarea complicada. Se tiene que empezar el diseño pensando en las señales 
que se tendrán si son de entrada o salida y de que tipo. Cuando ya se conoce esta 
lI1formaeión, es necesario buscar el dispositivo que tiene la capacidad de manejar ese 
número y tipo de scílalcs. Cuando esto está definido, se tiene que ver cuál e;-, la arquitectUla 
que mejor se adapta a este dispOSItivo. A partir de csta información se seleccionan lodo;-, los 
dISPOSItivos periféricos que lleva el circuito. A continuación se implemento. en laboratorios 
y se le hacen pruebas. Las primeras son de funcionamiento y después se hacen usando un 
~islenw prolOtipo. SI no lw.y problc11l3s y todo funciol1<l correctamente, las slguicnle;-, 
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pruebas consisten en los aislamientos al ruido, a sobrecargas y a cortos circuitos. Cuando 
todas estas pruebas satisfacen los requisitos que se deben cumplir por los diferentes 
laboratonos de certificación de sistemas eléctricos, entonces es posible obtener los penmsos 
para fabricar estos sistemas y poderlos· implantar en aplicaciones reales. 

Como se vio esta solución además de ser muy lenta es cara debido los diversos 
procedimientos a través de los cuales se debe incurrir. Resolver nuestro problema de este 
modo nos haría partir del diseño del propio sistema controlador, siendo nuestro objetivo el 
mtegrar e implantar un sistema de acceso y no el diseñar el controlador, que sería un 
circuito que tiene un funcionamiento especial. Así el circuito que se diseñara para darle 
servicio a este edificio, seria un caso especial y no podría aplicarse a otros casos 
particulares. 

2. Diseño y construcción de un sistema basado en PLC's 

Hoy en día se ha popularizado un enfoque fundamentahnente distinto al anterior 
para la construcción de sistemas de control. En este nuevo enfoque, la toma de decisiones 
del sistema se lleva a cabo por instrucciones codificadas, las cuales están almacenadas en 
un circuito de memoria. Ahora, si se -requiere modificar el sistema de control, basta con 
cambiar las instrucciones (software) a través de un teclado, llamando entonces a estos 
sistemas "controles lógicos programables" (PLC's). Éstos equipos están 100 % probados y 
certificados por la industria, son robustos y su costo varía dependiendo de la capacidad del 
equipo, llegando a ser a veces elevado. Sin embargo, son sistemas pensados para la 
ejecución de procesos repetitivos perfectamente definidos. Generalmente no manejan bases 
de datos por lo que tendría que diseñarse un sistema independiente a éste, que almacene 
datos y pueda estar en comunicación con el control. De cualquier manera, tendrían que 
diseñarse interfaces para efectuar el manejo de lectoras, envió de señales de control y 
apertura de chapas. 

Para nuestro caso en especial se necesitaría el módulo de control y los módulos de 
entrada y salida, dentro de ambos se necesita una interfaz que se comunique con una 
computadora para que la memoria de ésta haga las veces de la memoria de la base de datos 
que se requiere para guardar la infonnación y para poder generar los reportes de 
lllfonnación que se usan en estos procesos. Además, se tendría que el programa sería muy 
largo y costoso por la cantidad de situaciones que se deben programar y que generan 
subrutinas dentro del programa. 

Aunque este sistema ya eslé- probado y certificado, no lo consideramos adecuado 
por la gran cantidad de elementos que se le deben agregar y quc aumentan el costo, además 
de la gran cantidad de secuencias que se le deben programar y que no siempre son factibles 
por el modo en que se conforma el lenguaje de programación de los PLC's, problemas que 
se ven reflejados en el buen funcionanllcnto del sistema. 



3 Implementación con un sistema de control de acceso comercial 

Estos sistemas tienen un costo similar al de un PLC. Están pensados y probados 
para ejecutar todas las funciones de acceso arriba mencionadas. El sistema no involucra un 
diseño complejo, básicamente solo se configura el equipo con funciones preestablecidas, 
con esto se reduce el tiempo de ejecución y programación del mismo, lo cuál ahorra en 
costos de diseño y mano de obra. Tiene además la capacidad de expansión y 
reprograrnación sin tener que cambiar la configuración básica del equipo. 

Para este tipo de sistemas se hizo todo un procedimiento de diseño como el que se 
mencionó en el primer análisis de circuitos con microprocesadores. Pero son diseños que 
están probados y certificados y que sólo tienen que satisfacer las necesidades de nuestro 
problema ya que se crearon expresamente para controles de acceso. 

Por lo visto anteriormente se concluye que para la ejecución del proyecto se 
utilizará un sistema de acceso comercial, por ser éste el que más se adapta a las necesidades 
del proyecto y que además a largo plazo resultará ser un sistema económico y eficiente con 
capacidad a expanderse o de comunicarse con otros elementos si es necesario. 

En la próxima sección se tiene una comparación de tres equipos comerciales de 
este ti po para su estudio y análisis. 

1.3 ESTUDIO COMPARATIVO DE 3 EQUIPOS DE CONTROL DE 
ACCESO COMERCIALES 

Después de analizar las soluclOnes posibles para este problema y de haber 
decidido que lo mejor es utihzar un control de acceso comercial, el siguiente paso es hacer 
un análisis de los equipos de este tipo que se encuentran en el mercado y compararlos para 
cscoger el que mejor satisfaga nuestras necesidades. A continuación presentamos una 
descripción detallada de tres controles más adecuados a los requerimientos del edificiO . 

• Control de acceso D600 de la marca CARDKEY 

La tenl1inal controladora D600 es un controlador de acceso inteligente que puede 
manejar 16 puntos de control los cuales tienen posibilidad de conectarse a puertas, o enviar 
señales para controlar algún dispositivo, por medio de lectoras o de teclados, señales de 
alanl1a Ll otros dispositivos. El controlador colecta e interpreta la infonnación de tarJetas de 
acceso (las cuales pueden o no lI1clUir Números de IdentificaCión Personal (NIP's») La 
D600 también proporciona una basc de. datos 1I1tcgrada. 

1" 



La D600 puede operar: 

Como sistema autónomo independiente véase figura 1.8. 

- En línea, bajo el control del sistema Ultra con un sistema PASS - 1600, el cuál se utiliza 
para poder coordinar el funcionamiento de 2 o más controles 0600 cuando se requieren 
más de 16 puntos de control, que es el máximo que pueden controlar cada uno y cuando 
estas dos unidades se comunican con sistemas externos. 

Como un controlador inteligente integrado al exterior por un módem y controlado 
remotamente 

Este control monitorea la entrada y salida de personas o vehículos en puntos 
programados. Sus señales pueden activar cerraduras, motores y alarmas según sea 
necesario. 

Es importante aclarar que los sistemas de comunicación del D600 pueden causar 
interferencia electromagnética con las radiofrecuencias de los aparatos caseros. 

La 0600 trab~ja con las siguientes tecnologías de lectura: 

Banda Magnética 
Wiegand 
Proximidad 
Lectura de terminal. 

- Código de barras 

IMPRESORA 

I 

TERMINAL 
pe 

1- STI 

D600 
HASTA 16 STl 

I LECTORA I r 

TERMINAL . 
INTELIGENTE 

STl 

PUERTA I 

Figura 1.8 Ejemplo del D600 como Sistema autónomo. 
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Junto con la Interfaz de Terminal Inteligente (STI's). la D600 puede aceptar 
cualquier combinación de tecnologías de banda magnétIca, Wlegand o proximidad y cada 
lectora soporta 500 códigos de usuario diferentes es decir puede diferenciar entre 500 
códigos diferentes, así como cambios ilimitados en las zonas de tiempo de cada usuario. 

Este sistema mcluye una batería que provee como mínimo 8 horas de energía 
illlnterrumpida y para los casos en los que se requiera más soporte, se instala una fuente de 
potencia ininterrumpida o UPS que le proporcionará otras 8 horas más garantizando que no 
habrá fallos de energía. 

El sistema básico se forma de una terminal de control D600, una impresora y una 
terminal de programación PC. La terminal se utiliza para operar el sistema de seguridad 
cuando el controlador se usa como base de un sistema autónomo. también se usa para 
programar localmente los cambios a los parámetros de la base de datos. 

• Sistema N - 500 de la marca NORTERN 

Es un sistema pequeño para empresas o inmuebles que requieren el control ~e 
acceso desde uno hasta 16 puntos de control. Puede trabajar en tres modos que son sistema 
autónomo, conectado a una impresora para imprimir reportes, o con una computadora e 
impresora para llevar un control integral. 

Sus características principales son las siguientes: 

a) Tiene capacidad para 16 lectoras o ampliarse hasta 32. 

b) Cada lectora soporta programar hasta 250 tarjetas distintas con diferentes niveles de 
privilegio de acceso, horario y restricciones de área para cada usuario. 

c) El sistema se compone del controlador, las interfacess y las lectoras. 

d) La programación de los horarios soporta 16 días festivos programables por el usuario, 
otros cuatro horarios programables por el usuario, un horario estándar de 24 horas y un 
horano automático de apertura y cierre de puertas programable. 

e) Está diseñado para aplicaciones p:queñas desde 1 lectora de programación 

l) Los honmos se pueden fijar por lectora o por puerta. 

g) Acepta todas las tecnologías de lectura como son. ProxIIllldad. banda maglll:1ICd, 

teclados, código de ban'as, etc 



h) Su programación se puede hacer desde un programador manual o desde una 
computadora. 

El diagrama de bloques de un sistema basado en una computadora se presenta en la 
figura 1.9. En este diagrama se puede .ver lo sencillo que es este sistema. Se compone de 
una computadora y una impresora que realizan el manejo de la información e impresión. Se 
tiene el control que ingresa y egresa infonnación como: los códigos de los usuarios, sus 
horarios y las puertas que tienen pennitidos. Después se tienen las interfacess de lectura que 
están conectadas a las lectoras y que dan salida a puertas y alarmas del controL 

Una de sus desventajas es que el sistema no permite recibir señales de alanna, lo 
cual implicaría tener vigilado en todo momento a cada uno de los accesos. 
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Figura 1.9 Diagrama del sistema con computadora del N - 500 pe de NORTERN . 

• Sistema COMMAND CENTRE 50 de la marca CARDAX 

Este sistema de control de acceso y alarmas pertenece a la nueva genel aCIón de 
controles de este tipo. Se utili¡;a en un ambiente Windows y tiene capaCidad IX1.r'-l 
mOll!torear alarmas, lectoras de puertas y llevar el control de <.:levauores para formar un 
:-'ISl\:Illa llltegral de control de acceso y segundad. Este sistema ofrece un control tOlal "llbH.' 



la configuración del lugar y sobre la actividad de captura de información de las lectoras a 
través de una computadora. 

Este sistema se compone de los siguientes elementos: 

a) El Software para el control del Cornmand Centre 50 que utiliza una computadora basada 
en un procesador 486 de lntel con un ambiente Windows. 

b) El controlador Cardax Commander ~l que es el controlador central del sistema. 

c) Los sistemas periféricos que son las lectoras en puertas y las interfaces que van 
conectadas a las lectoras y al control para hacer las lecturas. 

d) Las funciones de monitoreo de alarmas se llevan a cabo a través de un sistema Scout de 
Cardax. 

e) El control de elevadores se hace a través de un control llamado Liftmaster de Cardax que 
permite sincronizar desde uno hasta varios elevadores y controlar su desembarque en los 
pisos programados. 

Sus principales características son la posibilidad de configurar fácilmente todo el 
sistema desde una computadora sin tener que ser un experto programador. Las alarmas 
tienen cuatro jerarquías y siempre se muestra en pantalla de la mayor a la menor para su 
reconocimiento. Tiene una base de datos que se puede consultar en cualquier momento e 
infonna en tiempo real del estado del sistema. También tiene la capacldad de capturar 
imágenes (fotografías) en cada apartado de la base de datos para la confirmación del 
usuario. A continuación se presentan las principales operaciones que realiza este sistema: 

- Para poder acceder a la información de la base de datos se tiene que cumplir con los 
siguientes códigos: un código de seguridad que se refiere a cada punto de acceso y una 
zona de acceso que soporta hasta 50 valores por cada puerta. 

- El nivel de acceso tiene 8 niveles que determinan el estado de la persona que entra a cada 
zona y define que características tiene ésta, es decir, si es usuano o visitante y sus 
horarios normales de ~stancia, etc 

Controla hasta 16 punlos. 

Le aSigna niveles a los elevadores; así pennite el desembarque en algunos pisos y en 
otros 110 según se programe la bas!.! de: datos 



En general se puede decir que es un sistema muy sofisticado, que soporta muchas 
actividades, como son: contar a las personas que están dentro de una zona para que SI 

exceden el número programado se active una alanna, o escribir mensajes en la pantalla SI 

se da un evento detenninado. Acepta la programación de fechas especiales y zonas de 
tiempo, etc. 
Se puede comunicar con sistemas remotos a través de un módem y puede controlarse a 
través de redes. 

Este sistema es muy sofisticado su programación nos permite estar observando en 
tiempo real y mediante diagramas o esquemas del inmueble a través de un monitor, los 
accesos abiertos, cerrados, señales de alarma para cada acceso, alarmas contra incendios, 
etc., presentando todo en una interfaz gráfica muy fácil de comprender. También pueden 
controlarse una gran cantidad de dispositivos a través de él. En la figura 1.10 se puede ver 
el diagrama de bloques de este sistema, donde se aprecia la cantidad de elementos 
periféricos que éste puede controlar al mismo tiempo y a través de que sistemas lo hace. 
Corno en los casos anteriores se sirve de una computadora y de una impresora para el 
manejo de la información. También hace uso de un control y de interfaces de lectura más 
las lectoras que pueden ser de cualquier tecnología al igual que en los casos anteriores. La 
diferencia de este equipo es la gran cantidad de acciones que puede realizar y su 
versatilidad con respecto a los sistemas anteriores. Sin embargo, su uso se emplea en 
edificios y lugares donde existe una gran cantidad de accesos controlados y posibles 
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Del anáhsis de los tres equipos se puede concluir que el más adecuado por sus 
características es el sistema D600 de Cardkey, ya que satisface todos los requisitos técnicOS 
de nuestro problema, no siendo ni demasiado sofisticado ni estando por debajo de los 
requerimIentos necesarios para la soluc.ión, adecuándose perfectamente a un lugar donde no 
existen cientos de accesos, sino por el contrario, una cantidad pequeña (19 puntos de 
control). Por lo tanto el siguiente capítulo tratará del diseño de la solución basado en este 
sistema y en su programación. 

En el siguiente capítulo haremos una descripción general de todo nuestro sistema y 
las adecuaciones necesarias que se necesitan implantar para la mejoría del mismo. 
Comenzaremos a introducir la integración de cada elemento a considerar dentro de las 
distintas zonas a controlar. Así también hablaremos de la configuración de la base de datos 
que necesita el controlador D600. 



CAPÍTULO 2: DESCRIPCIÓN E INTEGRACIÓN DEL 
SISTEMA 

A partir del equipo elegido para llevar a cabo el control de acceso al inmueble y de 
los requerimientos planteados en el capítulo anterior, seleccionaremos el hardware y el 
software necesarios para la implantación del sistema en el edificio mencionado. 
Definiremos algunos conceptos a utilizarse durante la configuración del sistema, los cuales 
nos permitirán entender mejor el funcionamiento, alcances y las limitaciones o restricciones 
del mismo. Consideraremos algunas especificaciones y dimensiones de los equipos a 
utilizarse. 

2.1 CONCEPTOS BÁSICOS DEL SISTEMA DE ACCESO 

Primero explicaremos todas las caracteristicas a tomarse en cuenta para escoger 
los dispositivos de seguridad que emplearemos en la integración del sistema y luego 
explicaremos los datos más relevantes para la configuración del control. Empezaremos por 
las características que se tienen que dimensionar para seleccionar correctamente la 
capacidad de los dispositivos: 

Número de usuarios 

Se refiere al número de personas que contarán con taIjeta de acceso automático al 
edificio, el número de usuarios será de 50. Dentro de esta lista se encuentran inquilinos, 
personal administrativo del condominio, personal de servicio de cada departamento y 2 
polIcías de seguridad que trabajan en turnos de 12 horas por día. 

Asignación de áreas de acceso y' prioridades 

Seleccionaremos las áreas a las cuales tendrán acceso los usuanos de tal manera 
que podamos otorgar prioridades a los mismos. A los inquilinos les aSignaremos acceso 
sólo a las áreas que les correspondan las cualcs son: puerta principal, su zona de 
estacIOnamiento y su departamento, así como a las áreas comunes como son: escaleras de 
servicio y azotea. Al personal de intendencia de cada departamento se le dará acceso sólo a 
la puerta de entrada de cada departamento y a las áreas comunes menCIOnadas Al personal 
admll1istratlvo del edificio (administrador) le asignaremos acceso al piSO de máqumas y a 
todas las áreas antenom1cIltc mencionadas cxcepto a los departamentos. Al personal dc 
seguridad le daremos acceso a todas las áreas comunes y al portón prinCipaL 
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• Clasificación y prioridades de los usuarios 

Clasificamos las prioridades de acuerdo a la importancia y nivel de 
responsabilidad de las personas, basándonos en las actividades que realizan y pensando 
siempre en la comodidad y seguridad de los inquilinos. Así, la clasificación quedará de la 
siguiente manera: 

Consideramos que el administrador del edificio será quien tenga el primer nivel de 
acceso, así como el control de la información de la base datos, esto es porque él es quien se 
encarga de coordinar los servicios de reparaciones y limpieza en zonas comunes, de 
coordinar al personal de mantenimiento de cada equipo cuando se solicita un servicio 
departamental o del edificio, también vigila cuando se realiza una mudanza, mantiene los 
servicios comunes sin fallas y en general es la persona que se hace responsable de la 
administración del buen funcionamiento y estado del inmueble. 

Consideramos a los inquilinos en el segundo nivel de acceso dado que ellos viven 
permanentemente en el edificio y cada famIlia tiene acceso a todas las áreas comunes, 
portón principal, su área de estacionamiento más su área departamental. 

Al personal de limpieza o de servicio de los departamentos, lo conSideramos como 
el tercer nivel de acceso, sólo tendrá acceso a áreas o zonas comunes y a cada departamento 
en ciertos horarios. La entrada y salida del edificio son controladas por el personal de 
seguridad. 

El personal de seguridad, se encuentra en el último nivel porque sólo desempeña el 
trabajO de vigilancia en la puerta principal de acceso tanto peatonal como vehicular y son 
personas que constantemente son cambiadas de su tumo, por lo tanto, no hay razón de que 
tengan acceso a todo el edificio. De esta manera, se evitará la posibilidad de que ellos 
realicen actividades diferentes a las que tienen asignadas. 

A continuación describiremos otros elementos que necesitan ser considerados en la 
Integración de sistema. 

2.2 DESCRIPCIÓN DE LOS PUNTOS A CONTROLAR 

J.) El portón prinCipal lo diVidiremos en dos puertas, una dará acceso vehlcular a la 
entrada y la otra a la salida. Controlaremos los dos motores que abren y cierran cada 
una de las puertas de dos maneras, una de manera automática al reconocer el código 
de acceso válido de la tarjeta y otra de manera manual, nmbas a través de un sistema dc 
cadenas y polcas. 

h) La puerta de acceso peatonal, que se encucntra a un lado de la C;lseta dc vlgtl~uKla J:¡ 

controlarcmos tI!..: f'orma manual a travl~S dd policía y de fOrl1l,l aulomútica mcdlanll: el 



sistema a implementar. Esta puerta de acceso peatonal también será modificada, junto 
con la caseta de vigilancia, colocándola al centro de las puertas de entrada y salida con 
el fin de tener mejor visibilidad y control de las puertas automáticas para vehículos. La 
puerta de acceso peatonal tendrá una cerradura magnética que se activará o desactivará 
por medio del sistema a implementar. Para su operación manual se tiene un botón que 
podrá ser accionado por el policía desde su caseta siendo este evento registrado dentro 
del sistema de acceso. . 

c) Para el estacionamiento en la planta baja, tenemos una pluma que será controlada de 
forma automática por el sistema de acceso, para ello se necesitarán 2 puntos de lectura, 
uno para poder activar la pluma y entrar (el cual nos servirá también para determinar en 
el caso de no tener acceso a este estacionamiento a que piso de estacionamiento puedo 
accesar), y el segundo para que el vehículo salga del estacionamiento en planta baja. 
Para activar manualmente la pluma, se desactivará el control y se pondrá el brazo de la 
pluma en posición vertical. 

d) Para los estacionamientos que utilizan el montacoches, hay 3 puntos de lectura: uno en 
la planta baja y uno por cada piso de estacionamiento. En el punto de lectura de la 
planta baja, se tomaran 2 señales de control, las cuales nos indicarán si el inquilino tiene 
acceso o no a los pisos superiores de estacionamiento y a cual de los dos, o si se tiene 
acceso al estacionamiento de la planta baja. Las puertas del montacoches, ubicadas en 
planta baja, primer y segundo piso, se abrirán de modo automático al reconocer el 
código de la trujeta en el sistema de control de acceso. En caso que necesitemos un 
acceso manual del montacoches, haremos el cierre y apertura manual por dentro o por 
fuera de éste, como se hace actualmente sin automatizar. 

e) El total de puertas de los departamentos son 10 y se cerrarán por medlO de cerraduras 
magnéticas que serán desactivadas mediante su propio control, el cual a su vez estará 
conectado al sistema de acceso principal. Este sistema registrará el número de veces 
que es accionado dicho mecanismo de cerradura. Las puertas también tendrán el 
sistema de cerradura convencional. 

f) La puerta del piso dc máquinas tendrá una cerradura magnética y otra convencIOnal que 
operan de la misma manera que las de los departamentos. 

Con todo lo anterior se puede decir quc tendremos un total de 18 puntos de acceso 
desglosados como sigue: 10 puertas de departamentos, 1 puerta en el piso de máquinas, 2 
puertas de acceso vehieular (entrada y salida), 1 puerta de acceso peatonal en la entrada 
pflllclpal, 1 punto de lectura para d estacionamiento de la planta baja o para accesar al 
montacoches y subir a los estacionamientos E 1 Y E2, 2 para descender de los 
estaciOnamientos El y E2 respectivamente, 1 punto de lectura para salir de la pta. peatonal 
y por Últllll0 1 punto de lectura para ahandonar el estacionamiento de la planta baJa 



2.3 CLASIFICACIÓN PARA ESPACIOS Y HORARIOS 
(ZONAS Y TIEMPOS) 

La información que manejaremos en la base de datos del sistema de acceso tiene 
dos aspectos a tomar en cuenta para su programación, el primero se refiere a las zonas o 
áreas que serán controladas en su operación por el sistema de control de acceso y el 
segundo se refiere a los tiempos permitidos a los usuarios para accesar a dichas zonas. 
Dicha infonnación radica en la asignación de sus códigos, los cuales están basados en los 
espacios o áreas donde las personas pueden entrar o salir según sea el caso y los horarios en 
permitidos dentro de las áreas anteriores, los cuales denominaremos respectivamente zonas 
y tiempos 

Zonas de acceso y asignaciones de tiempo 

a) Las zonas de acceso son aquellas áreas por donde las personas pueden pasar e incluso 
permanecer ahí los horarios pennitidos, para ello consideramos las siguientes zonas que se 
describen a continuación y en las cuales se colocarán las lectoras que serán referidas en la 
base de datos posterionne~te y que controlarán sus accesos: 

Zona l. Entrada vehicular de la puerta principal. 

Zona 2. Salida vehicular de la puerta principal. 

Zona 3. Acceso por la puerta peatonal. 

Zona 4. Estacionamiento de la planta baja. 

Zona 5. Estacionamiento El. 

Zona 6. Estacionamiento E2. 

Zona 7. Piso dc máquinas. 

Zona 8 a 18. Son todas los departamentos que confonnan el edificIo respectivamente para 
cada inq ll!lino. 

b) Los horanos pennitldos para la pemlanencia en el edificio dentro de las dlfcremcs zonas 
mencionadas, los asignaremos confonne a la claslÍicación vista en el párrafo anterior. los 
cuales menCiOnaremos como "tiempo" de tal fomla que tenemos: 

Tiel1l.illL.1. Es un horario d~ 24 hrs . Asignado a inquihnos en general y al adl1lilllstrddol 

Aplicado a las 18 lonas anteriores y según sea el caso correspondIente. 

Tj!-mllº.)~ E$ un horario de 12 ilrs. ASignado normalmente al pcrson~¡J dc \'lgil,mcl.\ 



Tiempo 3. Es un horano fijado entre las 9:00 y las 20:00 hrs .. Aplicado normalmente al 
personal de servicio de los departamentos. 

Tiempo 4.5,6,7 Y 8. Son horarios que fijaremos según los requerimientos de los inquilinos 
y se aplicará para restringir accesos de personas de la tercera edad, niños o casos especiales. 

2.4 MANEJO DE VISITANTES 

Para el manejo de visitantes seguiremos el procedimiento que se describe a 
continuación: 

Cuando el visitante se presente caminado, el policía le pedirá identificación y le 
preguntará el motivo de su visita. El oficial se comunicará con el inquilino del 
departamento solicitado, para ver si el visitante es aceptado ° no. En caso afirmativo, se le 
da acceso a través del control de la puerta individual y se le registra dentro del sistema para 
que pueda pasar; en caso negativo se le negará el acceso. 

Cuando este visitante quiera salir, se notificará al inquilino si autoriza su salida. SI 
es afinnativa la respuesta, se le pennite salir registrando ese acto. Si la respuesta es 
negativa se detie~e al visitante hasta aclarar la situación. 

Si el visitante viene en automóvil, tendrá que bajarse de este para identificarse con 
el policía y seguirá el mismo procedimiento descrito anteriormente. Cuando se le autonce 
la entrada, el policía le asignará un cajón de estacionamiento para visitantes en la planta 
baja del edificio. Si no hay cajones disponibles en este estacionamiento, tendrá que dejar 
su vehículo en la calle y se le registrará como un peatón, y de no ser aceptado se le nega~á 
el acceso. 

Cuando el visitante quiera salir con su vehículo, se le pedirá su consentimiento al 
inquilino. Si la respuesta es positiva, se registrará la salida del visitante y se accionará la 
puerta de salida desde el control de acceso permitiéndole dejar el inmueble. Si la salida cs 
negada, se detendrá al visitante mandándolo de nuevo a ocupar el mismo lugar del 
estaCiOnamiento hasta aclarar la situación. 

En el caso de que haya entrado caminando porque no hubo espacio en el 
estaciOnanllento de Visitantes, se le aplicará el mismo procedimIento que a cualqulcr 
peatón. 

2.5 DESCRIPCIÓN DEL HARDWARE 

A contmuaclón mencionaremos los dispositivos electrónicos que utilizaremos par~\ 
la 11lIpiL:llll.!nta<.:ión dd slst<.:ma, así como una d<.:s<.:ripción de ellos y algunos datos téClllCO::' 
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de relevancia. Si se desea más información de los equipos, por favor referIrse al apéndice A 
que se encuentra al final del presente trabajo. 

Terminal controladora D600 

La tenninal controladora D600 es la base de nuestro sistema de acceso Ya que es 
la que contlene toda la información del código y mando de las señales de control para el 
hardware mencionado anteriormente (tarjetas controladoras, lectoras, etc.), la terminal 
0600 es el cerebro del sistema de acceSo. Esta tenninal controladora puede manejar 16 
puntos de acceso mediante una STI (interfaz de terminal inteligente), para nuestro caso 
tenemos un mayor número de puntos que necesitamos controlar, por lo que utilizaremos 2 
terminales que operarán como sistemas autónomos independientes. Con estos dos controles 
podremos satisfacer las necesidades actuales y se podrá prever el futuro crecimiento del 
sistema. Vea la figura 2.1 donde se aprecia un sistema de control autónomo el cual consta 
de un control D-600, una impresora, una computadora y un modulo STI. 

~ .~--.., 
,~ .. 

Figura 2.1 Terminal D600 trabajando como sistema autónomo independiente. 

Tarjetas de identidad 

Utilizaremos para la idt:ntidad y acceso dt: los inquilinos una tdljeta tl...· 
rroxmüdad del tipo tarjeta de crédito. Se pensó así por sus característlC,JS de durabilidad) 
resistencia a las condiciones climáticas. J\demás, el ll1qUllino sólo tiene que prcscnt::lI la 
tal:ieta de identidad a la lectora a una distancia no mayor de 40 cm. para que ésw 1(\ 
ldelltiriqu~ y le permita el acceso. Son muy durables y es muy di!kIl vIOlar la "L'llal 
codificada que generan. porque sus características internas no permiten que ha~ ~\ do, 
códigos Iguales 



Tendremos 50 usuarios por 10 que deberán ser distribuidas de la siguiente manera' 
2 tarjetas programadas para pennitlr el acceso peatonal a los administradores, 36 tarjetas 
para los mquilInos que manejarán acceso peatonal y vehlcular, 10 para el personal de 
servIcIo de cada departamento y que son de acceso peatonal y 2 para los policías tambIén 
de acceso peatonaL Cabe mencionar que se comprarán 100 tarjetas, porque siempre se debe 
prever un excedente para salvar cualquier contratiempo, además solo se venden en lotes de 
100. 

Lectoras 

Son los dispositivos que identifican las tarjetas al sensar una Intensidad de campo 
magnético dada por medio de bobinas dentro de la lectora. También son muy fáciles de 
ocultar en paredes y paneles, ya que su radlO de medición es muy grande y esto nos da la 
posibIlidad de que no sean dañadas o robadas fácilmente. 

Para este edificio se requieren 19 lectoras distribuidas como sigue: 10 para los 
departamentos, 1 para el piso de máq~inas, 2 para los estacionamientos E 1 Y E2, 4 para 
puerta principal (vehicular y peatonal) de entrada y salida, 1 para accesar montacoches y 
por último 1 para. la salida del estacionamiento de planta baja (pluma) 

Este tipo de lectora es muy práctico, ya que no se tiene que ejecutar nInguna 
operación mecánica para ingresar a las puertas programadas, el acceso al lugar también se 
hace muy rápido y esto se traduce en un ahorro de tiempo y costos de mantenimiento de 
cerraduras y chapas. 

La lectora que se usará es el modelo L54 - E de Cardkey, que se encuentra dentro 
de un gabInete plástico con dos antenas una de reccpción y otra de transmisión de señales. 
Tiene dos lámparas indicadoras una verde (acceso pennitido) y una roja (acceso negado) 
El gabmete se puede montar sobre la pared o empotrada en esta, pero slcmprc sc deben ver 
los indicadores para conocer el estado de aceptación o de negación del acccso. Si se 
reqUicre que la lectora vaya oculta dentro de un muro, también tiene la capacidad de 
lcctura bajo cstas condiciOnes. 

Chapas magnéticas 

Las chapas magnéticas son dispositivos que manepn el principio cl~ctromagIlétlco 
en su funcionamiento, esto es, al hacer circular una comente por UIla bobina. está genera un 
campo magnético el cual atrae a una contrachapa cerrándose así la puerta. Dependerá de la 
IIltensidad del campo y de las características mecánicas de la chapa el lograr mayO! o 
menor fuer¡-,a de retcnción o clcrrc. 

Pdra el Cd"-'O dc los departamentos proponemos el tipO de chapa 111ontab1c en d 
111:11eO de la pucrt<l, l,l cual es sCllcllla de instalar y puede adaptarsc ti puertas y malcos ya 
eXistentes 
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El accionamiento de las chapas será por un lado, mediante la presentación de la 
tarjeta a la lectora, y dependiendo de su validación será accionada o no; y por el otro lado. 
cuando el inquilino quiera salir de su departamento, únicamente presionará un botón 
ubicado en el interior del departamento a una distancia media de la altura de la puerta. Este 
botón permitirá entonces el accionamiento de la chapa desde el interior del departamento. 
La fuerza de atracción de la chapa magnética es: 

F=Ni 

Donde: N= número de vueltas de la bobina. 
i = corriente eléctrica que circula a través de esta. 

El botón le transmite la señal de petición de apertura al control principal (D-600) 
el cual registra el evento y envía la señal a la cerradura para que esta sé deshabilite y 
permita abrir la puerta. 

En la figura 2.2 se muestra un esquema de un sistema con chapa magnética para 
puerta de departamento. 

CONTRACHAPA 

Figura 2.2 Puerta con chapa magnética. 
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Puerta principal 

Las dimensiones de la puerta de entrada son de 12 ro de longitud y de altura 3.2 m 
del tipo portón corredizo. La modificación que se hará consistirá en construir dos puertas 
para accesos vehiculares, lUla de entrada y otra de salida, una puerta peatonal, también se 
incluirá una caseta de vigilancia en medio de las dos puertas, con lo cual la persona 
encargada de vigilancia tendrá una mayor visibilidad y le será posible supervisar accesos 
tanto vehiculares como peatonales. 

Las dimensiones fisicas de las puertas vehiculares serán para cada sección de 4 m, 
la caseta de vigilancia tendrá una superficie de construcción de 2.8 m por 2.5 m y la puerta 
de acceso peatonal tendrá 1.2 ro de longitud por 2.5 de altura y estará junto a la caseta de 
vigilancia del lado derecho como se observa en la figura 2.3. 

El sistema de puerta que será implementado es un tipo de puerta automática para 
trafico vehicular pesado, el cual consta de una estructura base de aluminio como soporte y 
como cuerpo fibra de vidrio termoplástica. Los materiales de los que se construirá la puerta 
tienen la característica de ser muy ligeros, resistentes a la corrosión, de estructura sólida 
por lo que se nos facilitará el uso de motores menos robustos y de menor capacidad, 
motivo por el cual se determinó su empleo. 

En la figura. 2.3 muestra una vista en planta con las dimensiones de las dos puertas 
para accesos vehiculares, puerta peatonal y caseta de vigilancia. 

CASETA DE 
VIGILANCIA 

SALIDA \ j¡ PUERTA PEATONAL 

VEHICULAR ír 
n U ENTRADA 

-U- VEH1CULAR 

28 1.2 
4 I I I 4 

I~ 12 m ----1~~1 

Figura 2.3 Vista en planta de la puerta principal. 

La estructura base será construida de 0.125 de pulgada de lúmina dt: aluminiu 
anodizado con soportes de acero, se utilií"..arán harras de acero montado.s horizontalml!llh:: 
para sUjetar d mecanismo de la puerta ubicado en la parte supcnor Je la mi~m:J 



El sistema mecánico de la puerta utiliza ruedas de nylon, las cuales soportan un 
peso máximo de 454 kg Lo anterior no.s garantiza el desplazamiento mecánico de la puerta, 
dado que el peso que tendrá cada sección será de 150 Kg cada una. 

La distribución de las puertas pnncIpales tanto de entrada como de salida, la caseta 
y la puerta peatonal vistas de frente son las que se presentan en la figura 2.4. 

El sistema mecánico de la puerta está compuesto por un motor de CD, un juego de 
poleas unidas y conectadas al eje del mismo mediante una banda. Con esta se transmItirá la 
energía del motor al cuerpo de la puerta para lograr su desplazamiento horizontal, como se 
puede observar en la figura 2.5. 

Cada motor de la puerta será controlado por un sistema electrómco independiente, 
que tendrá cuatro señales de entrada, una de ellas será la señal proveniente del sistema de 
control de acceso D-600, las otras señales vendrán de los sensores de obstrucción, los 
cuales estarán ubicados estratégicamente en el marco de la puerta y cuyas características 
son las de verificar la existencia de algún objeto que impida el cierre de puertas. Además de 
éstas tenemos la señal de puerta abierta y la de puerta cerrada que también se recibirán 
desde los switches mecánicos que se encuentran en los extremos supenores de la puerta 
Estas señales al combinarse dentro del control de motores darán como resultado el 
acciOnamiento del motor en un sentido, para lograr desplazar la puerta paralelamente al 
muro hasta un máximo de 4 m a una velocidad aproximadamente de 20 cm/segundo, de tal 
[onna que una vez ejecutada la acción de abrir puertas y finalizada, el control iniCia la 
rutina mterna para el cierre de estas, para ello deja transcurrir un período de 5 segundos, 
tiempo en el que verifica las condiciones para el cierre de la puerta. 



PTA CORREDIZA 

\ALlD.U~R 

4m 

TRANSITO 
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~I .. 28m ~I .. 12m~~ .. 

VISTA FRONTAL 

VISTA EN PLANTA 

PTA CORREDIZA 

¡ 

ENTRADA VEHICULAR 

4m----I~~1 

Figura 2.4 Puerta Principal (vista frontal y en planta). 
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En la Ilgura 2,6 se presenta el diagrama a bloques del sistema de control de accc:::.o 
\"chiculo.r en el quc sc ven todos los sistemas tractores de las puertas y como operan: 

Puertas del montacoches 

El t:kvadol' montacocht::-:. estü disci"jado especialmente pura edilicios de poed <lllll!d 
) [1'.11Ico 1l10dt:1Udo dI.; coches, Aetualml.;nte las pueItas de éste. tienen rall<:L'-> de openICl(')ll 
que van desde su sistema nll:cúmco. que en ocasiones se bloqueu, hasta t~dlas con su 



sistema de control de apertura y cierre de puertas, por esta razón, las puertas se modlficar{m 
junto con el sistema de controL 

CADENA 
MOTOR 

~--------- -------------------------, 

/1 _________ '-:-:-: ___ :c:-::-: ___ :c:-::-: ___ :-::-:c_ ~~ 
CONTROL 

POLEA 
ELECTRm'JlCO 

BRAZO 

CUERPO DE 
LA PUERTA 

, -----------
Figma 2 5 Mecanismo de tracciÓn de la p11erta de aCceSQ VeblC!llar 

CONTROL DE MOTORES 

SISTEMA DE 
CONTROL DE 
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TRA.CCION 
PTA DE 
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PA 

PC PC 

s o ::: SENSOR DE OBSTRUCCiÓN 
P A ~ PUERTA ABIERTA 
P C :::: PUERTA CERRADA 

TRACCION 
PTA DE 
ENTRADA 

-- ----- -_. -- --_. ---- ----.: !:.-:: 



Cabe destacar que el sistema de puertas que se utiliza para elevadores montacoches 
es el de puertas bipartibles, es decir una puerta en la parte superior y la otra en la parte 
mferior del elevador. Este modelo de puertas es de alta robustez y cumplen la normativa 
contraincendios. 

Las puertas automáticas del elevador montacoches son metálicas, de lámina negra 
calibre No. 14 sin ventana (mirilla), existen otros materiales que se utilizan para la 
construcción de puertas para este tipo de elevador, de hecho los materiales pueden ser: 
acero inoxidable, madera y aluminio. La selección de la puerta construida con material de 
lámina negra fue por las dos siguientes razones: el material es de óptima durabilidad y de 
bajo costo. También cuenta con un marco de acero inoxidable y posee una cerradura 
electromecánica. 

En la figura 2.7 se muestran las dimenslOnes físicas de las puertas, así como el tipo 
de puertas bipartibles. Cabe mencionar que las puertas mantienen un excedente de 10 cm. 
en cada lado, donde van los sistemas tractores que las mueven, y que se encuentra oculto. 

I~ 325 m -----.l .. ! 

T 
280m 

Figura 2.7 Puertas del montacoches 

Los motores empicados para el manejo de las puertas del montacoches se
::-,I.;\(:ccionarán cn función del peso de cada una de las puertas. dicha estimación es de 130 
Kg por cada una de ellas. 

Pluma 

Como ::-,l! dijo eon anterioridad tendremos una pluma au!olllútlca que cOlltrol,u,'1 1.;\ 
:llCl'''O ;111.:sCIC1nn:;micl1to de la planta bap del edificiO. dicho Cle111~n!O sen'l c\l1lt\olad() d 



través de un control lógico que permitirá el acceso o la salida a los vehículos aSignado.;;, al 
estacionamiento de la planta baja. 

A continuación se ilustra en la figura 2.8 la pluma señalando el acceso controlado: 
las dimensiones de la misma. 

CONTROL 
ELECTRICO ------. 
DE LA PLUMA 

Figura 2.8 Pluma de Estacionamiento P B. 

T 
10m 

El material de construcción de la pluma puede ser de madera o de fierro (tubular). 
para nuestro caso emplearemos madera, debido a que el sistema no se encuentra a la 
intemperie y el material es ligero. El control de dicha pluma y la malla sensaTa de presencIa 
se descrIbirán detalladamente en el capítulo 3. 

2.6 INFORMACIÓN PARA LA CONFIGURACIÓN DEL SOFTWARE 

Como ya se mencionó con anterioridad, el número de usuarios es de 50, dIvIdido,> 
como ya se dijo en cuatro niveles. Por lo que se tienen 2 códigos para el primer nivel 
(administrador) que corresponde al acceso en todo el inmueble. A los usuarios del segundo 
nivel (inqUilinos) les corresponden 36 códigos. A los del tercer nivel otros 10 códIgos y por 
último para los del cuarto nivel que es el personal de seguridad, se tienen 2 códigos 

La programación de estos códigos se hace introduciéndolos en la base de dato...,. dI.: 
tal forma que, primero se idcntifica ci número de clave (NIP) del usuario y luego Id" 
condiciones que tienen asignadas de entradas y salidas, además de los horarios que 11l':IlCIl 

pCllnitidos para accIOnar las puertas que a las que pucden acceder, pO! último se venrle.! 
qUl,.' todos los parúmetros sean correctos. El procedimlcnto paso a paso se verú l,.'11 11)..., 

prú'\imos t.:apitulns donde se c!cctuarú b ill~taJat.:lól1 y la CO\1[Igu¡aciún p,lríl el :tcu.:"o d 
lodo el ml11ucbk. 
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Señales de control 

En la tabla 2.1 se presenta la forma en que se definen las señales que generarán 
una entrada y una salida de control dentro de edificio. 

SENALES DE SENALES DE SENALES DE SENALES DE 
ENTRADA SALIDA ENTRADA SALIDA 

VÁLIDA "OKm, Do>AUDA ABRE 1 ~~'í,;~ÁcIl~': eUERTA 1011 CHAPA 101 

I COCl URA 00 PLUMA DE . LEClU'!' DE PUERTA 201 'HAPA 201 CIERRA 
MiENTO EO ES INVALIDA MIENTO EO CIERRA ES INVALIDA 

LoClURA eN PB DE ES· l'1JERTASUEL oc OE 'E'" LHAC,""""" 
TAC10NAMIENTQ El ES ABREN EN LA PB ES VÁLIDA 
VALIDA 

INVALIDA 

LoClURA oN PB UO oS· PUoRIAS DEI. 
TACIONAMIENTO E2 ES ABREN EN PB 
VALIDA 

IllURA eN PO DE "" ~. 
lAlIONAMIENTO E2 ES CIERRAN EN PE 
iNVAlIDA 

l:~l ACIONA~II;~~~ EOU~~ ¡'LUMA ABKL 

VAUDA 

. De eUoRIA 301 eHAnJOI ABRE 
ES VALIDA 

ES INVALIDA I'UI, '"' 1 LI '" LlE' 

. OE "UEK 'U'IU<AI''''''A8''. 
ES VALIDA 

1 LEC! JKA Dio l'UleR 1 J02 1 LIlAl' "O¿ l Ro"l{> 
I:S INVAUDA 

1 U"' DI. SAUU' DLI. I.UM' 
[STAClONAM1ENTO 1:0 ES 
~~ALl1)A 
I u C'T()"RJ\DT:""'SI\DT) -J)T: TJ\1'QUUA lJbL ETE . DE I'UERT/ 40! 1 AURI 
ISl¡\CIONAMILN10 1:1 [$ rX)RENEl.!'ISOEIABRE ESVALlDA 

~Il~ 1 rITn1JRAD'E"'SA1J1l Uo, . l'U""IA U". ELE"· 1 LLLlUl~UO ",no TA""UTjnroA.ffiTTIFR:J' 
LSIAC!ONAMII:Nlü [1 ES DORLNCLl'ISO[lC!I:RRA C$INVAl.![)A ,'_, __ .. 
INV AUD,\ _ __ 

¡r-rrCTDRA DI SAUDA DI~. PUFRTA DE. FLFVA- J:l-¡UI{i' DI. PUf ¡{lA 402 ~nT7ffiRr " 
~.~ll,~~~)NAMWN ro E2 [S DOR eN 1 L 1'1';0 C2. ABRE I;S VAUDA 11 

IrITTIlRAf)==A1)T, l'1JERTA'1)u-rTIVA· ,ECIUR} DI' PUFR!A "" LIlAl', '02 Cll R=----
j·s I.'I('IONAMIL:N ro r:2 r$ DOI{ EN FI I'I~O 1:2 C'II'RRA 1:$ INVAUDA 
INVAliDA " 
Tl7C'TI:'RA-DG::---¡;01nON l''lJERT¡\-ATIRI:------1ICíUf{j\DLl'TIT'.lHi\::;OrT1fi\1'7C501I\TIRT -- --- -- '1 

I INDIVIDUAl rs VAl IDA FS VAUDA I 
'TrrrrlRA~nn---Pmrr~fvrrrRTÁT1rR tr"PTTrRTA)'OT "C'T1'7CPi\50rrTrRT1.7\----· ,\ 
, IN[)IVIDUAI 1" INVAliDA ~.lNVAUI)¡\ 1I 

I TTCTIlRA-nrl'Ur.RTr\ "nIT rTT.\l'~\--- -nF -"PTsn - -nrl LLCTITR7í:!)r1'ln-:-RT/\ ';0;' TTlAl'¡\-:;;m i\TIRf 11 

'[1'1\0 DI MAQIIINA" 1 <; MN)1I1NA\ ,\[110 rs VAUDA !! 

\ l\l,~R::'A~ _____ ....l _________ .L ________ -.l ____ ~._._~ __ 

Tabla 2.\ (Continúa) 
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~ ~~s'o' u~ ~~AQ~~~; ~~ 1 ~~QU~NA~~IER~U U~ 1 ~~~~~ÁLI~Ac t'UcK I A )U2 

INVALlDA 

11 ~,~~~Lt~U~;T :K~~~ t'~~ POR FALLOS E';..¡'-f'\I''L,AS 

ABRE O CIERRA PUERTAS 

Tabla 2.1 

2.7 INTEGRACIÓN DEL HARDWARE 

El objetivo principal del proyecto es el de proporcionar un acceso ágil y seguro al 
inmueble, a través de la automatización de los diversos mecanismos de apertura de puertas. 
ASÍ, integraremos los sistemas que por sí solos realizan una operación específica en cada 
uno de los accesos del edificio. Realizaremos la integración por medio del controlador de 
acceso, que habilitará los controles de apertura de puerta principal, pluma de 
estacionamiento de planta baja, elevador montacoches y puertas de acceso peatonal. 
Además, el controlador de acceso tomará datos de los estados de sus puertas y llevará un 
registro de las operaciones de acceso realizadas. 

I 
I 
I 

Es importante destacar que cada uno de los sistemas cuenta con un control propio 
que lo maneja así como sus propios mecanismos y señales. Esto nos permitirá aIslar los 
controles cuando se les presente una falla sin afectar la operación general del sistema 
Además, en caso de ser necesario, todos los controles podrán ser operados de manera local, 
es decir, fuera del control de acceso a través de su propio control 

Diagrama general del sistema 

Con el fin de comprender los alcances del proyecto, explicaremos de manera 
general los sistemas involucrados en la automatización del acceso al edificIO, utilizando el 
dIagrama de bloques que se muestra en la figura 2.9. 

El usuario podrá entrar a todas las áreas que tenga pennitidas a través de una sola 
tarjeta de acceso. Con el sistema controlador de acceso permitiremos o negaremos la 
apertura de los mecanismos, a la vez que guardaremos en memoria un registro de las 
operaciones realizadas donde aparecer4n la hora y la fecha en que se realizó la transacción, 
el número de puerta y la Identidad del usuario. 

Al Sistema de Control de Acceso (SCA) se conectará a una tem1inal PC y a una 
unprcsoríJ. En la pe se programarán localmente los cambios a los parámetros de la base de 
datos a través del teclado y la impresora imprimirá un reporte acerca de la entrada y salida 
tanto de vehículos como de peatones. 
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Figura 2.9 Diagrama general del sistema de acceso al edificio. 

El sistema de control de accesb enviará una señal de apertura a la puerta prinCipal 
siempre y cuando sea válido el código de la tarjeta leída, lo cual habilitará los mecanismos 
de apertura de la misma. 

El SeA le enViará al controlador del elevador montacoches las seí'iales de solicitud 
de apertura de puerta y de selección de destino del elevador, ésto es, El o E2 cuando el 
usuario presente la tarjeta y ésta sea válida. 

La pluma dc acceso al estacionamiento de la planta baja logrará abrirse o cerrarse 
a través de la señal que entrega el sistema controlador, una vez que dicho sistema acepte el 
código de la tarjeta presentada por el usuario. 

La puerta de acceso peatonal de entrada al edificio, la puerta del piso de máquinas 
y las puertas de los departamentos recibirán una scñal dc control enviada por el SeA 
m!l1ediatamente después dc ser lcíqa la tarjeta del usuario, ya sea de habilitación o 
dcshabi litación. 

Fl pnmcr bloquc a dcscnbir será el del Sistema de Control de Acceso (SCA). Este 
~c enCuentra compuesto por d controlador 0600. sus elementos y accesorios de entrada y 
salida de datos, sus medios de generación de reportes y su temlinal de programación En la 
!ígura 2.10 pueden observarse los componentes de dicho bloque. 



C] Jj!l 

i ___ r:d ___________ r==_=--l 
seA 

D600-2 1--+1: DSTP I 

seA Sistema Controlador de 
Acceso 

Lectora de 
proxImIdad 

Indicador de 
estado de Puerta 

Contactos 
de alarma 

Botón liberador de 
puerta 
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accesos 

peatonales 

Contactos de 
habilitación 

de dispOSItIVOS 
(Puerta principal, pluma 

de estacionamiento y 
elevador Montacochcs ) 

Figura 2.10 Sistema Básico de Control de Acceso. 

Entradas 

Salidas 

El D600 administra las transacciones y operaciones de los dispositivos de acceso. 
guarda en su memoria la base datos de los usuarios y habilita o niega el acceso de acuerdo 
al horario del usuario y sus prioridades de acceso. Por último, genera a través de una 
Impresora un reporte de estado de los accesos al imprimir las transacciones que ocurren en 
las puertas. 

El módulo DSTP tiene como función recibir las señales de entrada codificarlas y 
transmitirlas al control de acceso 0600 y esperar, de acuerdo a lo programado en este, los 
comandos de habilitación o negación de entrada para los controladores de los mecanismos 
de apertura. 

También se integran en la figura 2.10 los bloques de entradas y salidas a controlar 
En el bloque de entradas tenemos: las lectoras, los botones interiores (botones liberadores 
de puertas), señales de alarmas de estado tanto del elevador como de accesos peatonales. 
mientras que en el bloque de salidas tenemos: las señales para la apertura de la puerta del 
elevador, apertura de chapa, selección" de pisos: apertura de puerta prinCIpal, apertura de 
pluma de estacionamiento y apertura de las puertas de acceso peatonal. 

Por último el si'ltcma báSICO contempla una impresora para impresión dl.: rcportc~ :
lln~\ tcrm!1lal de programación 
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Sistema de apertura de puerta principal 

A continuación explicaremos, con base en el diagrama de la figura 2.11 la operación 
del sistema de apertura de puerta principal y su habilitación a través del SCA. 

-
seA 

Ta1)eta de acceso 

HablhtaC1ón de ,-____ , 
apcrtura de puerta 

Seña! de estado 
de puerta 

Control de 
I--~ 

apertura de f----~ 
puerta 

principal 

Sensor 

u 
C1erre 

n 
Lectora de 
Proxlm1dad 

de Estado de puerta 

Figura 2.11 Sistema de apertura de puerta principaL 

El sistema contará con una lectora de proximidad que se conectará al SCA a través 
del módulo DSTP. Cuando el usuario presente su tarjeta frente a la lectora, y ésta sea 
váhda en el control de acceso, se activará un contacto en el control de apertura de puerta, el 
cual iniciará la secuenCIa de apertura y cierre. Recibiremos del control de apertura de puerta 
una señal de estado de la puerta (abierta o cerrada) a través de un contacto, que será 
supervisado por el SeA. 

Sistema de apertura de pluma y acceso al montacoches 

Ahora explicaremos el sistema de acceso al estacIOnamiento de la planta baja y el 
acceso al elevador montacoches. Como ambos Sistemas están relacionados entre sí los 
explicaremos en un solo diagrama, el-cual sc muestra cn la figura 2.12 
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Figura 2.12 Sistema de Apertura de pluma y acceso a montacoches. 

Para este caso utilizaremos dos lectoras conectadas al SCA con el fin de obtener 2 
señales para la selección de entrada a los estacionamientos E 1 Y E2, también su 
combinación AND de ambas para la habilitación de la apertura de la pluma. Cuando el 
usuario presente la tarjeta en ambas lectoras éstas generarán dos salidas binarias que 
conectadas al módulo de entradas del PLC nos permitirán llamar el elevador montacoches, 
a la vez que seleccionan el piso donde ubicará al elevador, ya sea El o E2. 

Para el caso de la pluma de estacionamiento la combinación AND de ambas 
señales nos dará el permisivo de apertura de la pluma en la entrada.' 

Las señales de salida serán las siguientes: 

Para el caso de las tarjetas de los usuarios con derecho a estacionamiento de planta 
baja la salida del SCA será: 

Ll~VALlDA 

L-2~VALlDA 

Para d caso de los usuarios con derecho a E 1 la salida de las STl's será: 

L 1 ~INV ALlDA 
I.2~V ALlDA 



Por último, para los usuarios con derecho a E2 la salida de las STI's será: 

Ll~VALIDA 

L2~INV ALIDA 

Sistema de control de accesos peatonales 

Por último explicaremos los lJloques del sistema de control de acceso peatonal en 
la figura 2.13: 

• 

seA 

habilitación de 
apertura de chapa 

Señal de estado 

Lectora dc 
Proximidad 

Boton interior 
liberador de 

chapa 

Figura 2.13 Sistema de control de acceso peatonal 

En el diagrama propuesto se ilustra un elemento principal, que es la lectora de 
proximidad. Dicha lectora procesará un código de tarjeta en cuanto sea presentada por el 
usuario, posteriom1cntc se mandará una señal al sistema de control de acceso (SeA) el cual 
se encargará directamente de habilitar la apertura de puertas de acceso peatonal a través del 
envío de una señal a la chapa magnética que posee la puerta, así mismo se entregará al SeA 
otra señal proveniente de la puerta acerca de su estado (abierta o cerrada). Otro punto de 
control gobernado por el SeA es el botón interno liberador de chapa, el cual enviará una 
señal al SeA y éste a su vez enviará 'otra a la computadora personal para el rnonitoreo del 
estado de dicha puerta y ordenará tainbién una impresión del evento actual registrado, 
sJ~mprc y cuando se le solicite al Sistema de control de acceso mediante la computadora 
llltegrada al sistema 

.j; 



Equipos empleados en la integración del sistema 

Hasta el momento la siguiente lista se conforma de los matenales necesarios para la 
automatización del acceso al edificio y se generó partir de la información que se puede ver 
de los diagramas de bloques que se representan en las figuras de la 2.9 a la 2.13. 

• 2 Unidades de control modelo D600 marca CARDKEY. 
• 19 Lectoras de proximidad modelo L54 - E marca CARDKEY. 
• 10 Terminales inteligentes de conexión Srl duales DSTP modelo D54 - E marca 

CARDKEY. 

• 100 Tarjetas de proximidad modelo K56 Card marca CARDKEY. 
• 1 Pluma con control modelo 682G marca AUTOGATE. 
• 12 Chapas magnéticas modelo 280AG marca LOCKNETICS. 
• 12 Botones tipo push-button N.A. modelo 9001KRl U marca SQUARE D. 
• 2 Sistemas eléctricos de apertura y cierre de puertas marca LiftMaster. 
• 3 Sensores fotoeléctricos modelo OSE - FPKG/OS50 l3 marca Efector. Inc. 
e 2 Contactores magnéticos a 500 mA. 
• 1 Malla sef!sora de presencia. 
• 7 Indicadores luminosos para señalar el estado del elevador y la atención de las 

llamadas, uno por piso. 

2.8 CONFIGURACION DE LA BASE DE DATOS 

Para entender mejor como se configura la base de datos del sistema es necesario 
conocer los dispositivos con los que se realiza dicha configuración. Como se ha 
mencionado, el D600 puede trabajar sólo, conectado a una impresora o a una computadora 
con Impresora. 

La computadora nos sirve para poder ingresar los datos a través de su teclado y 
verlos desplegados en la pantalla, cuando el sistema tenga que enviarnos algún mensaje lo 
hará a través de la pantalla. La impresora servirá para reportar por escrito las transaCCiOnes 
que se realizan durante el día. 

En el caso que tengamos una unidad D600 concctada con una Impresora, la 
configuración de los datos se hará por medio de una computadora portátil que se conecta al 
0600 mientras se configura su base y se desconecta al terminar el proceso. 

A continuación tendremos los principales comandos para llevar a cabo la 
conliguración de la base, así como una breve descripción de los más Importantes y el modo 
dc 1111roduc¡r1os tkntro del piOgrallld. 



Conceptos básicos de la confignración del sistema 

El sIstema D600 cuenta con dos jerarquías para su programacIón, la primera 
permite al usuario cambiar la información de la base de datos y desplegarla en la pantalla 
de la computadora a través de un password, a esta jerarquía se le llama MASTER. La 
segunda pennite únicamente ver los datos en pantalla y también tiene acceso a través de un 
password, a esta jerarquía se le llama USER. 

Las funciones principales que maneja el sistema están contenidas en la Tabla 2.2 
que tenemos a continuación, con una breve descripción de su operación: 

FUNC!ON NOMBRE 

" et ar 
ange car 

ISp ay car 
::;:ystem aelme 

ystem generatton 
t'tlys. ueVice dettmtton 

nputopttons 
M talanns 

'" ropen 
o I aya 
nntoptlons 
assworas 
p oa con 19uratton 
lme zones 

I.uat umeset 
ea er paramct~'T 

1 Kc:lOer status 
yslem m onnatlon 
ySlcm resc! 

DESCRIPCiÓN 
gar talJcta 

orrar l.aIJcla 

a lar taIJeta 
sp egar tat]eta 
lrnrSlstema 

enernrSlstema 
I lJeIm¡Clón tiSlca de dlSpOSltlVOS 

pelOnes e entra a 
1 Alarmas_~~ ga metes 

cportcs 
nrpuerta 

gregar la estivo 
pelOnes e Imprcslon 

lc~n~as 
sp cgar con 19uraelon 

oranos pcrmlU os 
onCf ce Or.l. 

tora e paramctros 
tatus e a eetera 

n ormaCI n e slstcma 
elnlCIO c slstcma 

og eVlce c mlUon UclmlClon de programaclon C ISpOSltlVO 
arm ac o e gc o ICltu e a arma 

I::;U .ototUputs al as CSClacs ega mctcs 
1 report 
urge IstOry 
cmotc con IgurntlOll 
:lpC :le up rcS!orc 

'so 
:1m mcnu 

orr:arreporte 
urgar Istona 
on 19uraclon remota 
cspa o e memOria, rc~taurar memona 

'm oc a ses Ion 
ellU pnnClpa 

Tabla 2.2 Funciones principales de operación del D600. 

Con las funCIOnes anteriores es posible hacer que el sistema de control de acceso 
funcione confonne se haya programado y con el número dc dispositivos periféncos, 
funciOnando individualmente o combinado con otros controles que sean compatibles, 
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Combinación de teclas para funciones de programación 

Esta combinación de teclas se lleva a cabo en el teclado de la terminal que se 
utiliza para la programación de la información que es alimentada a la base de datos del 
control. Las combinaciones nos servirán para editar la información y son como siguen en la 
tabla 2.3. 

TECLAS OPERACION 
Retum Activa la selección de datos 
Backspace BS Mueve el cursor un espacIO hacia atrás y borra el carácter 
Sh¡ft Regresa un lugar en la secuencia de comandos. Se teclea returo para 

agregar el dato modIficado en la secuencia de los comandos. 
Control e Aborta una secuencia de comandos sin modificar la ¡nformac¡ón que ya 

eXiste. 
Control E Sale de la secuenCIa de mstrucciones guardando los cambios en la línea 

donde se hICieron. 
Barra espaciadora Cambia de opción en pantalla cuando el cursor le permite al usuana 

seleccionar una opción que no está dentro de brackets [ ]. 
Sh¡ft? Es la opción de ayuda en este sistema. 
Tab barra espacIadora El tabulador mueve el cursor de opcIón en opción, también cambia los bIts 

de 1 a O según sea el caso. 

Tabla 2.3 Función de las teclas 

Es el elemento que nos indica en la pantalla el lugar en el que tenemos que 
ingresar un dato, o es el indicador del dato que se está programando en ese momento. Se 
compone de tres elementos que son: 

Texto del cursor (Rango) [Valor definido] 

El texto del cursor se refiere a la información que se tiene que capturar para alguna 
función dentro de la base y requiere de una entrada de datos, selecciona opCiOnes 
específicas y también activa o desactiva los bits o funciones de control. El rango se refiere 
a los valores máximos o mínimos que pueden tomar los datos y sólo se activa si el sistema 
reqUiere de datos numéncos. El valor dcfimdo sc. refiere a los valores quc la base de datos 
tiene definidos desde su fabricación y se activan mediante la tecla retomo. 

Es Importante entender que si en la pantalla aparece un signo de parént¡,;:sls comO 
este" ( " el dato qu¡,;: nos está pidlCndo la base de datos es del tipo numérico y si nos 
despliega un signo" [ .. lo que nos está pidiendo es un valor del tipo definido por el 
sistema El sistema acepta tres tipOS de lI1fonnación 
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a) Datos alfanuméricos como son letras, números y signos. 
b) Opciones a seleccionar del propio sistema. 
e) BIts de encendido o apagado 1 ó O. 

Los datos alfanuméricos se alimentan cuando el cursor presenta un signo" , 
cuando 10 que el sistema requiere es una selección de opciones lo que aparece son unos 
brackets "[ ] ", para cambiar la opción se utiliza la barra espaciadora, también se pueden 
usar los signos de mayor y menor que para moverse dentro de otras posibles opciones. Para 
seleccionar la opción definitiva se pulsa la tecla de retomo. 

Cuando en la pantalla se presenta un mensaje "Option ------" el tipo de dato que 
nos está pidiendo es un bit, ya sea 1 ó O y para obtener este 1 ó O se pulsa la barra 
espaciadora o se utilizan los números. En cualquier caso para otras opciones se puede 
alimentar una letra, un número o una letra X para activar cada opción. Para desactivar el 
valor de un bit en una configuración se escribe un signo menos "-". Otra manera de activar 
o desactivar los bits, es usar la barra espaciadora. Cuando se desea saber de que trata alguna 
opción, el cursor se posiciona sobre la opción y se teclea Shift - ?, para obtener ayuda sobre 
ésta. Si se desea desactivar una línea completa se teclea el número O y para invertir ésto se 
teclea el 9. Con el tabulador nos podemos mover hacia la derecha en una línea de 
configuración y cuando llega al final de esa línea, si se sigue pulsando el tabulador nos 
regresa al inicio de la misma. 

Secuencia de las instrucciones 

Las instrucciones siguen una secuencia de configuración como la siguiente: 

SYSTEM: 
USER: 

Texto del cursor (Rango) [Valor definido 1 
Respuesta (descripción o resultados del usuano) 

Así cuando aparece la palabra SYSTEM en la pantalla, ésta nos mfonna que son 
los datos para guiarnos en la configuración es decir, los que nos pide el sistema para 
funcionar. Los datos que van precedidos por la palabra USER son los que nosotros tenemos 
que sumimstrarle al sistema para su operación y complementan a los datos solicitados con 
el letrero SYSTEM. Como ya se vio, si se necesita ayuda se presionan las teclas Shift-? y 

para tcrmmar la sesión se utiliza cl comando OF y sc finna la salida de la sesión con un 
password y la [unción [ME]: PASSWORD. Sin este procedimiento no se puede tcnnmar la 
sesión y la base de datos no termina Sl). operación de configuración. 

Configuración de inicio 

Esta configuraCIón determina el buen funCIOnamiento del Sistema. Se debe hacel 
antes de al!mentar la infonnación ala base de datos para que estos datos la hagan funCIOnar 
como ddll: SItl crear contlictos de operación. La temúnal viene lnogramada con elel tos 
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valores definidos que son compatibles con casi todos los disposItivos instalados Los 
procedimientos generales para iniciar un sistema son los siguientes: 

• Programar la cuenta máxima de tarjetas con la función SG (Generar sistema). 
• Seleccionar la velocidad de comunicación entre la STI y el control con la función PD 

(Definición fisica de dispositivos). 
• Asignar los dispositivos a las salidas de la tarjeta de conectores del CPU con las 

funciones PD y LD (Definición de programación de dispositivos). 

Secuencia inicial de programación 

PASO 1. 
Usar el comando SR (Reinicio del sistema), colocarlo en nivel 3 para reiniciar el 

sistema con sus valores programados. Este nivel asegura que el sistema operará libre de 
fallos tanto de carga de datos como de funcionamiento. Cuando se pregunta si los valores 
de la RAM y la NVRAM se refrescan, se responde que sí para reiniciar totalmente al 
sistema. 

PASO 2. 
En este paso se utiliza la función SG (Generación del sistema) que establece la 

máxima cantidad de tarjetas que disponibles en el sistema, si es que se desea cambiar el 
número predefinido. La asignación de conectores periféricos se hace a través de las 
funciones PD y LD en los casos en lo~ que los dispositivos predefinidos sean diferentes a 
los que tengamos. Para lo anterior se debe detenninar la siguiente IOformación: 

a) El número de tarjetas que soportará el sistema. Como dato se tiene que el sistema 
normal maneja 3000 tarjetas. Cuando tiene módulo de expansión de memona 
soporta 4000. Si el número de tarjetas no supera las 3000 para la aplicación, 
entonces no se debe modificar este dato. 

b) El tipo de equipo con el que se comunicará el sistema. Estos valores se encuentran 
predefinidos, pero si es necesario cambiarlos, se hace mediante las instrUCCiOnes 
PD yLD. 

Finalmente para activar los cambios hechos a la configuración, se activa el 
comando nivel 1 de la función SR, como se verá en la siguiente sección 

Opciones de la programación 

La función SR ticne tres nIveles de reactivacIón del sistema que se vcrún .t 

contInuacIón. 



Nivel 1 Non-destrucllve rese! 

Esta opción reconfigura la memoria RAM con los parámetros predefinidos de la 
base de datos del sistema. Este nivel es el menos destructivo de todos porque no se pierde 
información importante y los parámetros que se le programen se mantienen. Se seleccIOna 
esta opción cuando: 

a) Se sospecha que hay un problema operativo, pero no se desea hacer cambios a la 
base de datos. 

b) Después de cambiar cualquier parámetro con el comando PD. 
c) Después de llevar a cabo el pa~o 2 del apartado anterior. 

Nivel 2 RAM cleared reset 

En este nivel todos los datos guardados en la RAM, incluyendo el récord de 
tarjetas y el historial de cambios, son borrados. Los datos que se mantienen son los que se 
encuentran grabados en la NVRAM , en la cuál se encuentran todos los parámetros del 
sistema a excepción del récord de tarjetas. Esta opción se selecciona cuando se desea 
purgar toda la infonnación referente a tarjetas, historial y variables generales del sistema 
operativo, así como cuando se sospecha una falla grave en el sistema. 

Nivel 3 RAM Y NVRAM c/eared 

Este es el nivel más destructivo, ya que limpia la RAM y reactiva a la NVRAM a 
sus valores de fabricación. Sólo se utiliza cuando se sospecha de una falla operativa mayor 
y la base de datos necesita ser reconstruida, así también como cuando se está configurando 
al sistema por primera vez. 

Si se desea salvar a la base de datos antes de purgar la infonnación, se debe 
utIlizar la función T A (Respaldo de memoria). Cuando se ha tCrnlinado de hacer la 
reactivación del sistema, la pantalla despliega un mensaje "System restart". 

Función SG (Generación del sistema) 

Este comando permite definir el número dc contador de tarjetas, que es el número 
de usuario del sistema. Cambiar este parámetro después de haber capturado todo el récord 
de taljetas borrará todos los valores- de tarjetas que confonncn la base de datos Este 
parúmetro se define sólo cuando: 

a) Se configura un nuevo sIstema 
h) Se configtlla uno yd éXIsh;ntc. 
e) Se reemplaza un proCCSadl)r defectuoso o una memOrld RArvt. 
ti) Se eonligula un sistema par:l bajar la información de la base de dato::, de más 



de un control D600 cuando trabaje en sincronización con otros. 

Al final de la secuencia de esta [unción, el sistema sé lOiciahza y los nuevos datos 
del contador de tarjetas se alojan en la NVRAM y se configura a la memoria para las nuevas 
tarjetas. Para verificar esta base de datos se utiliza la función SI (Información del sistema), 
con la que el sistema muestra en la pantalla de la computadora los récords de las tarjetas 
disponibles y el tamaño del hlstonal. 

Uso de las funciones PD y LD 

La función PD se utiliza para asignar tasas de velocidad a los dispositivos de 
comunIcaciones. La función LD se utiliza para especificar el propósito de caca dispositivo. 
Estas dos funciones sólo se usan en el caso de cambiar los valores preestablecidos de 
fábrica por otros. El cambiar los valores de estos parámetros puede cambiar la integridad 
del sistema de acceso. 

Después de ver los principales aspectos de la configuración y captura de los datos 
para este control, será más sencillo entender el manejo de la información capturada para la 
base de datos, así como la secuencia de actividades para realizar ésto. También se entenderá 
más fácilmente la lista del reporte generado y la información que se presenta en ésta. 

En el sigUlente capítulo se hablará en detalle de los diSpOSitivos de control quc sc 
le conectarán al D60Q, así también como el modo de operar de cada uno de ellos. Se verá en 
detallc la operaCIón de las puertas, las lectoras, los sistemas de apertura y cierre y el 
montacoches. Este último tiene un análisIs de su operación y de la modificación del 
programa quc lo controla para su adaptación a la automatización del acceso a los 
estacIOnamientos. Todo ésto tiene el propósito de mostrar el alambrado a detalle de toda la 
instalación de los elementos de control de la solución de nuestro problema 
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CAPÍTULO 3: IMPLANTACIÓN DEL SISTEMA 

En el presente capítulo procederemos a integrar los disposItivos para ver al sistema 
como un todo, lo cual nos facilitará entender el funcionamiento general del mIsmo Con 
esto nos prepararemos para entender la conexión de cada peri férico y el alambrado de! 
sistema completo. Explicaremos el funcionamiento de los puntos de acceso del sistema 
solución así como los equipos que los controlan. 

3.1 IMPLANTACIÓN POR BLOQUES DEL SISTEMA DE ACCESO 

En este punto se explicará la conexión de cada uno de los periféricos empleados 
Primero de una [anna general, en la cual se observara solamente la vinculación de cada uno 
de los equipos y a su DSTP. Posterionnente se presentará a través de diagramas de bloques 
y de forma muy especifica (por zonas), la conexión entre los equipos que mcluye los 
diversos componentes individuales de cada uno de estos, los cables conectados y el flujo de 
señales. 

Diagrama general 

En las figuras 3.1 y 3.2 se muestran de fonna general, los diagramas de bloques 
para el sistema de acceso, donde observamos la vinculación entre los equipos a conectar y 
el flujo de señales mediante el empleo de flechas entre los bloques. En la figura 3.1 se ven 
los bloques de conexión para los ace:csos vehiculares de entrada y salida, la puerta de 
acceso peatonal y el piso de máquinas. En la figura 3.2 se observan los bloques de conexión 
para los accesos a los departamentos. 

Con el empIco de dichos diagramas de bloques se podrá entender de una manera 
más fácil y clara el funcionamiento de nuestro sistema de control de acceso, para 
posterionncnte proceder a analizar de una fonna específica los puntos a controlar. 

Con lo antenonnente mencionado se facilitará entender el alambrado entrc todos 
los equipos, para el buen funcionamiento del control 

En la figura 3.1 sc ve la umdad D600-1 con las 5 DSTP's empleadas y sus 
penféricos como son: los motores y los sensores empleados para el control 

La figura 3.2 se ve la segunda ullldad D600-II que usarcmos con las 5 DSTP'" 
cmplcadas y las chapas magnéticas que controlan la apcI1ura y CIC1TC ele las puertas de lo:'> 
departamentos 
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La explicación en detalle del funcionamiento para cada uno de los puntos a 
controlar se dará en los siguientes apartados. 

Debido a la magnitud del sistema de acceso en términos de alambrado del circuito 
general, su alambrado se dividió en tres partes en forma de diagramas de bloques, más un 
diagrama que contiene los sistemas de alimentación eléctrica y de respaldo para los 
diferentes módulos que componen el sistema general como son: lectoras, interfaces de 
proximidad, STr' s, chapas, sensores de estado de puerta. etc. 

Para poder explicar en un principio la lógica de coneXlOll entre los diferentes 
elementos que componen el sistema general cabe señalar que cada modulo OSTP incluye 
una interfaz de proximidad y dos STI's. 

Diagrama de accesos a los departamentos 

La figura 3.3 se refiere a los accesos de los departamentos. En esta podemos 
observar como estarán interconectados los diferentes elementos de cada puerta de 
departamento que son: la chapa, el indicador de puerta y el botón interno de apertura de la 
misma hacia la lectora y haCla el control 0-600. 

Partiendo de ,Izquierda a derecha del diagrama encontramos que la lectora 10 
corresponde al departamento 101 ubicado en el cuarto piso, la cual se conectará a dos 
módulos integrales que forman parte de un módulo general denominado OSTP, módulo 
interfaz integradora para la conexión entre el sistema D-600 y los diferentes elementos a 
controlar. 

Para lograr esta conexión los DSTP están compuestos internamente de 2 STJ' s 
(Interfaces IOteligentes) y una interfaz de proximidad, la cual es la encargada de suministrar 
energía a la lectora mediante un cable de 4 hilos. Esta interfaz manejará dos voltajes de 12 
V y 2 de tierras (O V), la transferencia de información de la lectora a las STI' s se hará 
mediante un cable de 4 hilos. 

La funCión de las DSTP's eS" conectar las interfaces con las lectoras, el D-GOO y 

los elementos de las puertas de tos departamentos a controlar. Estos elementos a controlar 
son: el indicador de puerta, que es un sensor dc estado de puerta, el quc dice si la puerta 
está abierta o cerrada. Este sc concctará a la STI mediante un cable de 2 hIlos El botón de 
puerta nos permitirá abnrla desde dentro del departamento y este elemento estará conectado 
a la STI correspondiente mediante un-cable de 2 hilos. Ambos cables estarán energizados y 
junto con cl sensor dc pucrta y el botón, fonnarán cada uno un circuito sWlfch que le 
indicará al D-600, mediante la STI, el estado de pennancncia de la puerta y la solicitud de 
apertura de la misma con el fin de registrar esta acción en la base de datos Por último, la 
chapa magn0tica se conecta a la STI mediante un hilo, la cuál al recibir la seii.al provcl1!cntc 
del D-600 act!varú el control de la chapa descncrgizándo\:) lo cual implica que la puerta se 
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Cada una de las STl's tiene un dispositivo denominado, tamper swllch, que tiene 
la función de mfonnar al D-600 si la puerta del gabinete de la DSTP ha sido abierta, esta 
característica se manejará dentro del sistema para activar una alarma. 

Diagrama de pisos de estacionamiento PB, El Y plnma 

En la figura 3.4 se muestra el diagrama a bloques de los pisos de estacionamiento 
El, PB y Pluma. Los elementos como son: los tamper switch, las lectoras, las interfaces de 
proximidad, las STl' s y las D600, se conectan como se describió anterionnente. El control 
del montacoches tiene un PLC (Control Lógico Programable) para controlar su operación. 
Este se conectará a la STr correspondIente a cada uno de los pisos de estacionamiento como 
se observa en la figura, donde las lectoras 5 y 6 corresponden, una a la asignación de piso a 
la planta baja y la otra a la lectora al piso El, que llama al elevador. Las lectoras 3 y 5 
también entregan una señal al circuito lógico para la entrada del estacionamiento de la 
planta baja. Por último la lectora 4 opera la salida del estacionamiento de la planta baja. 

Diagrama de Puertas principales, E2 y Puerta peatonal 

El diagrama a bloques que contempla las puertas principales, tanto de salida como 
de entrada se puede observar en la figura 3.5. Al igual que en los diagramas anteriores, los 
elementos como son los lamper switch, las lectoras, las interfaces de proXImidad, las STI' s 
y las D600, se conectan como se describió anteriormente. En esta figura se puede observar 
que hay dos controles independientes para la operación de puertas, una para los accesos 
vehiculares y otra para los accesos peatonales. 

El control de puertas vehiculares recibirá la señal proveniente de las STl' s las 
cuales a su vez mantienen la comunicación con la D-600, ésta registrará el acto de apertura 
de puerta o cierre según la señal detectada por las lectoras. 

El control del piso E2 del elevador recibirá una señal proveniente de STr 
con'espondientc a la lectora 7 llamando al elevador a ese piso. 

El control de puerta peatonal será como la de los departamentos, la cual incluye 
una chapa magnética, un sensor de estado de puerta o indicador, y su funcionamiento cs 
Igual al de los departamentos más un botón el cual estara. controlado por el ofíclal de 
seguridad y tendrá el objetivo dc abrir la puerta desde la caseta, acto que también sera 
registrado por el sistema D-600. 

Diagrama de módulos para suministro de energía 

POI últll1l0 mostramos los módulos corrcspol1(jicntes a los SIStt,;J1JaS de energía y de 
respaldo que utiiI7ur<Ín los sistemas propuestos, como se puede observar en la ¡igUla 3.ü En 
estos bloques se pueden vel los rangos de voltaje que se manejarán, dónde los módulos /\ y 

B COrTcspondcn:1I sumlnistrn de energía y rt.:spaldo. 
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3.2 DESCRIPCIÓN DE LAS CONEXIONES Y FUNCIONAMIENTO 
ENTRE LOS EQUIPOS 

Puertas principales de entrada y salida vehicular 

En este punto se estudia la forma en que los dIversos elementos y equipos 
relacIOnados con las puertas de entrada y salida vehicular se vinculan para controlar la 
entrada y salida de vehículos del edificio. 

Ambas puertas, la de entrada y salida vehicular, funCIonan de la misma manera, 
por lo que basta entender el funcionamiento de una de éllas para comprender la operación 
de la otra. 

Primero empezaremos por entender la ubicación de los equipos y sistemas 
necesariOS en la operacIón de la apertura y cierre de las puertas. Para lo anterior se mcluyen 
algunas figuras de vistas tanto frontales como vistas superiores de la colocación del equipo 
involucrado, lo cual es necesario para entender perfectamente el funcionamiento y 
comprender la fonna como se controla la apertura y cierre de estas. 

La figura 3.7 nos da una idea de donde se coloca el sistema motor para apertura y 

cierre de la puerta de entrada y como trabaja su mecanismo, incluyendo su brazo de 
desplazamiento y el soporte de éste. 
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Motor para apeltura 
y cierre de la puerta 

NIVEL DEL PISO 

Figura 3.7 Vista frontal (puerta ablcrta) por cl mtcrior de edificIO dc la puerta de entrada y 

sus n1ccal1lsmos. 

1,(\ figUI<l l R no,'; mucstra donde se coloca el SIStCI1l,1 motor para aperllllt1 y cierre 

de la puerta de salida y como opera su Ilh.:canlsmo. Illcluycndo su brevo <.k dcspla/.é1l11lCnto 

y el soporte de é:-.te 
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Figura 3.8 Vista frontal (puerta abierta) por el interior de edificio de la puerta de salida y 
sus mecanismos. 

El motor indicado en las 2 figuras anteriores, se conecta mediante una polea a un 
sistema de engranes, la tracción se realiza al moverse el motor, que jala una cadena que se 
encuentra conectada al brazo. Esto produce el movimiento de apertura o cierre dependiendo 
del sentido de giro del motor. El braz~ se desliza sobre el riel (para lo cual el riel deberá 
permanecer bien engrasado y de esa manera producirse el menor desgaste con el 
movimiento) 

En la figura 3.9 se ven ambas puertas, sus motores de funcionamiento y la 
ubicación del control de las mismas, dentro de la easeta de vigilancia. 

Moto",,¡ pu .. .opo'rtur .. y e",.,.. d..lu 
.. rl. 

Figura 3.9 Vista frontal de las puertas cerradas desde el interIor del edificio. 

Una vez comprendida la ubicaCión de la parte mecánica involucrada con la 
apcrturJ. y cierre de las pucrta:-" explicaremos el funeionamit:nto de lo.:; difá~ntcs delllclllO" 
lid control para la acción de cierre y apertura. Se cxplicará la ubicación y funclOnamlt:nto 

dt: lo~ Interruptores de limitc nccesanos para controlar l<ls puertas, así COlllO (k lo.:; "t:IlS0Il'.., 

dc prc:-,cncia, los cUi.1ks llcnen la función de brindar seguridad al eVlt,ll t.:I ell'rIl' de Id'" 



puertas cuando un automóvil está saliendo o entrando a través de ellas, además de formar 
parte del circuito que opera el cierre de las puertas cuando el auto entra o sale totalmente y 
ya no corre riesgo de que la puerta se cierre y cause algún daño. 

En la figura 3.10 se muestran los sensores de presencia que usaremos y que 
funcionan bajo el principio fotoeléctrico. El receptor y el transmisor son montados 
opuestamente uno del otro, ocurriendo la detección cuando el haz de luz emitido es 
interrumpido por algún objeto. Para hacer alguna referencia a los rangos y parámetros que 
manejan se" recomienda ir al apéndice A que se encuentra a! fina! del trabajo. 

o:r~ 
Tl"altSmisor 

Figura 3.10 Sensor de presencia. 

En la figura).ll observamos el funcionamiento del circuito donde se emplean los 
sensores de presencia. Cuando el receptor capta la luz emitida por el transmisor el circuito 
donde se ubica la carga se encuentra cerrado, circulando una corriente a través de éste, 
mientras que en el momento que el haz de luz se internunpe el circuito se abre, ocasionando 
que la corriente ya no circule a través de la carga mientras algún objeto esté interrumpiendo 
el haz luminoso. 
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Trans:nusor 

haz de 1UZ1 ) 
1 :~~~r Hr-c-=-.-a""~ 
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Transnusor 
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l:~~~r H 
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Figura 3 11 Diagrama de funcionamiento del sensor. 

Como se ve en csta última figura el equipo sensor puede ser conectado desde 20 V 
hasta 250 V. y,l sean de corriente alterna o de corriente directa (Ver apéndice J\). 

TClllcndo en cuenta que las corrientes que nuestros sensores manejan son del oJ"<.kn 
de mdlall1¡;er.:.s . .:.s llnposibk co~cctarlos dilectam~nt~ a los motOl~s (qu~ son la carg<l en la 



figura anterior) que usan las puertas de entrada y salida vehicular para abrir y cerrar las 
mismas que fueron proporcionados con el equipo de control de la puerta. Por lo anterior, se 
utilizará el contacto de un relevador que se conectará en serie al circuito de control del 
motor y la bobina de disparo del mismo hará las veces de la carga del sensor, aislando 
completamente ambos circuitos pudiendo operar el control, que emplea corrientes elevadas, 
mediante corrientes del orden de miliamperes que usan los sensores de presencia. Este 
circuito se ve esquematizado en la siguiente figura 3.12. 

I Se=or. I 
TransltUSor 

~ 

Circuito de 
Control 
del Motor 

Rnhin", 

Figura 3.12 Circuito para conexión del sensor al circuito de control del motor. 

La ubicación de los interruptores de límite se muestra en la figura 3.13, donde se 
pueden ver 3 interruptores de límite para una de las 2 puertas (la otra posee 3 interruptores 
de límite ubicados en la misma posición). 2 de los interruptores de límite, manejan la 
operación de cambiar el giro del motor y se encuentran localizados en el extremo izqUierdo 
y derecho respectivamente. El otro interruptor de límite, cual se localiza a la mitad, entre 
los dos anteriores interruptores de límite, se usa para controlar el arranque del motor 
conectándose al control del propio motor. 
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Figura 3.13 Ubicación de los interruptores de límite para el control de giro de los motores 
en las puertas de acceso vehicular (Vista superior de la puerta de salida en posición de 

cerrado). 

Para comprender el funcionamiento de los interruptores de límite que se localizan 
en los extremos derecho e izquierdo de la figura anterior, véase la figura 3.14 donde se 
muestra el circuito empleado para efectuar las funciones de "apertura" y "cierre" de los 
contactos correspondientes, los cuales a su vez le dicen al control del motor en que sentido 
debe girar ya sea para cerrar o abrir la puerta que controlan. 
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htterruptor 
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In.terruptor 
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FIgura 3 14 Control de sentido de rotación del motor para puertas principales de acceso 
vchicular 

EII ~st~ Circuito S~ observan los 2 interruptores de límite mencionados y un bOlón 
(k' p:110 dI.: seguridad, el clIal al ser activado desde la caseta de vIgilancia corU\ el SllllllllIstro 



de corriente eléctrica a través del circuito produciendo que el motor se detenga 
inmediatamente. También se pueden observar, las bobinas B 1, B2 Y los contactos e 11, e21 
normalmente abiertos (NA) y C12, C13, C22, C23 normalmente cerrados (NC), de 2 
relevado res que manejan las señales de·apertura y cierre de las puertas. 

Cuando la puerta está cerrada, el interruptor de límite izquierdo de la figura 3.13 se 
encuentra cerrado, energizando la bobina B2 del relevador correspondiente y en 
consecuencia cerrando los contactos normalmente abiertos (e21) y abriendo los 
nonnalmente cerrados (e22 y C23) de ese mismo relevador. Con lo anterior se tiene que 
aunque el interruptor de límite izquierdo se abra debido a la apertura de la puerta la 
comente circulará a través del contacto C21, manteniendo la circulación de corriente por la 
bobina B2. El contacto e22 solo se emplea para energizar inicialmente la bobina B2, 
después de haber realizado lo anterior se abre este contacto manteniendo energizada la 
bobina B2 a través del contacto nonnalmente cerrado e13. Cuando la puerta ha abierto 
completamente cerrará el interruptor de la derecha, energizando en ese momento la bobina 
B 1 a través del contacto e12 (al igual que el C22, el Cl2 solo se emplea para energizar 
inicialmente la bobina correspondiente que para este caso es B 1, debido a que el contacto 
C23 presenta una condición de abierto) y consecuentemente cerrando el contacto ell, el 
cual servirá para que continúe energizada la bobina B 1 aunque el interruptor de límite 
derecho se abra cuando la puerta comience a cerrar. Al energizar la bobina B 1 los contactos 
e12 y C13 se abren, impidiendo este último contacto (e13) que circule corriente a través de 
la bobina B2 desenergizandola y en consecuencia regresando al las condiciones iniciales los 
contactos C2l (NA), C22 (NC) y C23 (NC), de tal forma que una vez que la puerta se 
encuentre en su estado nonnal (nonnalmente cerrada) se accione o cierre el interruptor de 
límite izquierdo estando en posibilidad de realizar de nuevo la secuencia para abrir y cerrar 
mencionada anterionnente. 

Como sc mencionó en alguno de los párrafos anteriores, con entender el 
funcionamiento de una de las puertas entenderemos el de la otra, 'ya que su operación es 
Idéntica. 

Con la explicación anterior se hace más sencillo cntcnder cl funcionamiento del 
circuito dc control de la puerta, el cual se muestra en la figura 3.15. 
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Figura 3.15 Circuito de control del motor de puerta principal. 

Lo primero que se debe observar es que la puerta presenta un tope (Ver figura 
3.13) tiene un tope que no ocupa todo.el ancho de la puerta el cual nos permitirá accionar 
los interruptores de límite correspondientes en el momento adecuado. Cuando la puerta está 
cerrada, el interruptor de la izquierda (Ver figura 3.13) está accionado cerrando el contacto 
«abrir" (C21 de la figura 3.14) que observamos en la figura 3.15 ésto indica que la puerta 
está lista para abrir energizando la bobina "D". Al darle un pulso al circuito de control 
mediante la STI correspondiente se activa el optoacoplador haciendo circulando corriente a 
través del SCR produciendo que el motor comience la operación de apertura de la puerta 
haciendo girar el motor en el sentido correcto para abrir la puerta. Cuando la puerta 
comienza a abrir, el interruptor de límite de la izquierda se abre, como se menciona en el 
párrafo que explica la figura 3.14 y comenzando de esa forma la secuencia de control para 
abrir la puerta. Unos instantes después de que la puerta este abriendo, se accionara el 
interruptor empleado para la conmutación forzada a través del tope presente en la puerta, 
desactivando el SeR y así darnos la facilidad de controlar el motor mediante este 
interruptor, ya que mientras este activado (cerrado) el motor continuará se funcionamiento. 
Una vez abierta la puerta el tope abrirá el interruptor de límite para conmutación forzada 
desactivando el giro del motor, abriendo el circuito que lo controla (Ver figura 3.15). 
Cuando la puerta a abierto completamente, el interruptor de límite de la derecha se activa 
(se cierra) cerrando el contacto "cerrar" (el! de la figura 3.14) que observamos en la 
figura 3.15, indicando que la puerta esta lista para cerrar, ya que se cambia el sentido de 
giro del motor invirtiendo dos de sus fases al energizar la bobina "'}" 

Los sensores de presencia se colocarán, uno justo después de la puerta, con lo cual. 
al encontrarse un vehículo avanzando ~ través de élla, mantenga el circuito abierto, evitando 
que si alguien llega y presenta una tarjeta en la lectora de entrada se active la STI mandando 
otro pulso al control con lo cual se daría la señal de cierre ya que en ese momento se 
encontraría cncrgiz.ada la bobina ''I'' haciendo girar el motor en el sentido de cIerre. Con el 
sensor colocado Justo después de la puerta el circuito del control del motor no Il.:spon(krú 

evitando de esa forma que se pueda cerrar. 
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El otro sensor se colocará a una distancia necesaria para que un vehículo pueda 
pasar completamente la puerta. En el instante que el vehículo sea detectado por este sensor. 
activará el control del motor mediante un pulso, este motor puede girar en el sentido 
contrario debido a que en el momento que se abrió por completo la puerta, cerró el 
interruptor de límite de la derecha cerrando el contacto "cerrar" (ell), abriendo el contacto 
"abrir" (e21), cambiando el sentido de giro del motor invirtiendo dos de sus fases como se 
menciono anteriormente y se ve en la figura 3.15. Se debe tornar en cuenta que la entrada 
acepta un vehículo a la vez, lo que significa que la puerta abre, cierra y después de ésto 
puede entrar otro vehículo. 

Pluma 

En este punto se analiza el acceso al estacionamiento de la planta baja, el cual se 
controla a través de la pluma. Los equipos involucrados son el D600, dos unidades de 
lectura de las DSTP, tres lectoras de proximidad, un circuito lógico y un sensor de 
presencia. 

Se necesitan dos lectoras de entrada ya que esta parte está involucrada con el 
sistema del montacoches, el cual necesita dos bits para elegir a que piso de estacionamiento 
va, para esto se escogió tener dos lectoras justamente pasando la puerta de la entrada 
vehicular. Estas dos lectoras determinan, por medio de dos bits y la lógica del programa del 
PLC, el piso de estacionamiento al que se tiene acceso. 

La pluma solo necesita un pulso (un solo bit) para accionar su control y levantarse 
pudiendo de esa manera accesar el vehículo a su lugar asignado. Aquí al igual que en los 
otros puntos de acceso vehicular, se necesita un sensor de presencia para evitar que la 
pluma baje cuando un automóvil esta cruzando. Dicho sensor se muestra en la figura 3.16. 
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Básicamente el loop detector de proximidad consiste en un arreglo de bobmas de 
un conductor de corriente, un oscilador, un circuito detector de nivel y un clrcuito lóglCo de 
salida. Su principio de funcionamiento se basa en lo siguiente: el oscilador genera un 
campo electromagnético de alta frecuencia, debido a la corriente que circula por el 
embobinado. Cuando algún objeto metálico entra en contacto con el campo de alta 
frecuencia, se inducen corrientes de Eddy en la superficie del metal. Esto resulta en una 
pérdida de energía en el circuito oscilador y consecuentemente, una menor amplitud de la 
onda de oscilación. El circuito detector reconoce un cambio en la amplitud de onda de 
oscilación y genera una señal, que se manda al circuito de salida, el cual se encarga de 
mandar "ON" u "OFF" al circuito de control correspondiente. 

Sobre la base de este principio cuando un automóvil pasa cerca del loop hace 
variar el campo magnético, el cual influye en la corriente y esta variación se detecta en el 
control propio de la pluma, hasta que éste se aleja lo suficiente del loop sensor. 

Puertas de entrada a los departamentos y piso de máquinas 

Las puertas de entrada a los departamentos y la puerta de entrada del piso de 
máquinas operan bajo el mismo principio. Los elementos implícitos en su funcionamiento 
son: su correspondiente D600, que tiene la base de datos necesaria para dar acceso a estos 
puntos, sus respectivas DSTP's, las lectoras de tarjetas, las chapas magnéticas y un botón 
en el interior de cada departamento y piso de máquinas para salir, por último una chapa de 
llave nonnal para mayor seguridad en el caso de una falla eléctrica. 

La figura 3.17 ejemplifica lo mencionado con anterioridad en una de las puertas de 
los departamentos. 
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Figura:1 17 Put;rlas de dcpartamcntos y/o piSO de máqumas 



Elevador montacoches 

En el caso del elevador montacoches, actualmente se cuenta con un control basadu 
en un microprocesador de 8 bits, el cuál no tiene posibilidad de conectarse al control de 
acceso por la incompatibilidad de las señales. Por esta razón se tendrá que sustitUlf por u.."l 

sistema nuevo que soporte la cantidad de señales propias del elevador y las que le entregara 
el sistema de control de acceso. Este nuevo sistema será implantado utilizando lL"1 

controlador lógico programable (PLC), de la marca AIlen Bradley modelo 5/30 y al qu< 
nosotros integraremos nuestro control de acceso por medio de cuatro señales. 

• Generalidades de los elevadores 

Para comprender mejor como opera un equipo para elevar cargas, es necesario 
explicar en que consiste el sistema y corno opera, ver la figura 3.18. En dicha figura se 
pueden observar las partes que constituyen al elevador y las señales que se involucran en d 
sistema de control, las cuáles se explicarán más adelante. 

Un elevador en general se fonna de cuatro partes fundamentales que son: el cuarto 
de máquinas, el cubo, el carro y el foso. 

El cuarto de máquinas aloja la máquina con su freno magnético, la polea tractora a 
la que van sUjetos los cables que mueven al sistema y el gabinete que alberga al control de!: 
sistema. 

El cubo contiene en su parte superior un espacio que se llama sobrepaso en dond.: 
se tienen unas poleas reductoras de velocidad y el intenuptor de límite superior, luego se 
tiene el recorrido que es el espacio donde se mueve el carro que transporta la carga, eL 
contrapeso que nos da la compensación de la carga en el trayecto de su transportación y las. 
puertas de los pisos que permiten la seguridad de que nadie caiga dentro del mismo. 

El carro es el recinto que aloja la carga y contiene los botones de llamada, los 
sensores de peso y sobrepeso y las puertas con su sensor de puerta cerrada. 

Por último se tiene el foso, que es el espacio que alOja dos amortiguadores qu~ 
previenen al carro y al contrapeso de un choque, en el caso de quc alguno se desplomar~ 
también tiene un Interruptor de límite inferior y un intenuptor de foso para indicar qu~ 
alguien está realizando una Inspección 
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• Operación del elevador montacoches 

La operación propia del montacoches es la siguiente" cuando el elevador no se 
encuentra realizando ninguna operación siempre se ubica en la planta baja y abre sus 
puertas, rmentras que en los otros pisos las puertas se encuentran cerradas. Cuando en algún 
piso se presiona cualquier botón que indique que se desea utilizar el elevador, éste atiende 
la llamada y le da un servicio completo, esto es que toma la llamada, va al piso donde se 
hIZO, permite que el auto se posiciones dentro del carro del elevador y después de que el 
usuario cierre las puertas manualmente, se detecte el sensor de puerta cerrada y se le 
indique hacia donde desea ir. El elevador realiza la operación hasta que el desembarque es 
completado y el automóvil sale del mismo. Cuando se detectan dos llamadas 
simultáneamente, el dispositivo atiende la que capturó primero. 

Estos dispositivos tienen sistemas de seguridad mecánicos y otros eléctricos. En 
nuestro sistema tendremos que contemplar para el diseño del programa ocho señales 
eléctricas que nos pennitirán controlar la seguridad dentro y fuera del elevador. Estas 
señales serán referentes al peso, a la ubicación del carro del elevador, al manejo en un 
mantenimiento, a la puerta cerrada y a la presencia de alguien en el foso. 

Para el caso del peso tenemos la señal de sobrepeso que nos siIV'e para que 'la carga 
que suba no exceda el peso que puede transportar el motor, ya que si éste se excediera, el 
motor se puede dañar. Esta señal se llama switch de sobrepeso y se abrevia SWSP. Su 
medición se hace mediante el uso de una galga extensiométnca similar a la uttlizada en una 
báscula. Esta se localiza en el centro de gravedad del piso del carro del elevador, cuando se 
tiene al auto dentro del mismo, detecta una presión que se transfonna en una señal eléctrica 
cuando la galga alcanza su máximo valor de calibración. Este dispositivo funciona a través 
de un resorte que se comprime con el peso. Cuando este está presionado, hace que una 
aguja metálica se desplace desde un valor mínimo hasta uno máxim'o, cuando esto sucede 
se cierra un circuito y sc envía una señal eléctrica a un dispositivo de control. 

Para el caso de la ubicación del carro dentro del cubo se tienen dos señales que se 
llaman: interruptor de límite superior ILS e interruptor de límite inferior ILI. Estos 
interruptores se localizan en la parte superior del cubo (ILS) y dentro del foso (ILI). Nos 
SIIV'cn para los casos en los que fallan.Ios sistemas de nivelación y el carro se queda muy 
por encima del último piso o muy por debajo de la planta baja. Son necesarios porque si el 
carro se pasara de su límite en la parte superior, rompería las poleas reductoras de 
velocidad y se dañaría el mismo y a la máquina. Yen el caso del límite infenor dailaría su 
parte baja, el cableado de tracción y los amortiguadores. 

Cuando se da un mantenimiento sería muy peligroso que alguien se encontrara 
o!x:rando el elevador, ya que para ese caso se tienen que hacer pruebas y el ('orro tiene 11 bre 
movimiento. Su manejO se hace desde la parte superior del carro y pOI segundad no opera 
I1lllgul1a llamada de los pasillos Es imp0l1ante que en este caso no se puedan abru las 
pucrt<ls de los piSOS mientras se lleve a cabo el mantellllllicnlo, ya que po(h ¡ti haber Ull 

{, 



accidente. Estas señales son cuatro, una que nos infonna que se está dando un 
mantenimiento y que el programa no atenderá ninguna llamada hasta que el interruptor SMI 
(Subrutina de Manejo de InspeCCión) esté apagado. Luego se henen dos señales más que 
son para manejar el ascenso o descenso del elevador. Una es MIS (Manejo de InspeCCión 
en Subida) y la otra MIB (Manejo de Inspección en Bajada), estos dos interruptores no se 
pueden activar si no se combinan con un botón común SSM, que es la cuarta señal. Esta se 
tiene que activar simultáneamente con MIS o con MIB. Por ejemplo si se estuviera dando 
un mantemmiento y tuviéramos que probar que el elevador sube se accionarían al mismo 
tiempo el botón SSM y el botón SMI, y viceversa si se quisiera bajar. 

Por último veremos la señal que se refiere al foso y que es un interruptor que si se 
encuentra activo, quiere decir que alguien se encuentra dentro del foso y por lo tanto sería 
muy peligroso que el carro se moviera, por lo que esta señal hace que el elevador no tenga 
operación mientras se encuentre activo. 

• Señales de entrada 

En la Tabla 3.1 se pueden ver las señales de entrada que actúan sobre nuestro 
elevador incluyendo las. que pertenecen al sistema de control de acceso. A continuación se 
hace una explicación del funcionamiento de cada señal por bloque: 

Como se observa en la tabla 3.1, se tiene que las primeras tres señales nos mdican 
la posición fisica del carro dentro del cubo (SWPB, SWEI y SWE2). Estas señales se 
generan por medio de interruptores del tipo microswitch que se localizan dentro del cubo y 
que son encendidas por una palanca fija que se encuentra empotrada al carro, y que cada 
vez que éste pasa por ese lugar, presiona el swztch y genera una señal que nos indica el piso 
en el que se encuentra o por el que pasó. 

La segunda celda nos indica las botoneras que se ubican fuera del carro y que se 
utilizan para la operación manual (BPB, BEI Y BE2). Estos botones son del tipo 
nonnalmente abiertos y cuando se pulsan tienen un circuito que mantiene una señal alta y 
prende un foco hasta que se le da atención a esa señal y se apaga. Las señales que se 
detectan por medio de las lectoras dentro de los pisos E 1 Y E2 trabajan del mismo modo 
(LI, LEl Y LE2). Se usan cuando el montacoches se cncuentra controlado por medio del 
sistema de control de acceso y su lectura sc lleva a cabo por medio de lectoras de 
prOXImidad igual que para los otros casos. 

En la tercera celda tenemos .las señales L 1 Y L2, de la primera depende que el 
programa prinCipal nos permita el acceso al montacargas, ya que ésta define SI sc le permite 
entrar o no al ll1quilino a los piSOS superiores de estacionamiento. La segunda nos define a 
que piSO \.8., sí al E I o al E2. Estas señales trabajan combinadas y se nos proporcionan 
desde el control de acceso cuando se lleva a cabo una lectura en las lectoras de entrada a 

cstacionanuentos en la planta baja 



La cuarta celda aloja todas las señales de operación propias del elevador. Primero 

tenemos tres señales que son de seguridad y que ya explicamos como operan, después viene 

la señal SWPE que proviene de un sensor de peso que se encuentra calibrado a otro valor 

diferente y menor del valor del SWSP (Switch de sobrepeso), y nos pennite saber si hay 

algún automóvil dentro del carro o si éste se encuentra vacío. Este sensor como en el caso 

del sensor de sobrepeso, también se ubica en el piso del carro en la misma zona del 
anterior. 

DISPOSITIVO VARIABLE USO 
Interruptor de pOSICIón de planta baja SWPB Señales quc nos dan la pOSIcIón físIca 
Interruptor de posiCIón de estae l El SWEI del carro del clevador dentro del cubo 
Intcrruptor de posiCIón de estac 2 E2 SWE2 t 

i 
Boton de llamada dc planta baja BrB Botoneras de llamada dc pISOS para maneje, I Boton de llamada de estac I El BEI 
Boton de llamada de estaco 2 E2 BE' 

manual del sIstema 

Lectora en planta baja LI 
Lectoras de proxImIdad en cada piSO pa~ 

Lectora en esrnc I El LEI 
tener la opcIón de llamada de pISO a tffi\'e=-¡ 

Lectora en estac 2 El LE2 
del sistema de control de acceso L 

! 
Lectora 1 de estaCionamIento LI Lectora dc acceso que perml!e la entrada i 
Lectora 2 de estacionamIento L2 Al estaCionamIento LI 

I 

Lectora de acceso que permIte el acceso a 
El o E2 SI es cero o uno l2 

I 

Interruptor dc límIte supcnor ILS Seña\cs de segundad :1 

Interruptor de límIte mfcnor IU 
SWItch de sobrcpcso SWSP Detector de presenCia dentro dcl carro 
SWIIC¡' de peso SWPE 
Interruptores de mvclaclón en subIda iNSI, INS2 Nlvellelon en pISO~ SI Y 52 II subIr y 
Interruptores de n¡velacujn cn bl¡ada INBI.INBZ BI y 82 II bajar 
130ton de pucru ecrrnd:l BPe Bot<.Ín de cerrlr puert~S dentro del t:Ct ro 
Interruptor do ~ubrt "" mJncJO do SMI Detcctor de subrutlll:l. de rn~nt~llImlen¡O , 
I11speCClon 
Interruptor de baJ:lda en mantenllmento MIB Operaclon de ~ub,r o b:lJar en " 
Inlcln.lptOr de subid:! en m:llltenlrnlcnto MIS I11lntelllllllcn'o 
Intcrruptor eomun en m:lntenml1ento SSM Botón común para operación I 

Interruptor de fo~o SWF de mantenimiento. 

Boton de oper:lCltm m:lnual MAN 5egllTldad en el fo~o 

Interruptor de puertl ecrrlda en pbntJ. bap pep8 Dcteclorde oper~Clon rn:l.nual 

P"""'] 
Interruptor de puerta cerrada en est;lc I El "CEI Illlcrruptore, do detCCClon de 

IntelTuptor de puer!:! cerrJ.da en e~tJC 2 [2 PCE2 cCIl:ldJ~ en lo, lmo~ 1'13, 1.1 Y I 2 

- - - -- -

Tabla 3.1 Señales de entrada para el control. 

A continuaCión siguen las cuatro scüalcs de nIvelación que se Utlhznll pala nivcla; 

cl carro cU<lmlo suhe () haja. Se les llama' lIlterruptorc5 de nivelaCIón en suhlda (INS1. 
INS2) y en b'\Jada (lNBI. IN82) Se utili.r,an cn pares porquc así cuando el clcvado~ 
ddcctJ al pnmero, pucdc desacelerar la múqu!ll.l y hacer el fll.;nado mús '>uave y mel0' 

ll1vdado en el dest.!mbarque, además se manej:\ una p.!r para el .ISCCllS0 y OlIO par.! l. 



descenso porque al cambiar el sentido del giro del motor se tiene una pequeña diferencia 
que se debe corregir tanto para un sentido como para el otro. Los dispositivos que se 
utilizan para activar estas señales son dos cilindros de metal que se encuentran energizados 
a 12 VDC y están conectados a una bobina. El carro tiene en su parte posterior dos pares 
de barras de metal que embonan en cada piso con el par de cilindros que les corresponde 
sensar, ya sean de subida o de bajada. Cuando las barras pasan dentro de los cilindros se 
genera un cambio en el campo magnético de la bobina y cuando ésta lo detecta, genera una 
señal que es enviada al controL Cuando lee la primera y es el piso en el que va a 
desembarcar, le indica W1a desaceleración al motor y cuando lee la segunda éste debe haber 
parado totalmente al carro. 

La siguiente señal es BPC, que significa botón de puerta cerrada y se ubica dentro 
del carro. Como su nombre lo dice es un botón que se tiene en dos botoneras que pueden 
ser alcanzadas por el conductor ya sea por el lado izquierdo o por el lado derecho (ver la 
figura 3.19). Este botón ya se tenía desde antes porque se encuentra con los botones de piso 
que se utilizaban anteriormente en las ~os botoneras dentro del recinto 

ACCESO 
AL 
ELEVADOR 

Carro 
c=:J I BOTONERA I 

DERECHA 

,---, I BOTONERA I 
1 j I IZQUIERDA 

Figura 3.19 Ubicación de las botoneras dentro del carro. 
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BPB 
BE! 
BE2 

BOTONERA 

Las siguientes cinco señales se refieren al mantenimiento del sistema y ya han sido 
explicadas por lo que pasaremos a las próximas. La siguiente sei'íal se llama MAN y nos 
mdica que el elevador se encuentra en uso manual. Esto se activa por medio de una chapa 
bancaria que se encuentra en la botonera izquierda de carro y a la que sólo tiene acceso el 
administrador del inmueble en casos de que se tenga que desconectar el Sistema de control 
de acceso, como ejemplo se tiene cu~do se va a dar un mantenimiento al control DGOO y se 
deben probar todas las señales sm estar conectadas a los dispositivos de salida que 
controlan. Cuando se presenta esta señal, el control entra a la subrutina manual y los 
inquilinos tendrán que utilizar el elevador de manera manual sólo para dirigirse a sus pisos, 
ya que las puertas SI estar<Ín automatizadas aunque el control de acceso no funcione 

Ll siguicn1l' grupo se Icfícft! a las !:>cilalcs PCPI3. PCE 1 y PCE2 que sigm!ican 
puertd cC!Iad,¡ en planta h:lia. cn e'\tacionamiento 1 y 2 respectivamente COIl 01!as ~c 



verificará que las puertas de los pisos que no están en uso se encuentren cerradas y que sólo 
la que va a pennitir un desembarque se abra. 

A continuación haremos un análisis de las señales que controlaremos en la salida a 
partir del procesamiento de las anteriores. 

• Señales de salida 

Con la infonnación presentada anterionnente se tiene que generar la presencia de 
las señales de control que se enlistan en la Tabla 3.2 y que se explicarán a continuación. 

DISPOSITIVO VARIABLE uso 
Motor subc MS Activación dc motor en subida 
MotorbüJa MB Activación de motor en bajada 
Indicador de carro en subida SUBE Foco indicador de ascenso 
Indicador de carro en bajada BAJA Foco Indicador dc dcscenso 
Motor en puerta supenor planta baja OPBU Motores para abnr o ccrrar puertas en 
Motor en puerta mfenor planta baja OPBO planta baja 
Motor en pucrta supenor estaco I El DE1U Motores para abnr o cerrar puertas cn cstac 
Motor en puerta mfenor estae I El DEID I El 
Motor en puerta supenor estae 2 E2 DElU Motores para abnr o ccrr.lr puenas en e~lac 
Motor en puerta mfcnor estac 2 E2 DElD 2 E2 
Alarma ALRM Alarma para fallos del slstcma 

Tabla 3.2 Señales de salida del control. 

En la tabla 3.2 se ven los diSpositivos que se tienen que controlar. En pnmer lugar 
se tienen las señales del montacargas MS y MB. Este motor se tiene que conmutar para que 
nos dé los dos sentidos de giro. 

El sigUIente par de señales son dos luminarias que nos indican si el elevador sube. 
baja o se encuentra sin operar, SUBE y BAJA. Esto nos sirve para que los inquilinos estén 
mfoffi1ados del estado de operación del montacargas. 

Las siguientes señales DPBU (Door Planta Baja Up: hOJa de planta baja supcnor) 
y DPSD (Door Planta Baja Down· hoja de planta baja inferior) son para activar los motores 
que abrirán y cerrarán estas puertas en la planta baja. Para las señales DEl U, DElD, DEle 
y DE2D hay un par de puertas por piSO que se abren o cierran usando estas señales Estas 
puertas deben pcnnanecer cerradas todo el tiempo, menos cuando el montacoches se 
detiene en un piso para pennitlr un desembarque o cargar un vehiculo 

Por últ!lllO se tiene una señal de alam1a quc se activará en los C::.lSOS en los que ::.lIgo 
ralk y no se pueda reparar por el propio sistema. ALRM. Como ejemplo SI.! puedl.! 
mencionar el caso en el que se sobrepasc el peso que soporta ellllotor, olio caso puede .... el 

que se tcnga un rallo general y se pueda detectar illlllediatamcntt.: pal.! su pronta ~()lLICIÓn 



• Diagramas de flujo de la operación del programa 

En las sigUIentes figuras se hará una explicación de la operación del programa de 
control del sistema y se verán involucradas todas las señales que aparecen en las Tablas 3.1 
y 3.2. Cada figura tendrá un análisis para la comprensión de su operación y posterionnente 
se presentará el diagrama de escalera correspondiente a la subrutina que Involucra las 
señales provenientes de las lectoras del control de acceso. 

• Explicación de los diagramas de flujo 

Diagrama del programa principal 

Este diagrama corresponde a la figura 3.20. Se fonna de dos secciones que son: 
sincronización y funcionamiento. 

En la sección de "sincronización" el programa pregunta por la posición del carro, 
ya que éste debe encontrarse en algún lugar dentro del cubo, en el caso de no ser así, 
significa que algo no está bien y necesita corrección por lo que se manda a una rutina de 
error. Si después de regresar de ésta el programa sigue con la misma falla, entonces el 
programa queda sin ejecución hasta que se arregle la misma. Después de ubicar el carro 
fisicamente dentro del cubo se verifica su nivelación por pares de señales que son: INS 1 e 
INS2 o INB 1 e INB2. Si alguna de las dos señales de cada par no es detectada, quiere deCir 
que algo no funciona bien y también se envía a la subrutina de error para su arreglo. 
Revisadas las señales anteriores se pregunta por el estado de movimiento del carro, donde 
se verifica el valor de las señales MS, MB, SUBE Y BAJA. En el caso de tener una de éllas 
encendida, lo que hace el programa es apagarla y continuar con su proceso. 

En la sección de «funcionamiento" se presentan tres elementos de pregunta que 
son' L1, SMI y MAN, La señal LI proviene de la lectora de planta baja que define si el 
Inquilino va hacia el estacionamiento de planta baja (abre la pluma) o va hacia cualqUiera 
de los dos pisos superiores E 1 o E2 y es una señal que proviene del sistema de control de 
acceso e indica que la operación del estacionamiento se hace por medio de este último. La 
señal L 1 combinada con la L2 nos indica hacia que piso tiene permitido el acceso el 
inquilino. Si L2 vale 1 el inquilino subirá desde la planta baja hacia el piso El y si el valor 
de L2 es de 0, entonces el inquilino tendrá el acceso desde la planta baja hasta el piSO E2. 

La señal SMI nos mdlca que se está realizando un mantenimiento. Cuando la señal 
tlenc valor L el sistema se bloquca y no obedece ninguna scñal que provenga de lectoras o 
botollcras en los pisos. Esto se hace por la seguridad de los lIsuanos, ya que en este caso, el 
mrro se mueve por todo el cubo Sin haccr caso de ningún sensor o IlltCITUptor dentro del 
Iccorrido en el cubo También se bloquean las pucrtas de acceso de los pisos por obVias 
rM.ones. Cuando la señal tlenc un valor de "O" el sistema funciona en modo manual o en 
modo de sistema de control de acceso 
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Fig. 3.20 Diagrama de flulo del programa principal, (continúa). 
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Fig. 3.20 Diagrama de flujo del programa principal. 



Por último tenemos la señal MAN que nos mdica en, el caso de tener valor 1, que 
el sistema se encuentra operando en modo manual y que obedece a los botones que se 
tienen en los pisos y dentro del carro para la operación del sistema. En este caso no se 
puede llevar un control de acceso al estacionamiento, pero se tiene como una opción de 
operación para que si en cualquier situación se tuviera que desconectar al sistema de control 
de acceso los inquilinos puedan mantener el servicio a los pisos superiores de 
estacionamiento. 

Diagrama de operación manual 

Este diagrama de flujo se v.e en la figura número 3.21 donde se observa la 
operación manual del sistema. Esta operación se describe a continuación: 

1) El carro se ubica dentro del cubo para saber en que piso está, así se pregunta por 
los mtenuptores de SWPB, SWEI y SWE2. 

2) Después de ubicarlo fisicamente, se pregunta que botón se ha presionado para 
ver a donde desea ir la persona. Si se presionó el mismo botón del piso en el que 
se está ubicado, el programa no hace nada, porque no se puede ir de un piSO a 
ese mismo piso. 

3) Cuando el botón del piso al que se desea ir no coincide con el del piso en el que 
se está, entonces el programa ve que dirección tomará, si es hacia arriba o es 
hacia abajo. Según sea el caso el programa asigna una subrutina hacia donde se 
mueva el elevador. 

Por ejemplo: Si yo me ubico en el piso El el interruptor SWEI es igual con 1 y yo 
presiono el botón BPB (BPB~l), el programa se va haeia la subrutina MBAJA de E l a PB. 
La M que precede a estas subrutinas nos indican que el sistema está operando en manejo 
manual. 

Otro ejemplo sería si yo me ubico en el piso E2 y presiono el botón E2. Como yo 
no puedo ir del piSO E2 al mismo piso, el programa lo que hace es volver al comienzo de las 
preguntas para ese piso hasta que se le proporcione un valor diferente a BE2. 

Diagrama de las subrutinas del SeA de aScenso 

En estas subrutinas lo que va cambiando son los valores dc las señales de entrada) 
de las de salida porque la operación de las tres cs igual. Como cJcmplo de ésto se tiene la 
subrutina de la figura 3.22 para su consulta. En esta figura tenemos la subrutmé1 SeA 
Subrutina SUBE de PB a El. Las subrLltmas SUBE de PB a E2 y SUBE de El a E2 se 
encuentran CI1 el apéndlcl: al final del trabajo. ;\ continuación explicaremos la op-.:rac¡ón tle
l:J ligura para que se comprenda d mecanismo dc su runcionamit:nto y así comprender el de 
j,lS otras dos 
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seA Subrutma sube de PE a El 

1) El programa pregunta por el estado del sensor de puerta cerrada de planta baja 
PCPB. Si este vale 1, quiere decir que las puertas están cerradas y que por 10 
tanto debe haber alguien utilizando el elevador en los pisos superiores. Si vale 
cero, entonces las puertas están abiertas y el elevador se encuentra listo para ser 
abordado y operar nonnalmente. 

2) Si se tuvo el caso de que las puertas están cerradas, entonces se pregunta por el 
sensor de peso dentro del carro que nos indica si hay automóvil dentro del 
elevador o no. Si se detectó peso dentro del carro entonces se tiene un retardo de 
30 segundos para que el elevador llegue a algún piso. 

3) Se pregunta por la ubicación del carro dentro del cubo. Si éste se ubica en la 
planta baja, entonces se abren las puertas del elevador. Si se ubica en El, 
entonces se le envía a la SeA subrutina baja de E 1 a PB, si se ubica en E2 se le 
envía a la subrutina baja de E2 a PB. 

4) SI no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos más y se vuelve 
a preguntar por la ubicación del carro. Si se tiene que la ubicación del carro es la 
planta baja, entonces se va al empiezo de la subrutina, si no se pregunta por el 
piso El, si se encuentra en éste se le manda a la SCA subrutina baja de E 1 a PB. 
Si el caso es que se ubica en E2 otra vez lo manda a la SeA subrutina baja de E2 
a PB. Si no fue ninguna de las anteriores, entonces algo está mal y el programa 
se va a la subrutina de error. 

5) Del punto 1, si el sensor de peso SWPE tuvo un valor de cero, entonces se abrcn 
las puertas y se pennitc el acceso a un usuario. A contmuacrón se pregunta por el 
sobrepeso, ya que el automóvil que entra al carro no debe sobrepasar este peso. 
Si el sensor detecta más peso del pennitido, entonces se acciona una alarma y el 
programa inicia desde el programa principal y la operación del elevador se 
cancela momentáneamente. Si el sensor no detecta sobrepeso, entonces pregunta 
si ya se pulsó el botón que pennitirá que las puertas cierren (BPe) y que la 
operación de ascenso micie: Mientras que este botón no se pulse el sistema no 
opera. 

6) Cuando el botón es pulsado, las puertas de ese piso cierran, el motor en subida 
se prende junto con la luz indicadora de dirección (MS =' 1 Y SUBE = 1). 

7) Se pregunta por los interruptores de nivelación en subida. Pnmero por el INS 1, 
SI cs 1 pregunta si el carro ya llegó a su destino, que es E 1 para cste caso SI 
llegó, entonces apaga el motor y la luz de direCCión (MS ~-: () y SUBE '0 O) Y 
pregunta por el segundo intenuptor de nivelación. Si este es 1, II1dlCa que el 
carro cstú 1l1velado con el piSO y el auto puede desc1l1b~ucar bIen, SI cs CCIO, 

S6 
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Fig. 3.22 Diagrama de Flujode la subrutin,a sube de PB a El, (continúa). 
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enciende otra vez el motor hasta que las tres condiciones anteriores sean 1 y el 
elevador se mvele con el piso. 

8) Después que lo anterior se cumplió, se abren las puertas del piso El (DEIU=1 y 
DElD~l) Y se le permite la salida al auto. 

9) Se le da un retardo de 30 segundos para que el programa determine si hubo una 
llamada en ese piso, en otro o SI no hubo tal. Para el caso en el que se haya 
llamado en el piso El, entonces se le dan 2 minutos de retardo para permitir que 
entre algún auto dentro del carro, esto se verifica con el sensor de peso SWPE. 

10) Si entró algún auto en el elevador, se espera a que el usuario presione el botón 
de puerta cerrada BPC, mientras éste no se oprima, el elevador no hace nada. 
Cuando lo oprime el elevador cierra las puertas del piso E 1 y verifica que el 
sensor de puerta cerrada de ese piso esté activado PCEl. Después va a la SeA 
subrutina baja de El a PB. 

11) Si llamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa 
pregunta si entró alguien al elevador que se verifica con el sensor de peso 
SWPE. Si hubo alguien que entró al elevador le atiende su llamada como en los 
incisos 9 y 10. Si no entró nadie al elevador, entonces las puertas del piso E 1 se 
cierran, y se verifica que el sensor de puerta cerrada de El esté activo para ir a la 
SeA subrutina sube de E 1 a E2 y atender esa llamada. 

12) En el caso de no tener llamadas en ningún piso, el programa se va al inicio del 
programa principal. 

La descripción anterior es la misma para todas las subrutinas de subida ya sea de 
PB a El> de PB a E2 o de E 1 a E2. Para entender a los casos diferentes del explicado, solo 
basta con cambiar las señales por las de la rutina que se analiza y verificar la operación del 
programa paso a paso. 

Dzagrama de las subrutinas del SeA de descenso 

En cstas subrutinas lo que va cambiando son tos valorcs de las señales de entrada y 

de las de sahda porquc la operación de las tres es Igual. Como ejemplo de ésto se llene la 
subrutina de la figura 3.23 para su consulta. En esta figura tenemos la subrutma SeA 
Submtina BAJA de E2 a PB. Las spbmtinas BAJA de El a PB y BAJA de E2 a El se 
encuentran en el apéndice del final del trabajo. A continuación explicaremos la operación 
de la figura para que se comprenda el mecanismo de su funcionamiento y así comprender el 
de las otras dos 



seA Subrutina baja de E2 a PB 

13) El programa pregunta por el estado del sensor de puerta cerrada del piSO E2 
PCE2. SI este vale 1, quiere decir que las puertas están cerradas y que por lo 
tanto debe haber alguien utilizando el elevador en los piSOS inferiores. Si vale 
cero, entonces las puertas están abiertas y el elevador se encuentra listo para ser 
abordado y operar nonnalmente. 

14) Si se tuvo el caso de que las puertas están cerradas, entonces se pregunta por el 
sensor de peso dentro del carro que nos indica SI hay alguien dentro del elevador 
o no. Si se detectó peso dentro del carro entonces el programa da un retardo de 
30 segundos para que el elevador llegue a algún piso. 

15) Se pregunta por la ubicación del carro dentro del cubo. Si éste se ubica en el 
piso E2, entonces se abren las puertas del elevador. Si se ubIca en El, entonces 
se le envía a la SeA subrutina sube de El a E2, si se ubica en PB se le envía a la 
subrutina sube de PB a E2. 

16) Si no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos más y se vuelve 
a preguntar por la ubicación del carro. Si se tiene que la ubicación del carro es el 
piso E2, entonces se va al empiezo de la subrutina, si no, se pregunta por el piSO 
El, si se encuentra en éste se le manda a la SCA subrutina, sube de E 1 a E2. Si 
el caso es que se ubica en PB otra vez lo manda a la SeA subrutina sube de PB a 
E2. Si no fue ninguna de las anteriores, entonces algo está mal y el programa se 
va a la subrutina de error. 

17) Del punto 13, si el sensor de peso SWPE tuvo un valor de cero, entonces se 
abren las puertas y se pennite el acceso a un usuario. A continuación se pregunta 
por el sobrepeso, ya que el automóvil que entra al carro no debe sobrepasar este 
peso. Si el sensor detecta más peso del pcnnitido, entonces se acciona una 
alanna y el programa inicia desde el programa prinCipal y la operación del 
elevador se cancela momentáneamente. Si el sensor no detecta sobrepeso, 
cntonces pregunta si ya se pulsó el botón que penmt1rá que las puertas ClCrren 
(BPC) y que la operación de descenso inicie. Mientras que estc botón no se 
pulse el sistema no opera. 

18) Cuando el botón es pulsado, las pucrtas de ese piso cielTan, el motor en bajada 
se prendc junto con la luz llldicadora de direCCión (MB "" 1 Y BAJA = 1) 

19) Se pregunta por los intcrruptorcs de illvc!aclón en b'lJada. Primero por el INB!, 
si es 1 pregunta SI el carro ya llegó a su destlllo, qw..:: ~~ PB pard ~~tc caso. Sl 
llegó, entonces apaga el motor y la luz. de dm.:cción (MB c;:- O Y BAJA ~- O) Y 
pregunta por t.:l segundo interruptor dc I1lVClaClón lNf32. Si cstc es 1, indica que 
d carrO es!:'! lllvt.:lado con el piso y el a\llo puedc d~scmb;\lcar blcn, SI C~ cero, 
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enciende otra vez el motor hasta que las tres condiciones anteriores sean 1 y el 
elevador se nivele con el piso. 

20) Después que lo anterior se cumplió, se abren las puertas de la planta baja PB 
(DPBU~l y DPBD~l) Y se le permite la salida al auto. 

21) Se le da un retardo de 30 segundos para que el programa detennine si hubo una 
llamada en ese piso, en otro o si no hubo tal. Para el caso en el que se haya 
llamado en el piso El, entonces se le dan 2 minutos de retardo para pennitir que 
entre algún auto dentro del carro, esto se verifica con el sensor de peso SWPE. 

22) Si entró algún auto en el elevador, se espera a que el usuario presione el botón 
de puerta cerrada BPe, mientras este no se oprima, el elevador no hace nada. 
Cuando lo oprime el elevador cierra las puertas de la planta baja PB y verifica 
que el sensor de puerta cerrada de ese piso esté activado pepB. Después va a la 
SeA subrutina sube de PB a E l. 

23) Si llamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa 
pregunta si entró alguien al elevador a través del sensor de peso SWPE. Si hubo 
alguien que entró al elevador se atiende su llamada como en los incisos 21 y 22. 
Si no entró nadie al elevador, entonces las puertas de la planta baja PB se 
cierran, y se verifica que el sensor de puerta cerrada de la planta baja PCPB esté 
activo para ir a la SCA subrutma sube de PB a E2 y atender esa llamada. 

24) En el caso de no tener llamadas en ningún piso, el programa se va al inicio del 
programa principal. 

La descripción anterior es la misma para todas las subrutinas de bajada ya sea de a 
E2 a PB, de E 1 a PB o de E2 a E l. Para entender a los casos diferentes del explicado, sólo 
basta con cambiar las señales por las de la rutina que se analiza y verificar la operación del 
programa. 

DlQgrama de las subrutl11as de mantenimIento y error 

Estos diagramas se pueden ver en la figura número 3.24. Primero tenemos la 
subrutll1a de manteni111lento y a un lado la subrutina de Inspección que operan como se 
explicará a continuación: 

Cuando en el programa pnnclpal se dctecta la señal de SMI con un valor de 1, el 
programa entra a la subrutina de mantenimiento que inicia anulando las señales de motor 
sube, motor baja, indicadores de sube y baja (MS, MB, SUBE Y BAJA) Después pn:;gunta 
SI se ha presion,ldo el IIlb..:rruptor MIS O el MIB, en el caso de ser el interrupto! MIS el 

programa le indica al motor que cnc!(~nda en el sentido de subir así como al indicador dc 
di¡ccción(MS ¡,SlIBE -1) 
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Si la que se activo fue la señal MIB, entonces el programa enciende el motor en el 
sentido de bajar así como el interruptor de dirección (MB=l, BAJA=l) cuando el sistema 
deja de enviar alguna de estas dos señales, el programa regresa a su operación nomal, a 
menos que se vuelva a activar el interruptor SMI. 

La subrutma de error lo que hace es encender el motor y el interruptor de dirección 
en subida MS=l y SUBE=l, después pregunta por la localización del carro dentro del cubo 
en los pisos que se ubican por encima de la planta baja que son SWE 1 y SWE2. Si el 
programa no detecta a ninguna de estas dos, entonces las apaga y enciende las señales de 
bajada que son MB=l y BAJA=L Ahora pregunta por los pisos que se encuentran debajo 
del piso E2 y que son SWEl y SWPB. Cuando el programa detecta alguno de éstos, el 
motor y el interruptor de dirección se apagan. Pero en caso de no detectarse ningún valor, el 
sistema queda en un paro total debido al fallo de los interruptores que nos indican la 
posición del carro del elevador. Esta subrutina nos sirve para poder sincronizar la posición 
del carro cuando por algún motivo se sale de los niveles dentro de los que opera por su 
diseño y también sirve cuando se daña algún interruptor de posición y no envía señal 
alguna. Cuando pase esto último, el motor podría continuar operando y salirse de los 
niveles adecuados de operación y dañar otros dispositivos como ya se ha mencionado 
anteriormente. 

Diagrama de las subrutinas manuales (MAN) de ascenso 

En estas subrutinas lo que va cambiando son los valores de las señales de entrada y 
de las de salida porque la operación de las tres es igual. Como ejemplo de ésto se tiene la 
subrutina de la figura 325 para su consulta. En esta figura tenemos la subrutina MAN 
Subrutina SUBE de PB a El. Las subrutinas SUBE de PB a E2 y SUBE de El a E2 se 
encuentran en el apéndice del final del trabajo. A continuación explicaremos la operación 
de la figura para que se comprenda el mecanismo de su funcionamiento y así comprender el 
de las otras dos. 

MAN Subrufma sube de PE a El 

25) El programa pregunta por el estado del sensor de puerta cerrada de planta baja 
PCPB. Si este vale 1, quiere decir que las puertas están cerradas y que por lo 
tanto debe haber alguien utilizando el elevador en los pisos superiores Si vale 
cero, entonces las puertas están abiCrtas y el elevador se encuentra listo para ser 
abordado y operar nonnalmente. 

26) SI se tuvo el caso de que las puertas están cerradas, entonces se pregunta por el 
sensor de peso dentro del carro que nos indica si hay algUlcn dentro del elevador 
o no. Si se dctectó peso dentro del carro entonces el programa da un rctardo de 
30 segundos para que el elevador llegue a algún piSO. 

')'\ 
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27)Se pregunta por la ubicación del carro dentro del cubo. Si éste se ~bica en la 
planta baja, entonces se abren las puertas del elevador. Si se ubica en El, 
entonces se le envía a la MAN subrutina baja de El a PB, SI se ubIca en E2 se le 
envía a la subrutina baja de E2 a PB. 

28)Si no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos más y se vuelve 
a preguntar por la ubicación del carro. Si se tiene que la ubicación del carro es la 
planta baja, entonces se va al empiezo de la subrutma, si no se pregunta por el 
piso El, si se encuentra en éste se le manda a la SCA subrutina baja de El a PB. 
Si el caso es que se ubica en E2 otra vez lo manda a la SeA subrutina baja de E2 
a PB. Si no fue ninguna de las anteriores, entonces algo está mal y el programa 
se va a la subrutina de error. 

29)Del punto 25, si el sensor de peso SWPE tuvo un valor de cero, entonces se 
abren las puertas y se pennite el acceso a un usuario. A continuación se pregunta 
por el sobrepeso, ya que el automóvil que entra al carro no debe sobrepasar este 
peso. Si el sensor detecta más peso del pennitido, entonces se acciona una 
alanna y el programa inicia desde el programa principal y la operación del 
elevador se cancela momentáneamente. Si el sensor no detecta sobrepeso, 
entonces pregunta si ya se pulsó el botón que perrl1ltirá que las puertas cierren 
(BPC) y que la operaCIón de ascenso iniCIe. Mientras que este botón no se pulse 
el sistema no opera. 

30) Cuando el botón es pulsado, las puertas de ese piso cierran, el motor en subida 
se prende junto con la luz indicadora de dirección (MS = 1 Y SUBE = 1). 

31) Se pregunta por los interruptores de nivelación en subida Pnrnero por el INS 1, 
si es 1 pregunta si el carro ya llegó a su destino, que es· E 1 para este caso. SI 
llegó, entonces apaga el motor y la luz de dirección (MS ,;: O Y SUBE ~ O) Y 
pregunta por el segundo interruptor de nivelación. Si éste es 1, indica que el 
carro está nivelado con el piso y el auto puede desembarcar bien, si es cero, 
enciende otra vez el motor hasta que las tres condiciones anteriorcs sean 1 y el 

elevador se nivele con el piso. 

32) Después que lo anterior se cumplió, se abren las puertas del piso E 1 (DE 1 U= 1 y 

DElD~l) Y se le permite la salida al auto. 

33) Se le da un retardo de 30 segundos para que el programa determine si hubo Ulla 

llamada en ese piso, en otro o si no hubo tal. Para el caso en el que se haya 
llamado en el piso El, entonccs se le dan 2 minutos de retardo para perm¡tlr que 
entre algún auto dentro del carro, esto se vcnfica con el sensor de peso S\VPC 

34) SI entró algún auto en el elevador, se espera a que el llsuano presione el botón 
de puerta cerrada BPC. mientras éste no se oprima. el ekvador no hace nada 
C'uandn ll) opnme el elevador clcrra 1.1S puertas del piSO E 1 Y \'en fic:¡ que el 



sensor de puerta cerrada de ese plSO esté activado PCE 1. Después va a la MAN 
subrutma baja de E 1 a PB. 

35) Si llamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa 
pregunta si entró alguien al elevador que se verifica con el sensor de peso 
S\VPE. Si hubo alguien que entró al elevador le atiende su llamada como en los 
incisos 33 y 34. Si no entró nadie al elevador, entonces las puertas del piso E 1 se 
cierran, y se verifica que el sensor de puerta cerrada de El este activo para ir a la 
MAN subrutina sube de E 1 a E2 y atender esa llamada. 

36) En el caso de no tener llamadas en ningún piso, el programa se va al inicio del 
programa principal. 

La descripción anterior es la misma para todas las subrutinas de subida ya sea de 
PB a El, de PB a E2 o de El a E2. Para entender a los casos diferentes del explicado, solo 
basta con cambiar las señales por las de la rutina que se analiza y verificar la operación del 
programa. 

D:·agrama de las subrutinas manuales (MAN) de descenso 

En estas subrutinas lo que va cambiando son los valores de las señales de entrada y 
de las de salida porque la operación de las tres es igual. Como ejemplo de ésto se tiene la 
subrutina de la figura 3.26 para su consulta. En esta figura tenemos la subrutina MAN 
Subrutina BAJA de E2 a PB. Las subrutinas BAJA de El a PB Y'BAJA de E2 a El se 
encuentran en el apéndice del final del trabajo. A continuación explicaremos la operación 
de la figura para que se comprenda el mecanismo de su funcionamiento y así comprender el 
de las otras dos 

MAN Subrutina baja de E2 a PB 

37) El programa pregunta por el estado del sensor de puerta cerrada del piso E2 
peE2. Si éste vale 1, quiere decir que las puertas están cerradas y que por lo 
tanto debe haber algUlcn utilizando el elevador en los pisos inferiores. Si vale 
cero, entonces las puertas están abiertas y el elevador se encuentra listo para ser 
abordado y operar nonnalrnente 

38) Si se tuvo el caso de que las puertas están cerradas, entonces se pregunta por el 
sensor de peso dentro del c(;"rro que nos indica si hay alguien dentro del elevador 
o no. Sl se detectó peso dentro del carro entonces el programa da un retardo de 
30 segundos para que el elevador llegue a algún piso. 

39) Se pregunta por la ubicaCión del carro dentro del cubo SI 0stt: se ubICa t:!l Gl 
piso E2, entonces se abren las puertas del elevador SI se: ubica en EL entonces 
se le envía a la MAN suhrutina sube de El .1 E2, SI se ubica en PB se le ellvía a 
la subrutina sube de PB a E2 

')') 



40) Si no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros JO segundos más y se vuek:: 
a preguntar por la ubicación del carro. Si se tiene que la ubicación del carro es e: 
piso E2, entonces se va al empiezo de la subrutina SI no, se pregunta por el piSe' 
El, si se encuentra en éste se le manda a la MAN subrutina sube de E 1 a E2. S: 
el caso es que se ubica en PB otra vez 10 manda a la MAN subrutina sube de PE 
a E2. Si no fue mnguna de las anteriores, entonces algo está mal y el program¿ 
se va a la subrutina de error. 

4I)Del punto 37, si el sensor de peso S\VPE tuvo un valor de cero, entonces S;: 

abren las puertas y se pennite el acceso a un usuario. A continuación se pregunu. 
por el sohrepeso, ya que el automóvil que entra al carro no debe sobrepasar es!..:
peso. Si el sensor detecta más peso del pennitido, entonces se acciona Ulli: 

alanna y el programa inicia desde el programa principal y la operación de: 
elevador se cancela momentáneamente. Si el sensor no detecta sobrepeso_ 
entonces pregunta si ya se pulsó el botón que pennitirá que las puertas cierrer::. 
(BPe) y que la operación de descenso inicie. Mientras que este botón no S;: 

pulse el sistema no opera. 

42) Cuando el botón es pulsado, las puertas dé ese piso cierran, el motor en bajadi:. 
se prende junto con la luz indicadora de dirección (MB = 1 Y BAJA = 1). 

43)Se pregunta por los interruptores de nivelación en bajada. Primero por el INBL 
si es 1 pregunta si el carro ya llegó a su destino, que es PB para este caso. S: 
llegó, entonces apaga el motor y la luz de dirección (MB ::=: O y BAJA = O) : 
pregunta por el segundo interruptor de nivelación INB2. Si éste es 1, indica que 
el carro está nivelado con el piso y el auto puede desembarcar bien, SI es cero_ 
enciende otra vez el motor hasta que las tres condicion~s· anteriores sean 1 y e: 
elevador se nivele con el piso. 

44) Después que lo anterior sc cumplió, se abren las puertas de la planta baja PR 
(DPBU~1 y DPBD~I) Y se le permite la salida al auto 

45) Se le da un retardo de JO segundos para que el programa detenninc si hubo un.:. 
llamada en ese piso, en otro o si no hubo tal. Para el caso en el que se hay-,
llamado en el piso El, entonces se le dan 2 mmutos de retardo para permitir qu;: 
entre algún auto dentro del carro, esto se verifica con el sensor de peso SWPE 

46)Si entró algún auto en el elevador, se espera a que el usuario presione el b010: 
de puel1a celTada BPe, mientras éste no se oprima, cl elevador no hace nad~ 
Cuando lo oprime el elevador cIerra las puertas de la planta baja P8 y vcrific-,
que el sensor de puerta cerrada de ese piSO esté actIvado pePE Después va J II 

se A subrutll1:l sube de PB a EL 

¡OO 
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47) Si llamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa 
pregunta si entró alguien al elevador a través del sensor de peso SWPE. SI hubo 
alguien que entró al elevador se atiende su llamada como en los incisos 45 y 46. 
Si no entró nadie al elevador, entonces las puertas de la planta baja PB se 
CIerran, y se venfica que el sensor de puerta cerrada de la planta baja PCPB esté 
activo para ir a la MAN subrutina sube de PB a E2 y atender esa llamada. 

48) En el caso de no tener llamadas en ningún piso, el programa se va al inicio del 
programa principal. 

La descripción anterior es la misma para todas las subrutinas manuales de bajada 
ya sea de a E2 a PB, de El a PB o de E2 a El. Para entender a los casos diferentes del 
explicado, sólo basta con cambiar las señales por las de la rutina que se analiza y verificar 
la operación del programa. 

La diferencia de la operación entre las dos maneras de funcionar del sistema, ya 
sea a través del sistema de control de acceso SCA o del modo manual MAN, es la 
procedencia las señales. Para el primer caso las entradas que definen el modo de operar del 
sistema vienen de las lectoras de proximidad. En el otro caso se hace a través de la chapa de 
seguridad que activa la señal manual MAN, las botoneras que se tienen en los pisos y 
dentro del carro del elevador. 

Después de haber visto como funcionan los diagramas de flUJO, el siguiente paso es 
ver el programa de escalera que se generó de los diagramas anteriores. Es importante 
aclarar que solo se están presentando los diagramas de escalera que se refieren a las rutinas 
que involucran las señales del control de acceso, ya que el control de acceso es una 
modificación especial para este sistema y no pertenece a la operación normal del elevador 

• Funcionamiento del programa del PLC 

Para comprender mejor como funciona el control del elevador veremos en ,general 
como funCiOna un PLC. Este básicamente se compone de tres bloques, que son: los 
módulos dc entrada, la CPU y los módulos de salida. Los módulos de entrada aceptan a las 
señales de entrada del sistema y pueden ser analógicas o digitales. Estas mismas pueden ser 
de altos voltajes o de lógica TTL (5V). La CPU está en un chaSIS que contiene una 
computadora que está diseñada para operar contmuamente sin fallos y que computanza 
señales de altos voltajes a través de elementos ópticos que aislan las señales desde la 
entrada. Dentro de cste módulo se tiene la memoria que contiene el programa de operación 
del sistcma y que nos proporciona la opcración. El tercer módulo entrega las señales que 
procesa la CPU a los diferentes dispositivos que controlan el proceso. 

P,lnl nuestro sistema se necesitan los Siguientes disposittvos 2 módulos de 16 

entradas de 12 V, 1 módulo de 8 cmradas de 24 V, 1 módulo de CPU, 1 módulo dc 8 
saildas de 24 V Y 1 módulo d..: El sahdds de 220V - 240V. Cada módulo albergar:í un tipO de 
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sei1al con unas características de voltaje diferentes, por esto no todos son iguales. La única 
sImIlitud es el modelo del módulo de EIS que es el número 1771 de la misma narca pero de 
diferentes especificaciones cada uno. 

El funcionamiento de estos sistemas en general es el siguiente: primero se detecta 
una señal en cualquier entrada del módulo de entradas, la señal se convierte en un pulso de 
luz que es captado por un optoacoplador y se alimenta al control. Esta señal es procesada 
por la CPU y es entregada por el módulo de salidas a través de otro optoacoplador, al 
dispositivo conectado a ésta. 

Los elementos de programación que utilizaremos en nuestro programa serán: 
relojes (Tlmers), subrutinas, saltos, etiquetas, interruptores de entrada normalmente 
abiertos y cerrados, e interruptores de salida retentivos. Las funciones que utihzaremos para 
manejar las condiciones serán los propios escalones del programa. Cada escalón se formará 
de dos elementos, el primero es la señal de entrada que se encuentra entre brackets según 
sea el tipo de entrada ( interruptor normalmente abierto, nonnalmente cerrado, retentivo, no 
retentivo, invertido, etc., si se desea se puede consultar el set de instrucciones de 
programacIón del PLC en el apéndice A). El segundo es el dispositivo de salida, que se 
encuentra entre paréntesis, o la condición del programa que se tenga a la salida de ese 
escalón como pueden ser: relojes, saltos en el programa, etc. 

Cada escalón tiene el formato que se ve en la figura 3.27 y que facilita la 
comprensión Y- análisis del programa y la identificación de las señales que intervienen en 
cada uno de estos. 

~I:Ol~I--~~~~~~~-----i 
10 

ADD 
ADD 
SOURCEA N7.3 

SOURCEI? N7'4 I 
T1Pc:.:T N7·?f1 

Figura 3.27 Ejemplo de un escalón de programación para un PLC. 

En la figura antenor se observa un escalón de programación en el cuál se tiene al 
lado lzquiado un elemento que representa la señal de entrada, que para este caso es un 

llltL'rruptor normalmente abierto, Cuando en éste se detecta una señal, se enciende la entrada 
y se activa la salida que se encuentra en la caja dcllado derecho. Los números que se tienen 
en la parte superior e inferior de la entrada son los datos que nos dan la posición de la seilal 
en los módulos de entradas para su Identificación. 

La letra 1 Significa entrada (Input), el número O 1 es el número cid rack en el qlh: 
esta el módulo, el rack es una rejilla ° contenedor metálico en el que se tienen los módulo::
dI..' 1..'111radas y :-.alidas. Cada f(lck tiene capacidad de 4 módulos, pero se cuentan de dos en 
do\ Así que' p':1I3 cada caso.se tiene que tenemos rack 00 y mck 01 por cada ¡XII, Cad:¡ 
Illodull) tl\,,'I1l: un númclo múltiplo de g de señale" lk E/S permilldlls, qut::-,t: llalll.lll ),!.lU]1P' 
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Para nuestro ejemplo el O 1 es el rack 01, el 2 es el grupo 2 y el 10 es la terminal 10 de 
entrada de ese módulo. 

La siguiente caja es una función suma en la que tenemos que vamos a sumar dos 
elementos que se llaman A y B. A, se encuentra alojado en el reglstro N7:3 y B. se 
encuentran en el registro N7:4. Cuando se hace la suma, el resultado se guarda en el registro 
N7:20 y así se puede guardar ese valor para futuras operaciones o usos. 

Para que lo anterionnente descrito se comprenda mejor, se presenta la figura 3.28, 
en la que se pueden ver los 6 módulos, según lo mencionado en la página 63, que requiere 
nuestro sistema y que componen el control del montacoches. 
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Figura 3.28 Distribución de los módulos de entradas y salidas dd control <.Id devador 

Los números junto él las ranuras, deSignadas por 0, '-.on las t.:ntradas físicas de lo" 
módulos donde los eahks conectan a !as ::-'Cii.lks que provienen de los d!SPOSlIIVO:-' (on el 
PLC. Cada ranura tiene aSignado un núnKfo. que en el caso dI..! la pnl11l..!ra I..!S de (JO ,¡ 1:; ) e11 
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los demás es de 00 a 07. Entonces cuando nos referimos a la señal de algÚn módulo. 
tendremos que describir exactamente cuál es para que la podamos identificar fácilmente. 
Por ejemplo, la señal que entra en la ranura 07 del primer módulo tendrá corno 
nomenclatura en la parte superior del ¿igno de la señal de entrada, la etiqueta I:OOO )' en la 
parte mferior un número 7. 

A continuación veremos la figura 3.29, donde se representan las coneXlOnes 
exactas de las señales que entran o salen de los módulos anteriores: 
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Figura 3.29 Asignación de scñales a los módulos dc entrada y salida del PLC. 

Además de la asignación de las señales, se pueden ver los voltajes de cada gruíX' 
de éstas para poder conocer de que tipo son. Como se observa en la figura 3.29, las señale::, 
de salida que corresponden a los motores. son scí'iales de AC de 220 a 240 V. Las demá:
sci'lak:-. son de 12 y 24 V de De y provienen de los dispositivos que ya se explicaron 

Dcspués de ver estas figuras presentaremos la dirección de cada señal de ellO ada .1 

11<1vé" d<.,; la Tabla 3.3, que describe las características de asignación dc e,lda un;! pala "'-.1 

dctccción ~n el diJgrama de escalera y para ubIcarlas fácilmcnte. Las cuatro primcr,i:-
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columnas de la izquierda representan al módulo de entradas 1:000, las dos siguientes 
representan al 1:001 y las dos de la derecha al módulo 1:010. 

SEÑAL ADRESS SEÑAL ADRESS SEÑAL ADRESS SEÑAL ADRESS 
SWPB 1.000 PCEI 1:000 MAN 1:001 L1 1010 

00 08 00 00 
SWEI 1000 PCE2 LODO SWF I:001 L2 1:010 

01 09 01 01. 
SWE2 1. 000 ILS 1:000 SMI 1:001 LEI. 1:010 

02 lO 02 02 
BPB 1:000 IU 1:000 MIS 1:001 LE2 1:010 

03 11 03 03 
BEI 1.000 INSI 1:000 MIB 1:001 SWPE 1:010 

04 12 04 04 
BE2 1:000 INS2 1:000 SSM 1:001 SWSP 1.010 

05 13 05 05 
BPC 1:000 INBI 1:000 NC 1:001 ALRMDES 1'010 

06 14 06 06 
PCPB 1000 INB2 1:000 NC 1:001 NC 1:010 

07 15 07 07 

Tabla 3.3 Asignación de las señales de entrada con sus direcciones de programa. 

En la Tabla 3.4 se nos muestra, como en el caso anterior, la aSignación de señales 
de salida con sus direcciones respectivas y los dispositivos que le corresponden a cada una, 
las columnas de la izquierda representan al módulo 0:000 y el derecho al módulo 0:001: 

SE~AL ADRESS SEÑAL ADRESS 

SUBE 0:000 MS 0:001. 
00 00 

BAJA 0:000 MB 0:001. 
01. 01 

ALARM 0:000 DPBU 0:001. 
02 02 

NC 0:000 DPBD 0'001. 
03 O) 

NC 0'000 DEI.U 0:001 
04 04 

NC 0:00(1 DElD 0'001. 
05 05 

NC 0'000 DE2U 0001. 
06 06 

NC 0000 1)[21) 0001 

""""-,",,,-=~......=... ___ !l.? .. 07 
","~,---~.- ,_.oc"" . 

Tabla 3 4 !\sigl;<.\ción dI.! l~s seiíak:s de salida con sus dln.:cciones de pmgraJll¿L 



Con las señales de las dos tablas anteriores es más sencillo entender los' programas 
de escalera que se presentarán en las figuras 3.30 y 3.31 Y de los cuáles se tiene una bre\e 
descnpción de las direcciones de las funciones involucradas en el programa y de S1.;. 

significado. 

En estas figuras se nos mostrará la secuencia de pasos que seguirá el PLC para 
operar usando las señales que proporciqnan las lectoras Ll, L2, LEl Y LE2. Cada subrutma 
de ascenso tiene la misma operación, lo que cambia son las señales de entrada y salida, lo 
mismo pasa con las subrutinas de descenso. Por lo anterior, el funcionamiento de los 
diagramas es muy similar y sólo se pondrá como ejemplo un diagrama que represente la 
operación en subida y otro que represente la operación en bajada (fig. 3.30 Y fig. 3.31 
respectivamente). 

Las subrutinas tienen el mismo mecanismo del diagrama de flujo, porque su. 
programación está apegada a estos diagramas. A continuación explicaremos la operación d~ 
algunas de las funciones utilizadas para que se comprenda mejor como operan. 

Los relojes tienen tres escalones para operar, en el primero se dispara el conteo d¡: 
los segmentos de tiempo programados, que en nuestro caso son de 1 segundo. Después en 
la siguiente etapa el reloj se encuentra contando TT (timer timming) y en este paso el reloj 
va incrementando su valor acumulado de 1 segundo en 1 segundo hasta que se iguale eL 
valor del acumulado con el valor del pr.eset. Cuando esto pasa, el reloj se detiene y para en 
el tercer escalón que se designa como DN que significa conteo tenninado. Estos relojes ~ 
utilizan para crear retardos de tiempo que nos permitan lograr los estados que el elevador 
necesita para su operación. 

Las etiquetas LBL y los saltos JMP nos sirven para controlar la secuencia de 
operación del programa. Si a una etiqueta se le asigna un número, para regresar a UJl 

escalón del programa o avanzar a otro escalón, sólo se le invoca las' veces que sea necesario 
mediante la función JMP, a la que se le agrega el número de la etiqueta a la que se quiera Ir. 

Las funciones JSR y SRT, salto a subrutina y subrutina respectivamente, nos 
sirven para cambiar de un programa o subrutina a otra subrutina, esto nos sirve porque SI. 

necesitamos ir a subrutinas y volver al mismo lugar de donde se partió, estas dos funciones 
lo pcnniten. Relacionada con la función SBR se tiene la función RET, regreso, que es h 
que nos regresa al punlo de partida desde donde invocamos a la subrutina. 

Las señales de entrada que se activan con señales altas (presenCIa de voltaJel). 
pcmuten que el escalón sea verdadero y que la salida se active. Las señales que se actl\ a1 
con scñales bajas (voltajes negativos), penniten que el escalón sea verdadero y que la sal1d.l 
se active. 

Las señales de salida que presentan un valor L, representan Ulla señal de cntraCl 
qw: se activa y mantJel1t.: encendida la salida, hasta que Se presenta alguna sCI~laJ de C!l(rdCl. 

que h.lga que la saltda tenga un valor U, es deCIr, que lo que hayanllls mantcllIdo cIlCl..'ndlo" 
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se apague. Este tipo de señales nos sirven para encender luces, motores, bandas, etc. Por un 
lapso de tiempo y después apagarlos. En el caso de nuestro sistema las utilizamos para 
encender el motor y las luces de subir y bajar, mantenerlos encendidos un tiempo 
determinado y luego apagarlos. 
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Subrutina baia de E2 a PB. 
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Figura. 3.31 diagrama d~ escalera de la subrutina baia de E2 a PB. 

3.3 CONFIGURACIÓN DE LA BASE DE DATOS PARA LOS 50 
USUARIOS DEL SISTEMA 

Como se vio en el capítulo 2, en el apartado que explica la configuración de la 
base de datos, para poder configurar el sistema tenemos una serie de pasos que seguir. El 
primero se refiere al acondicionamiento de la señal, el segundo a como van a operar los 
dispositivos exteriores y los demás pasos se refieren a dar de alta los datos de los usuarios 
como horarios y zonas de acceso permitidos. 

Primero explicaremos como se tendrán distribuidos los controles y con. qué 
lectoras operará cada control. Para poder dar servicio a los 19 puntos de acceso del 
inmueble se necesitan dos controles D600 porque como ya se vio, cada control tiene 
capacidad para 16 puertas, y nuestro· edificio tiene 19, por lo anterior se necesitan dos 
controles. Al pnmer control se le asignarán las lectoras correspondientes a las zonas 
comunes, al piso de máquinas y a los tres pisos de estacionamiento. La segunda unidad de 
control se encargará de las puertas de los departamentos. Con esta disposición tendremos la 
capacidad de expander el número de puertas dentro del edificio en el futuro. Tener dos 
controles hará posible el aislar la operación de las zonas comunes de la zona de los 
departarnentos, esto se pensó así para que si se está haciendo mantenimiento a una zona, no 
deJemos 510 trabajar a la otra y viceversa. 

En las siguientes tablas 3.5 y 3.6 tenemos la dIstribución de las lectoras y las 
u11ldadcs D600 que van a llevar el control de acceso del edificio: 



NUMERO DESCRIPCIÓN DEL PL"NTO DE ACCESO 
DE DE LA PRIMERA UNIDAD D600 
LECTORA 

1 ACCESO VEHICULAR DE LA ENTRADA 
DE LA CALLE 

2 ACCESO VEHICULAR DE LA SALIDA 
DE LA CALLE 
ACCESO A ESTACIONAMIENTO DE LA 

3 PLANTA BAJA Y ADEMÁS A SUBIR A L 
MONTACOCHES, Ll 

4 ACCESO DE SALIDA DEL 
ESTACIONAMIENTO DE LA PB 

5 ACCESO A ESTACIONAMIENTO L2 
DETERMINA SIVAAEI O A E2 

6 LECTORA DE SALIDA DE PISO El DE 
ESTACIONAMIENTO 

7 LECTORA DE SALIDA DE PISO E2 DE 
ESTACIONAMIENTO 

8 ACCESO PEATONAL DE LA ENTRADA 
DE LA CALLE 

9 ACCESO AL PISO DE MAQUINAS. 

Tabla 3.5 Descnpción de las lectoras que controla la primera unidad D600. 

NUMERO DESCRIPCIÓN DEL PUNTO DE ACCESO 
DE DE LA SEGUNDA UNIDAD D600 
LECraRA 

lO ACCESO AL DEPARTAMENTO 101 

11 ACCESO AL DEPARTAMENTO 102 

12 ACCESO AL DEPARTAMENTO 201 

13 ACCESO AL DEPARTAMENTO 202 

14 ACCESO AL DEPARTAMENTO 301 

15 ACCESO AL DEPARTAMENTO 302 

16 ACCESO AL DI:PARTAMENTO 401 

~~-~.~~_c~ __ ~_·_-~_~_··_~ .. ~· •. _ .• -. __ ._._-~ 

Tabla 3.6 D~scnpción de I<ls lectoras que controla la segunda unidad DClOO 
(continúa) 

\:1 



NUMERO DESCRIPCIÓN DEL PUNTO DE ACCESO 
DE DE LA SEGUNDA UNIDAD D600 
LECTORA 

17 ACCESE:> AL DEPARTAMENTO 402 

18 ACCESO AL DEPARTAMENTO 501 

19 ACCESO AL DEPARTAMENTO 502 

Tabla 3.6 Descripción de las lectoras que controla la segunda unidad D600. 

Los siguientes son los pasos generales para configurar un sistema D600. Este 
procedimiento se sigue en general para estos equipos, pero cuando se tienen que especificar 
los detalles de cada sección del sistema de control, son otros los datos que se tienen que 
alimentar a.la base de datos. Estos valores pueden ser el tipo de dispositivos de salida que 
para nuestro sistema son 9 para la primera unidad y 10 para la segunda. 

l. Primero se deben seguir lás instrucciones que vimos en el capítulo 2, apartado 
2.8, dónde se exphcó a través de que dispositivos se lleva a cabo la 
alimentación de los datos al sistema y como se hace la alimentación de los 
mismos. 

2. Se debe utilizar el nivel 3 de restauración para que cl sistema trabaje con los 
parámetros que tiene programados desde su fabricaCión. 

3. El siguiente paso es utilizar la función SG, generación del sistema, en la que 
se le definirá cuál es el número máximo de tarjetas que soporta el sistema. En 
este caso es de 3000. Como nuestro SIstema no se va a comunicar con ningún 
dispositivo externo, no se utihzarán las funciones PD y LO. 

4. Después de definir el número máximo de taIJetas que va a soportar el sistema 
se usará la función SY, definición del sistema, con la que podemos defímr los 
códigos de acceso, la unidad, el procesamiento dc la transacción de cada tarj cta 
y las opciones del sistema 

5. Lo siguiente es dcfilllr los horanos permItidos dentro del edificio, la fecha en 
que se imcla la operación," los días festivos y los parámetros de operación para 
las lectoras. 

6 La funCión AD sirve para ir acccsando los valores de las tarjetas que operarán 
dentro del sistema, así como los privilegios que tiene cada una en su operación 

7. Con la función IN se puedcn programar los puntos de cnlr:lda para control 
R Se aplica una clave de usuano con la funCión PW (passU'ord) paJa que sólo las 

pcr~ollas aulori/adas puedan entrar a la hase de: datos ell opCI'aCIOIlCS futuras. 

l.' .' 



9. Se debe aplicar un nivel de restablecimiento 1 para que todos los datos que se 
acaban de integrar a la memoria de la base se apliquen. Después se debe revisar 
la operación correcta del sistema. 

Cuando ya se hayan aplicado todos estos pasos, se debe usar a la función T A, para 
guardar esta información en la memoria del sistema y crear un respaldo de estos datos en un 
disco dentro de la terminal de programación. 

La siguiente explicación se refiere a los pasos que vimos con anterioridad. 
Empezaremos en el paso número 4 donde se menciona la función SY. En esta función se 
definen los siguientes parámetros y su l?rocedimiento: 

Códigos de acceso 

Estos códigos vienen en una lista con las tatjetas de acceso, cada uno se forma de 
siete números codificados de fábrica y los cuáles sólo maneja el administrador de edificio. 
Con este código es posible diferenciar a un usuario de otro, aunque los dos tuvieran los 
mismos privilegios, uno es diferente del otro. 

Procesamiento de transacción de tarjetas 

Este parámetro nos indica si el control está operando sólo o conectado con otros 
dispositivos, para nuestro caso estará trabajando sólo. 

Opciones del sistema 

.. Compensación de zonas de tiempo: sirve para hacer las correcciones del huso horario o 
de los cambios en los horarios de verano. 

• Número de unidad es un parámetro que le asignará el puerto de salida a los datos que se 
mandarán a la impresora para tener siempre un reporte en tiempo real y es necesario su 
uso cuando se hene más de un control conectado a una impresora como es nuestro caso 

Zonas de tiempo 

En el paso cinco se habla de los horarios pennitidos o zonas de tiempo en las que 
opcran las lectoras. Estas zonas definen los periodos en los que las lectoras, las tarjetas y 
otros sistemas pueden ser activados: A cada dispositivo se le debe asignar una zona de 
tiempo. Estas zonas de tiempo pueden ser hasta 8. 

Las 1011(1$ dc tiempo para nucs.tro edifiCIO sc configuran como siguc' 



MON TUE WED TRU FRI 
01 00:00 00:00 00:00 00:00 00:00 
02 07:00 07:00 07:00 07:00 07:00 
03 23:00 23:00 23:00 23'00 23:00 
04 08:00 08:00 08:00 08:00 08:00 
05 20:00 20:00 20:00 20:00 20:00 

SAT SUN HOl H02 H03 
01 00:00 00:00 00:00 00:00 00:00 
02 07:00 00:00 07:00 07:00 07:00 
03 23:00 00:00 23:00 23:00 23:00 
04 08:00 08:00 08:00 08:00 08:00 
05 20:00 20:00 20:00 20:00 20:00 

En los datos anteriores tenemos tres valores que son HOI, H02 y H03 que nos 
indican los tres días que tenemos para programar días festivos. En nuestro caso no vamos a 
tener horarios especiales en los días festivos porque como es un edificio de uso 
habitacional, no es necesario restringir los accesos en estos días a los inquilinos, pero sí al 
personal de servicio y seguridad. En el caso de los domingos no se tiene restricción con el 
personal de servicio, porque es el día que toman estas personas para descansar y no se 
encuentran dentro del edificio. Los horarios que vamos a manejar son los siguientes: 

• El administrador la zona 1 que es desde 00:00 hasta 00:00 todo el año. 
• Los inquilinos la zona 1 también. 
• El personal de servicio la zona 2 y 3 que tiene como hora de entrada las 07 :00 

y de salida las 23:00. 
• Por último el personal de seguridad que tiene dos tumos de 12 horas cada uno, 

donde la entrada para el primer turno es de 08:00 y para el segundo a las 20:00, 
y la salida del primer tumo es a las 20:00 y la del segundo a las 08:00, por lo 
tanto los horarios que les c.orresponden son el4 y el 5. 

• Si se tuviera que restringir el horario de entrada de algún inquilino, por 
ejemplo de un adolescente, se le aplIcaría el horario 2 y 3. 

POllerfecha y hora 

Para poner los valores de la hora y la fecha que van a lr impresos C"D el reporte 
esento que se genera del sistema, es necesario seguir los siguientes pasos' 

Utilizar el [onnato militar que es del tipo de 24 horas, pero el último valor 
que se puede programar es el de 23:59:59, ya que en este sistcn13 el 00.00 00 
es el inicio dd ciclo 

2 Omitir los segundos en la puesta del reloj del sistema. 
1 La lecha lleva el f0n11ato de dia I mes laño. 

1 )·1 



SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 

USER: 
SYSTEM: 

Agregar tarjetas 

Command [ME] 
TC 
Date [01101188] 
061088 
Date [06/10/88] 
Time [00:12:26] 
1046 
Time [10:46:00] 
Command [ME]: 

Con la función AD es posible alimentar al sistema con los valores de las tarjetas o 
con un rango de éstas. también nos permite los privilegios de acceso para cada tarj eta. 

Cuando se le agrega un rango de tarjetas al sistema, el rango que ya existía se redefine. A 
través de esta función es posible asignarle a cada tatjeta los puntos de acceso que se le 
permiten y los horarios en los que puede dar servicio. 

A continuación veremos como se alimentan los números de 1as tarjetas al sistema 
por medio de la instrucción AD: 

SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER' 
SYSTEM' 
USER' 
SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER 
SYSTEM 

Command [ME] 
AD 
Tarjeta inicial [1]: 
50 
Fin de tarjetas [50]: 
50 
Número de copias [O] 
1 
Puertas (1 - 8) - - - - - - - -
1,2,3 
Puertas(I-8)XXX----
Retum 
Puertas (9 - 16) - - - - - - - -
678 
Puertas (9 - 16) - - - - - XXX 
Rctum 
Zona de tiempo de la tarjeta (1- 8, O~indcíin¡da)[ 1]: 
1 
Command [ME]' 

De las líneas de programación anteriores vernos que en este proccditmcnto 
podemos plOgl.Ul1ar las pucltas y los horanos que cada tarjeta puede abnr o Cerr..lL 



Puntos de acceso 

Los puntos de acceso son circuitos que vienen integrados dentro de cada unidad 
STI y los cuáles nos sirven para disparar alarrnas de dtferentes jerarquías que van desde la 
primera hasta la cuarta. Con estas alannas sabernos si alguien ha abierto un gabinete, si la 
tarjeta está fuera de su zona de tiempo o de los accesos que tiene pennitidos, etc. 

Estos puntos de acceso van deSde el 1 hasta el 8 y se definen como sigue: 

" Punto 1 de entrada de cada STI: Es el detector de puerta abierta y trabaja en 
combinación con el reloj interno del STr. 

• Punto 2 de entrada de cada STl: Detecta la apertura del gabinete de la STI, pero también 
se puede usar para propósitos generales. 

• Punto 3 hasta punto 8 de entrada de cada STI: Se utilizan para propósitos generales en 
detecciones de señales de alanna que provengan de los dispositivos conectados a los 
STI's. 

Contraseña 

El último punto general de configuración del sistema se refiere a la contraseña con 
la que se finna la sesión al final de la configuración de esta. Con esta funCIón es posible 
cambiar los datos que se tienen programados en las contraseñas primaria y secundaria. 

SYSTEM: 
USER: 
SYSTEM: 
USER: 

Cornrnand [ME]: 
PW 
Escriba contraseña actualizada: ***** 
MASTER 

Después de ver los pasos generales para configurar la base de datos del sistema, 
veremos la configuración del sistema para las 50 tarjetas a través de una tabla de datos en 
los que se verá la información que se alimenta con la función AD que es la que nos define 
los valores para las tarjetas de acceso del sistema. Las tablas 3.7 a la 3 11 demuestran los 
valores de configuración para los 50 usuanos de las tarjetas del sistema. Las dos primeras 
tarjetas se refieren al administrador, las siguientes a los inquilInos, luego siguen las del 
personal de servicio de los departamentos y al final las del personal de segundad del 
edificio. 

D600 11 Zona de tll·IT.pU 

13 14 15 16 17 IR 19 01 02 O:; 04 IJ~ 

XXXXXXX X 

X ?5-.-J~. __ .X _~2.~ ~ __ -

rabia 3.7 Elementos de configuracH_'m de la base de datos del sistema para los usuallos del 
~Istcma adm!nistrntlvo 



Número de usuano # Card D6001 D600 II Zona de tiempo i 
y clasificación 1 2 3 4 5 6 7 8 9 !O 11 12 13 14 15 16 17 18 19 01 02 03 04 05 

3 Condominto 101 1011257 XXXX--- - X X - - - - - - - - X 
4 1011258 XXXX-- - - X X - - - - - X - -
5 1011259 X XXX-- - - X X - - - - - - X -
6 1011260 X XXX- - - X X - - - - - - - X 
7 CondomInlO 102 1011261 X XXX-- - - X - X - - - - - X - -
8 1011262 X XXX-- - - X - X - - - - - - - X - - -
9 1011263 X XXX- - - - X - X - - - - - - - X - - -
10 CondOffilnto 201 1011264 XX--XX- - X - - X - - - - - - X - -
II 1011265 XX--XX- - X - - X - - - - - - - X - -
12 Condominio 202 1011266 XX--XX- - X - - - X - - - - - X - -
13 1011267 XX--X"X- - X - - - X - - - - - - X - -
14 1011268 XX--XX- - X - - - X - - - - - X - -
15 • 1011269 - . - - - - - X - - - X - - - - - - XX -
16 • 1011270 - - - - - - - - X - - - X - - - - - - - XX 

Tabla 3.8 Elementos de configuración de la base de datos del sistema para los usuarios de 
los condominios 10 1 al 202_ 

Número de usuario #Card D6001 D600 II Zona de tiempo 
y clasificación 1 2 3 4 5 6 7 8 9 !O 11 12 13 14 15 16 17 18 19 01 02 03 04 05 

17 COndOminIO 301 1011271 X X - -X X - - X - - - X - - - - X - -
18 1011272 X X - -X X - - X - - - - X - - - - - X - -
19 1011273 X X - -X X - - X - - - - X - - - - - X - -
20 • 1011274 - - - - - - - - X - - - - X - - - - - - X X 
21 • 1011275 - - - - - - - - X - - - X - - - - X X 
22 • 1011276 - - - -- - - - X - - - - X - - - - - X X 
23 CondominiO 302 1011277 X X - -X X - - X - - - - - X - - X -
24 1011278 X X -X X - - X - - - - X - - X 
25 Condominio 401 1011279 X X - - - X -X - - - - - - X - - - X -
26 1011280 X X - X -X - - - - - X - X 
27" 1011281 - - -- - - X - - - - - X - - - X X 
28 CondomUlIO 402 1011282 X X - - X -X - - - - - X - - X 
29 1011283 X X - - - - X -X - - - - - - X - - X -
30 1011284 X X - - X -X - - - X - X ::--~ 
31 Condornllllo 501 1011285 X X - - X -X - - - - - X - X 

32 1011286 X X - - X -X - - - - X X --J 33 '" 
-"-~--

1011287 X X X X - - - - - - - - -

-1 34 '" 1011288 - - -- - - - X - - - - - X - X X 

35 Condornllllo 502 1011289 X X - - - X -X - - - - X X 

36 1011290 X X - - X -X - - - - - X X _:._-~---"-'----

Tabla 3 9 Elementos de configuración de la base de datos del sistema para los usuanos de 
los condomimos 301 al 502. 



NOTA Todos los signos de astensco que se encuentran en las tablas slgmfican que el lOqUlhno es ¡::-, 

adolescente o un anClano que tiene que llegar al edificIO en un cierto hOlano y no hace uso de 0-, 
estaCionamientos ya que no utilIza automóvil, las X slgmfican que ese acceso está perrmtldo y los gUlone~ -
que ese acceso está negado, lo mismo para las Zonas de tiempo. 

Número de usuario # Card 06001 0600 II Zona de :r~mp..: 
y clasificación 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 01 02 0, 

37 CondommlO 101 1011291 - - - - - - - - X X - - - - - - - - - - X X 
38 Condomimo 102 1011292 - - - - - - - - X - X - - - - - - - X X 
39 Condominio 201 1011293 - - - - - - - - X - - X - - - - - - X X 
40 CondomlOio 202 1011294 - - - - - - - - X - - - X - - - - - - - X X 
41 CondofiÚnio 301 1011295 - - - - - - - - X - - - - X - - - - - - X X 
42 Condomimo 302 1011296 - - - - - - - - X - - - - - X - - - - - X X 
43 Condominio 401 1011297 - - - - - - - - X - - - - - - X - - - X X 
44 Condommio 402 1011298 - - - - - - - - X - - - - - - - X - - - X X 
45 Condominio 501 1011299 - - - -- - - - X - - - - - - - - X - - X X 
46 Condominio 502 1011300 - - - - - -. - - X - - - - - - - - X - X X 

Tabla 3.10 Elementos de configuración de la base de datos del sistema para el personal de 
servicio de los departamentos 101 a1502. 

04 o~ 
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Número de usuario # Card 06001 0600 II Zona de t.I:!trIpú 
y clasificación 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 01 02 O?- ':.4 

47 Segundad 1011301 - - - - - - - - X - - - - - - - - - -
48 Seguridad 1011302 - - - - - - - - X - - - - - - - - - -
49 Seguridad 1011303 - - - - - - - - X - - - - - - - - - - - -
50 Segundad 1011304 - - - - - - - X - - - - - - - -

Tabla 3.11 Elementos de configuración de la base de datos del sistema para el personal de 
seguridad del edificio. 

" 
" " " 

Para finalizar la explicación de esta sección es importante mencionar que el 
sistema es entregado con un paquete de tarjetas que tiene un cierto lote de números para 105 
códigos de Identificación. En este caso el lote es de 100 unidades, de las cuáles se usara:. 
50 y las restantes las guardará el administrador del eddicio sin programarlas, para dark~ 
usos futuros como pueden ser: cambIOS de lllquihnos, pérdidas, robos, daños Irreparable::,~ 
decesos, etc. Las tarjetas sobrantes estarán dentro del rango de números 10 11305 hasta ¿ 
1011354 para su posterior uso. 

• Fonl1ato dc los reportes escritos 

El control como ya se ha dicho, es capaz dc entregar un rcporte escrito por ll1edJ~~ 
de una Illlplcsora que va escribiendo cada evento que pasa en el cdificio, csto~ cvcn\u':' 
puedcll scr. Ik:gadas (k; inquilinos, salIdas, entradas a los estaclOllaI11lCntos, scr\'lcios 0~ 

12:-1 
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mantemmiento, etc. Hay dos tipos de reportes, el reporte del historial y el reporte de las 
tarjetas. 

En el primero se nos indica la fecha, la hora, el evento, que tarjeta está solicitando 
el acceso, una referencia y la descripción de la operación. Nos sirve para conocer día a día 
las operaciones que se llevaron a cabo dentro del edifico. Vea el cuadro de datos 3.1 para su 
referencia. 

El seglUldo nos indica que tarjeta va a accesar, sus privilegios y zona de tiempo, 
así como las puertas que tiene permitidas. Este reporte sirve para conocer paso a paso las 
tarjetas que estuvieron presentes en el edificio, así como el orden de su presentación en las 
lectoras y si se le aceptó la entrada o no a algún lugar. Vea el cuadro de datos 3.2 para su 
referencia. 

!~t:.':::::~·~·:'·~:!::E"}:i.~.~~::::: .... ~·:.:.~·.~·":f~E::~:!.~·.~·:::::.~·.~·"::::.~:":~:E::":·E.~:::fi."·."·::i:'·E:::::.~·::~:i::.~:":i:i."·:.Ti."·."T~.~."·:'::i.i":::i::·.~.::~:;."Ei."i."·.;:i:i.~.:·":i.":·.;·.;.:.;::·.· .. ;::: .... ~·Fif 

.: .:-::¡ REPORTE DEL HISTORIAL 

25-0ct-98 09.28 R#3 ** Lectora lista 
25-0ct-98 09:28 Tarjeta 4.1 R#3 ** Tarjeta inválida 
25-Qct-9809:28 R#2 ** Lectora lista 
25-Qct98 0928 Ingresar dato * * Punto de entrada programado 
25-0ct-9809 28 Tarjeta 1011285 R#2 **TarJcta inválida 
25-0cl-98 09.28 R#I ** Lectora lista 
25-0cl-9809.28 Tarjeta lOl1285 R#4 * * Lectora lista 

Acceso garantizado 
25-0cl-98 09'28 R#I H Alarma de puerta forzada 
25-0cl-9809.28 Entrada 1.1 * * Punto de entrada 
25-0ct-9809:28 Entrada 14 H Punto de entrada 
25-0ct-98 09·28 Entrada 1.4 ** Punto de entrada restableCIdo 
26-0cl-98 0929 Entrada 2 1 ** Punto dc cntrada I1sto 

** ** Fin del reporte ** oH 

Cuadro 3.1 Ejemplo dc un reporte de hIstorial de la primera unidad D600. 

El sigulcnte cuadro 3.2 nos muestra el reporte de tarjetas en d que st,; definen los 
datos específicos de l::ts tarjetas como el número de rq)Üsición de t<ll]eta (IS.\/((, leve!), qUl: 

nos dice que copia de la ta~jcta se está presentando, las puertas a las que tiene accesO y el 
horario que tit,;ne permitido. 

\ .~'I 
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~t~ .. :: ;.:.~<~·::!:Ü ;':~:i • ~ ;':i.:·.~·n.~.~~:~::::·,"~:E: ;'·~:;.'.~·j:i:ü'~:;'.E.;'·j:ü'~·.::r;.~.·:j.;:i'~".~:i,;::T •. EE'i:ü ¡:~~.:":~:'.~',;',~:.'¡.~ .'; .• ':'.: ;: •. ~',"": •. : ...... ",. ~ • '.",': • .",. i .. · • ;. i ... ; •. : 

~~¡ REPORTE DE TARJETAS 
,. 
:.< 

Tarjeta 1011271 # Reposición 1 
----X---
Zona de tiempo 01 

Tarjeta 10 11282 # Reposición 1 
···--X--
Zona de tiempo O 1 

Tarjeta 1011287 # Reposición 1 
------X-
Zona de tiempo 02 Hasta 03 

Tarjeta 1011301 # Reposición 1 

Zona de tiempo 04 Hasta 05 

Puertas (1-8) X X - - X X - - X 

Puertas(l·8) XX -·--X-X 

Puertas(1-8) - - - - - - - X 

Puertas(1-8) -------X 

Puertas (9-16) 

Puertas (9-16) 

Puertas (9-16) 

Puertas (9-16) 

Cuadro 3 2 Ejemplo de un reporte de tarjetas de la primera unidad D600, 

Como se vio, la configuración de la base de datos no es tan complicada si se 
siguen los pasos correctos que ya vimos y si se comprende el orden de las tarjetas que se 
agregaron al sistema, También es importante notar que los horarios y zonas permitidas son 
fáciles de cambiar y sustituir en caso de ser necesario, por lo que el sistema se hace flexible 
y adecuado para nuestra aplicación en particular, 

Con lo anterior finalizamos el capítulo tres con la información que hace posible la 
comprensión de la instalación del cableado y todo el costo del sistema, datos que se verán 
en el próximo capítulo con detalle. 

3.4 DIAGRAMAS DE INSTALACIÓN ELÉCTRICA DE TUBERÍA Y 
CABLEADO 

Nomenclatura 

Para la cjl..!cuctón de la instalación eléctrica presentamos los diagrama~ <.k la 
instalaCión eléctrica dI..! tubl..!ría y cableado del edificio donde sc Illtlc::-.tnm h! .... tlaycctoria" 



de las mismas, así como la cédula de los cables y la cantidad de hilos que llegarán a cada 
tablero. 

En cada uno de los diagramas se observan la siguiente tabla de datos: 

E 

CÉDULA DE CIRCUITOS Y ALAMBRADO 

CIRCUITO DE BOTÓN DE ACCESO 
1 PAR TORCIDO BLINDADO # 18 

2#18 AWG 

F LECroRA DE TARJETAS 4 PARES TORCIDOS 8 # 22 A W G 
BLINDADOS INDIVIDUALES # 22 

H CHAPA ELÉCTRICA 
1 PAR TORCIDO BLINDADO # 18 2 # 18 AWG 

CONEXIÓN D600 A DSTP 
4 CABLES BLINDADOS # 18 4 # 18 AWG 

K INDICADOR DE PUERTA 
1 PAR TORCIDO BLINDADO # 18 3 # 18 AWG 

Cada letra representa el tipo de cable y la aplicación de éste en el cableado. 

Utilizamos también la siguiente nomenclatura en el plano para identificar el 
número de hilos de cada tipo que se alojarán dentro de la tubería: 

2F-7K-1E-1H 

Del ejemplo anterior se tiene que, la tubería que lleva 2 hilos para lectora de 
tarjetas del tipo F más 2 hilos para indicador de puerta de 1 tlpO K más 1 hilo para clrcuito 
de botón de acceso del tipo E y 1 hilo para chapa eléctrica del tipo H. 

Los diagramas presentados son: 

Diagrama 3.1 
Diagrama 3.2 
Diagrama 3.3 
Diagrama 3.4 
Diagrama 3.5 
Diagrama 3.6 
Diagrama 3.7 

Diagrama de tubería y cableado Planta Baja. 
Diagrama de tubería y cableado El. 
Diagrama dc tubería y cableado E2. 
Diagrama de tubería y cableado Piso de máquinas. 
Diagrama de tubcría y cableado Departamentos. 
Diagrama d.c concxioncs de la tarjcta electrónica DSTP. 
Diagrama de conexiones de la 0600. 

Otra nomenclatura que se uti\¡;¡a en el diagrama 3 6 Y 3.7 cs la slgUlcntc' 

tB 
Esta lllchca que: se lleva un cable tipo 1 número 2, si tUViéramos: 

( ~) 

I ,1 



Lo que indica es que se lleva un cable tipo 1 número 3. 

Descripción 

El diagrama 3.1 nos muestra la planta baja del edificio junto con la ubicación de 
equipos lectoras chapas, botones, y tableros. También nos muestra datos del tipo de cable a 
utiltzarse en el diagrama, así mismo podemos saber cuantos cables se alojarán dentro de 
cada tubería; dlchos cables viajan desde los dispositivos de acceso hacia los DSTPs y 
finalmente suben por el cubo de instalaciones que corre por atrás del elevador. 

Los diagramas 3.2 y 3.3 muestran la ubicación de las lectoras en los 
estacionamientos y panel DSTP para el caso del piso de estacionamiento l. También puede 
observarse por el cubo de instalaciones como van incrementándose el número de cables 
que llegarán finalmente a los paneles D.600 que se encuentra en el piso de máquinas. 

En el diagrama 3.4 podemos ver el panel principal, que es donde llegan los cables 
de comunicación de 19 STls, 18 de planta baja, estacionamientos y departamentos y uno de 
la puerta del propio cuarto de máquinas. 

El diagrama 3.5 nos muestra el primer piso de los departamentos, el cual es similar 
al de los demás pisos de departamentos. Podemos observar la ubicación del panel DTSP 
así como la trayectoria de su tubería, y el número de hilos que viaja por éste. También 
pueden observarse otros accesorios como chapas botones y lectoras. 

El diagrama 3.6 nos muestra el diagrama electrónico de conexiones de la tarjeta 
DSTP y sirve como referencia para la conexión más a detalle de equipo para los accesorios 
como: chapas? supervisores de puerta (contactos magnéticos) y botones de liberación de 
puerta. También se observa un diagrama esquemático del conexionado con los accesorios. 

El diagrama 3.7 tiene la misma función que el diagrama 3.4 solo que este 
representa el panel de la D600. Pueden observarse los puertos MTls donde se conectarán las 
STl y un esquema de su fuente de alimentación. 

\p 
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Vistos todos los dispositivos que conforman el sistema y su conexionado general, la 
iguiente sección del trabajo tratará de cómo se alambran cada uno de élIos, para poder 
lberar el sistema paso a paso. También se incluye el mantenimiento que se les debe aplicar a 
::>s dispositivos, y el programa de pruebas que deben soportar para su liberación. 
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CAPÍTULO 4: PROGRAMA DE LIBERACIÓN, PRUEBAS Y 
MANTENIMIENTO DEL SISTEMA 

En este último capítulo se describirá todo lo relacionado con las pruebas necesanas 
que se la aplicarán al sistema de acceso en sus diversos componentes, para poder garantizar 
su funcionamiento y de esa forma poder liberar al sistema para deprlo funciOnando 
conectamente Así también se explicará el mantenimiento que se le debe dar. 12 
penodlcidad y los pasos a seguir, durante la aplicación de este servicio. 

La correcta comprensión de la relación entre la necesidad máquina, servicio ) 
mantemmiento, logrará orientar este último de tal fanna que en lugar de convertirse en 
pérdida para este edlficlO, sea un camino más hacia el logro de sus objetivos Estos 
objetivos son lograr la máxima disponibilidad de la infraestructura instalada, preservar la 
calidad del servicIO y el valor de la misma evitando el deterioro prematuro y por 
consecuencia minimIzando costos a largo plazo. 

4.1 INSTALACIÓN Y LIBERACIÓN DEL SISTEMA DE ACCESO 

A continuación describiremos las actividades que comprenden la fase de ITIstalaclór. 
del equipo. Así mIsmo, presentaremos los recursos utilizados para la ejecución de dichos 
trabajos. Por último expondremos algunas consideraciones a tomarse en cuenta en h: 
Instalación del sistema a fin de evitar o corregIr errores durante la ejecución. 

Para describir de manera clara la instalación utilrzaremos un diagrama de GANT en 

donde se incluyen el orden de ejecución de tareas y el tiempo de realización de las mismas 
Las Jornadas de trabajo serán de 40 horas semanales y el número y clasi ficac¡ón de 
recursos humanos vanará acorde con la actiVidad realizada. 

¡:I~UI a 4 1 [)lagl ama de GANT de ejecución de tarcas de 1:1 l11stalacJé)J1 

del sistema de acceso. 
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Instalación de los tableros 

Para esta fase utilizaremos 4 electricistas y 1 supervisor por 2 días. Durante la 
realización de estos trabajos también comenzaremos la instalación de la tubería eléctnca 
con los mismo recursos humanos. La actividad consiste en la fijaCión de los gabinetes en 
los muros de acuerdo a las ubicaciones mostradas en los diagramas de instalación eléctnca 
y tubería y siguiendo las especificaciones indicadas en el apéndice A. Los gabmetes 
deberán quedar fuertemente fijados al muro y deberán estar colocados de manera muy 
accesible para su servicio. En esta fase también se instalarán los ductos eléctncos 
cuadrados, a los que llegan las tuberías de cableado de los equipos y sus conexIOnes con 
la tubería al tablero. En la figura Y se puede ver un tablero y sus componentes básIcos: 

MOnitor 

Contratuerca 

jE~;::[E~~]]~~jI- Dueto electrlco cuadrado 

, 

I 1:. __________________ ,, __ 

Conexiones con tuberla 
a los gabinetes 

Figura 4.2 Detalle de instalación de tablcro. 

Instalación de la tubería eléctrica 

Para esta actividad serán necesarios 4 clectnclstas y un supervisor durante 5 días 
La actividad consiste en la fijaCión de tuberías de acuerdo con las traycctorias mostradas 
en los diagramas de instalaCIón eléctrica y tubería. Se utdizarán tramos de tubo de pared 
gruesa de tres metros y de 3/4 de pulgada de diámetro. Para Unir los tubos se reqllcnrán 
copies roscados y utilizaremos cajas cuadradas para los cambios de trayeclona a 90 grados 
para fijar el lubo a esta caja cuadrada, se utilizarán dos contratucrcas y un momtor, las 
pnmcras fijan cl tubo a la caja, rrucntras quc el momtor protcge el cable de las pal1es filosa:, 
dcl tubo en sus extremos Para los hotones hbcradores de acccso y las lectoras se USdl Úll 

chdlupas eIl el muro 

I ,os tubos scr~l1l fi1ddOS a las paredes con ahr~lIadcra~ tipO 1 j Y cuando COI ran pO! kl" 
tceho:- sc so;;tcnddn con !x:dik."> de ;\("(.;10 SUjetados al techo 
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Instalación del cable dentro de la tubería 

Esta actlvidad la ejecutarán 4 electricistas y un supervisor durante 4 días. La 
actividad consiste en meter los cables por las tubeóas. Éstos viajarán desde la ubicación de 
los dispositivos de acceso (chapas, botones, lectoras, contactos magnéticos alannas etc.) 
hasta los tableros DSTP o de los tabler"os DSTP a los tableros D600. En esta actividad se 
requiere revisar a detalle el tipo y número de cables que viajarán desde una trayectoria a 
otra apoyándose siempre con los diagramas de instalación. Los cables en cada extremo 
deberán estar perfectamente identificados. Deberá tenerse cuidado de no instalar por la 
misma tubería cables de fuerza y -control. Para los cables de alimentacIón se utilizará 
tubería de pared gruesa y 1/2 pulgada de diámetro. 

Chequeo de cables 

Esta actividad será ejecutada por 4 electricista y un supervisor durante 1 día y tiene 
como finalidad corroborar que a cada tablero y accesorio lleguen los cables adecuados para 
su instalación, verificando continuidad a través de un multímetro. 

Distribución de cables en los tableros 

Se necesitarán 4 electricistas y un supervIsor durante 1 día para ejecutar esta 
actividad. Esta consiste en distribuir los cables desde el dueto eléctrico cuadrado de los. 
paneles hasta su gabinete correspondiente. 

Aterrización de paneles 

Se necesitarán 4 electricistas y un supervisor durante 1 día para ejecutar esu 
actiVidad. Cada uno de los gabinetes de los paneles deberá ser conectado al sistema de" 
tierras de edificio a través de un cable verde del número 12 a un tomillo en el pane[ 
provisto para este efecto. El motivo de ésto será el de proteger el sistema de descarga5 
electrostáticas además de poner los sistemas a una misma referencia de potencial cero. 

Instalación de chapas, botones y lectoras 

Se necesitarán 4 electricistas lj un supervisor durante 2 días para ejecutar csl.2! 
actividad. El trabajo conSiste en montar los dispositivos de acceso en los muros donde $.(: 

t:ncucntran las chalupas de instalación dejadas para este efecto Las chapas \ 
contrachapas se instalan en el marco y la parte superior de la puerta respectivamente \ 
debcrá CUidarse de qUL: 0stas empalmen perfectamente paul ¡ogldr un cien e correcto 
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Montaje y conexión de tarjetas electrónicas 

Se necesitarán 4 electricistas y el ingeniero encargado del proyecto durante 1 día 
para ejecutar esta actividad. Esta consiste en montar las tarjetas en los gabinetes y conectar 
los cables correspondientes a cada uno. Para el manejo seguro de tarjetas se requiere contar 
con una pulsera antiestática al momento de instalarlas para evitar un posible daño de los 
componentes de las mismas. La conexión de los cables se realizará también con sumo 
cuidado para evitar errores al conectarlos. Todos estos movimientos deberán apoyarse en la 
consulta de los diagramas de conexión. Los cables deberán estar ordenados de tal manera 
que no estorben o se sobrepongan en cualquier dispositivo de la tarjeta. Deberán estar 
amarrados con cinchos por grupo y tendrán números marcadores para identificarlos con 
precisión. 

Alimentación de los paneles 

Se necesitarán 2 electricistas y el ingeniero encargado del proyecto durante 1 día 
para ejecutar esta actividad. Se deberán verificar los voltajes de alimentación de la línea 
antes de conectarla a los paneles y se deberán identificar perfectamente la fase, el neutro y 
la tierra física. Los valores medidos en la alimentación deberán caer dentro de los rangos 
especificados para este efecto los cuáles pueden ser cotejados en el apéndice A. 

Confignración de los paneles 

Se necesitarán 2 mgenieros durante 3 días para ejecutar esta actividad. Esta consiste 
en configurar los paneles D600 con la ayuda de una computadora. Se dará de alta la base de 
datos y se cargarán horarios y priorid~des de acceso de usuarios, todo ésto con base en el 
programa especificado en el diseño de la base de datos. 

Pruebas de operación 

Se necesitara 2 ingenieros durante 3 días para ejecutar esta actividad. Esta consiste 
en rcal izar pruebas operativas al sistema a fin de demostrar su correcto funcionamiento o 
dctectar posibles fallas o errores al configurarlo e instalarlo. Dichos errores deberán ser 
corregidos durante esta fasc. 

Instalación de las nnidades D600 a la red de dispositivos 

Después de haber hecho todo el cableado general, conectarlo y probar los 
dispositivos que se mencionaron en el apartado anterior, se hizo la conexión de todos éstos 
a las unidades de control. 

En el piso de múqumas se escogió un lugar espeCial para nuestros dos controles 
Este se ehgló baJO las condiclOncs que sc soliCitan Cll el manual de 1I1stalaclón dd mismo 
contl nI. Estas cond ¡clones son las siguientes para cad<l una de las dos ullIdades que \' ,uno~ :\ 
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conectar: 

1. LocalizacIón y montaje del gabmete del control y su electrónica en un lugar 
adecuado. 

2. Conexlón de los hilos que Vlenen de cada punto de acceso a las entradas 
correspondientes de la tarjeta MTI de la unidad D600 que le corre;sponda según 
la puerta que controlen. 

3. Configuración de la base de datos para poder verificar la comunicación entre 
dispositivos. 

4. Hacer las pruebas del D600 con los puntos de acceso para verificar que las 
puertas correspondan al cableado que se les asignó. En este paso se verifica 
que los dispositivos cumplan con las caracteristicas que se les programaron. 

5. Hacer las pruebas de comunicación entre los dispositivos y el control para 
hacer una prueba general, primero con la trujeta que tiene más alta prioridad o 
prioridad ejecutiva y después con las de menor prioridad hasta haber concluido 
con las 50 tarjetas. 

A continuación se presenta paso a paso como se llevaron a cabo cada uno de los 
cinco pasos de instalación del sistema: 

• Localización y montaje del gabinete y su electrónica 

Primero buscarnos un lugar seguro, es decir, en el que no existía tráfico de 
personas, por la estática, el polvo y la humedad que éstas generan. De preferencia los 
ubicamos dentro de un anuario cerrado, este espacio permite que la puerta abra en su 
totalidad con un giro hacia la izquierda. Se montaron verticalmente a 1.5 metros ,sobre el 
nivel del piso para hacer fácil su instalación y acceso en el caso de su programación o de la 
aplicación de un servicio de mantenimiento. Esta ubicación permite que se tenga una buena 
ventilación por las ranuras del gabinete con una temperatura ambientc de 0° a 46° C. La 
humedad y el calor afectan la operación del control, por lo que se ubicaron cn un lugar 
donde la temperatura es menor a los 46° e y la humedad no produce condensados dentro de 
la unidad de control. 

Para montar el gabinete, primero abrimos éste con su llave, luego retiramos los 
tomillos que se encuentran en la parte trascra del mismo. Después retiramos la tarjeta 
clectrónica que está dentro, se desconectó el cable de la unión 11 de la tarjeta del control. 
Sacamos la tarjeta totalmente y la colocamos en un lugar seguro dondc no se cnsuciara o se 
dañara. 

El gabmctc cuenta en su parte postcrior con unas ranuras de 15.9 mm de diámetro 
sobre las que se tienen otras de 7.92 mm donde entran los tomillos y se sujetan a la pared 
para fiJar este de manera segura y firme. Estos tomillos penmten el fúeil montaje y 
desmontaje en los casos de aplicar un servicio de mantenimiento en el que se rCtllile¡<.l de 
n::tllar el módulo completo. Las mcdldas del gabinete son: alto 473 mm, largo 286,5 mm y 
ancho 146 mm. 

P:u,¡ la colocar la tarjeta ekct¡ónica ~e verificó que el :úea d<.: tlabaJo l'..,tU\'ICI:l 
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¡impm. Después se conectó de nuevo el cable que se desconectó de la termmal J l. Luego se 
conectaron las baterías de respaldo para el control y para la memoria RAM, éstas dos 
baterías vienen separadas para su protección. A continuaclón tenemos el sigUiente 
procedimiento para su instalación: 
G Procedimiento para conectar la batería de la memoria RAM 

l. La persona que instala se debe encontrar de frente al controL La batería se ubica dentro 
del gabinete, corno se muestra en la figura 4.3 

~ 
-BLK ,--, 

r-' h 

I 
h 

V ista de frente 

+ RED ,--, 
'--

I 
r 

Tarjeta de potencia 
de! control 

Batería para la 
RAM 

Batena UPS 

Vista lateral 

Figura 4.3 Ubicación de las baterías de respaldo. 

NOTA: De la figura anterior se ve que las terminales negativas se encuentran a la 
izquierda y las positivas a la derecha. No se deben aterrizar o poner en corto porque 
se dai'íaría la tarjeta. 

2 Asegurar la batería con las dos cintas de ny Ion que se proveen con la misma. Las dos 
cintas se pasan por las ranuras que se tienen en la base de la tarjeta, luego se pasan a 
través de los seguros para afianzar bien la batería al soporte. 

3 La batería se conecta hasta que se I?"rovcc de energía a la tarjeta. 

• I'rocedunicl1lo para If1stalar la balería UFS 

l. Poner la batería UPS cn la posición que se ve en la figura 43 Y ubIcar la:-, terminak:-. 
positiva y negatIva para no cometer errores La positiva se encuentra dd lado I.klccho y 
1,1 negativa dd I/quierdo al Igual qu\.! p~ua d prüccd!lT\1cnto de cone,¡ón de la de !.I 
RAM. 
I'n este Cí.l:-'l) tt:!l(nhl~ ~e¡" (lnt:1S qu..:: se tIenen qw: ,IS,,'guld1' d,,' tll:'. en tIC'. cntre si COI] 



los broches que tienen para fonnar dos cintas. Se asegura un extremo de cada cmta a la 
ranura superior del soporte del gabinete. Se coloca la batería entre el soporte y las cintas 
y se le asegura contra el mismo amarrando los extremos de las cintas a las ranuras que 
tiene este en esa zona. Se ajusta bien la tensión en las cintas y la batería está colocada. 

3. Para no dañar la batena no se conecta a la tarjeta principal hasta que ésta se alimenta 
con energía para su operación. 

El procedimiento de la conexión de las baterias es el siguiente: 

l. Se separa la tarjeta de control del gabinete de tal modo que fonne un ángulo menor a 60 
grados entre la taIjeta y el gabinete. 

2. Se conecta el conector PI con la entrada J6 de la taIjeta que corresponde a la fuente de 
poder del sistema. 

3. En el conector J6 se tiene una entrada hembra a la que se le conecta el cable negro del 
lado derecho, éste se conecta después con la tenninal negativa de la batería UPS. 

4. Se hace lo mismo, pero ahora con el cable amarillo del lado derecho, éste se conecta 
después con la tenninal positiva de la UPS. 

5. En el conector J6 se tiene una entrada hembra de la que sale un cable negro corto del 
lado derecho, éste se conecta con el cable negro de la batería para la memoria RAM que 
corresponde a la tenninal negativa de la batería. 

6. De esta misma tenninal sale un cable rojo que se debe conectar con la terminal positiva 
de la batería de la memoria RAM. 

7. Volver a colocar la trujeta en su posición inicial, atornillarla y fijarla de nuevo como 
estaba. 

Estas dos baterías se deben reemplazar cada tres años, para garantizar su óptima 
operación para que no se deterioren lo~ circuitos del contro1. 

~ Conexión de los hilos de los puntos de acceso con la (mjeta de control 

Los hilos que vienen de las unidades DSTP tienen una nomenclatura para que se 
les reconozca a la hora de la conexión con el D600. Estos hilos sólo se conectan a la tarjeta 
MTI del control, la cuál se encuentra dentro del gabinete del D600. Cada unidad D600 
contiene una de estas tarjetas MTI, la cuál se divide en dos secciones que son MTll y 
MTI2. Cada sección atiende a 8 accesos. Cada una de las dos secciones se conecta a las 
tenninalcs inteligentes STI's que se encuentran en las DSTP's: una es para los accesos del 
l al 8 y la otra para los del 9 al 16. Así tenemos la asignaCión de conectores por STI 
conectada como sigue· 

Primera unidad D600: 

MTli/1 MTI#2 
JI STII Lectora 1 JI S'1'II ¡,cctora 9 
J2 S'1'I2 Lectora 2 J2 S'I'I2 Lectora 10 "C 
B STI3 Lectora 3 J3 STI3 Lectora 1 1 Ne 
H S1'I4 LcctOI¿14 J4 S'I'I4 Ll.'ctora 12 I\C 

JS S'I'I5 Lectora 5 l' S'1'I5 I,cctora 1') '\C 
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J6 STI 6 Lectora 6 
J7 STI 7 Lectora 7 
)8 STI 8 Lectora 8 

Segunda unidad D600: 

MTI#1 
JI STI 1 Lectora 10 
J2 S TI 2 Lectora 11 
J3 STI 3 Lectora 12 
J4 STI4 Lectora 13 
J5 STI 5 Lectora 14 
)6 STI 6 Lectora 15 
J7 STI 7 Lectora 16 
)8 STI 8 Lectora 17 

NC= No conectada. 

)6 
J7 
)8 

MTI#2 
JI 
)2 
J3 
)4 
)5 
)6 
J7 
J8 

STI 6 Lectora 14 
STI 7 Lectora 15 
STI 8 Lectora 16 

STl1 Lectora 18 
STI 2 Lectora 19 
STI3 Lectora 11 
STI4 Lectora 12 
STI5 Lectora 13 
STI 6 Lectora 14 
STI 7 Lectora 15 
STI8 Lectora 16 

NC 
NC 
NC 

NC 
NC 
NC 
NC 
NC 
NC 

De la información anterior "se observa que algunos conectores de las tarjetas MTI 
no se encuentran conectados, esto es porque se asignaron nueve lectoras al primer control y 
diez al segundo. Por esto al primer control le quedan siete conectores libres (sin conectar) 
para futuros usos. A la segunda unidad le quedan seis sin utilizar por el mismo motivo. La 
asignación de la puerta que controlan se hace como ya se explicó en el capítulo 3 en las 
figuras 3.1 y 3.2 (ver páginas 55 y 56). 

De los diagramas de conexiones de las dos unidades D600 que se ven en las 
figuras 3.1 y 3.2 anteriormente mencionadas, se ve el tipo de cables, la cantidad y dondc se 
conecta cada uno dc éllos. Sin embargo para tener otro panorama de cómo sc concctaron 
cada uno de los hilos que vienen de las DSTP's a los concctores de las tarjetas MTI del 
control correspondiente, se tiene la figura 4.4. 

Del diagrama de la figura 4.4 se observa quc cada conector tiene cuatro hilos de 
conexión con los STI' s. Dos de esos hilos están dedicados a la recepción y los otros dos a la 
transmislóu. El protocolo de comunicación que utilizan estos sistemas se llama Protocolo B 
y es un dlseño proplO de la empresa que los comercializa. 

Los números que se encuentran entre paréntesis corresponden a las lectoras de la 9 
a la 16 que se le conectan a la tarjeta MTI#2. Las conexiones a los hilos de cada lectora son 
iguales, la diferencia es la asignación física de la unidad a la que le envían la lI1[ormaelón 
las MTl 's o de la Unidad que la reCiben. 



JI 

CfiliiJ 
NCA BCD 

NCA BCD 

Nomenclatura: 
A RX-B 
B RX-A 
e TX-B 
D TX-A 
NC 

J3 J5 

CfiliiJ CfiliiJ 
NCA BCD NCA BCD 

NCA BCD NCA BCD 

Canal de recepción 
Canal de recepción 
Canal de transmisión 
Canal de transmisión 
Terminal no conectada 

J7 

~ 
NC A BCD 

NCA BCD 

STI 8 (16) 
STI 7 (15) 
STl6 (14) 
STl5 (13) 
STl4(12) 
STI3(11) 
STI 2 (10) 
STI 1 (9) 

I,os números ¡,;n paréntesis corresponden a los STI' s que ,c concct<lll a Id M n tI') 

FIgura 4.4 DIagrama de conexiones de la tarjeta M l'I a los STI. 



En la figura 4.5 tenemos un ejemplo de la conexión de una STI, la número 8 a la 
tarjeta MTI del control: 

Mn# l EN LA TERMINAL 
CONTROLADORA 0600 

, J8 

: ~ 
~---------------------~----

NCA 8 e D 

~-------------------------------' 

: ST! EN EL PUNTO 
: DEACCESO , , 
¡ STI 8 (16) , , 

i J3~ i 
~---------------~----~ 

NOTA: La nomenclatura de las letras es la misma que la de la figura 4.4 

Figura 4.5 Ejemplo de la conexión entre una STl y la tarjeta MTl del control. 

La conexión a la impresora es otro de los aspectos que se tiene que considerar. Esta 
conexión se hace mediante una interfaz RS-232-C que se conecta al conector J14. El 
control envía los datos a la impresora en ese formato a la velocidad de 1200 bauds. 

La conexión a la terminal de programación también se hace a través de la a misma 
interfaz RS-232-C, y los datos también se leen en este formato a la misma velocidad. La 
conexión se realiza al conector J 14 como en el caso de la impresora. Cuando se tiene un 
sistema que tiene operando computadora e impresora simultáneamente, la computadora se 
conecta al D600 y la impresora a la computadora. 

Cuando se ha terminado de conectar todo el cablcado de las SlT s y se tiene 
conectada la terminal de programación, entonces se conectan las baterías del 0600 a la 
alimentaCión. La batería UPS acepta valores de alimentación de entrada de 120 YAC o 240 
V AC, ese valor lo determina el usuario según el tipo de alimentación que tenga. Si es 
monofásica será la primera y si es trifáSica será la segunda. Para seleccionar el valor se 
tiene un lIllcrruptor dentro de la tarjeta de la fuente de alimentación quc tiene los dos 
valores. y sólo es necesario seleccionar el valor de voltaje que se tenga El mtenuptor "L' 

locali:l.<-l en la parte superior lzqlllcrda de la tarjeta de la fucnte de alimentaCión 

!.d batería dI.; la RAM se (kbl' conectar a la tcrmina! .J:; de la l:!r]da dc! eOllu()1 par;! 
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que ésta empiece a operar correctamente. 

.. Configuración de la base de datos 

La configuración es otro paso muy importante de nuestra instalación, ya que 
aunque todo esté bien conectado, si no se tienen los datos para controlar el sistema, no es 
útil tener una conexión correcta. Esta configuración de la base de datos del sistema se 
estudió en el capítulo 3 por lo que se debe referir a esa parte para su consulta. 

• Prueba final de operación del control 

Una vez que el cableado y la alimentación de energía se completaron, se pudo 
verificar que todo estaba operando bien en cuanto a alimentación y comunicaciones se 
refena. Esta inspección se hizo observando las luces que tiene el control en sus tarjetas y en 
su CPU, de acuerdo a los siguientes puntos: 

1. Tarjeta del CPU: Después de conectarla a la alimentación, se deben encender los 
siguientes focos para comprobar la correcta operación del control. Se encenderán los 
focos LDl, LD2 Y LD3 en rojo, que corresponden a los valores +12, +5 y -12 VDC 
respectivamente, así como el foco amarillo LD5 que corresponde a la línea +5 V. 

2. Batería de respaldo de la RAM: Se desconecta el conector J9 de la taIJeta del CPU, el 
foco amarillo LDS se debe mantener encendido y los otros rojos deben apagarse. Si el 
foco amarillo se apaga, la batena se debe reemplazar. Vuelva a conectar el cable al 
conector 19. 

3. Tarjeta de protocolo B: El foco rojo que se encuentra en esta tarjeta debe de prender y 
apagar cuando el sistema se encuentre transmitiendo datos, cuando se encuentre 
recibiendo el que se encenderá será el foco verde. Cuando la transmisión se hace con el 
CPU los dos focos se mantienen encendidos. 

4. Tarjetas MTI#l y MTI#2: Estas tarjetas tienen focos en el centro de cada una, son dos 
barras de focos de 10 segmentos cada una que se encienden de rojo cuando transmiten y 
de verde cuando reciben. La barra de focos rojos se identifica como UI2 y la de focos 
verdes como U9. Las primeras ocho luces de cada segmento representan a las STI' s del 
sistema y las otras dos no se usan. En la barra verde es lo mismo pero sólo la luz 9 es la 
que no se usa. Cuando se energiza correctamente a la tarjeta, la barra verde se enciende 
totalmente. 

5. Tarjeta del CPU: El foco verde LD4 representa los cielos de reloj internos del sístema. 
Este foco se cneiende aproximadamente cada segundo para indicar que los ciclos del 
reloj son los correctos. Esta luz se encuentra en la parte supenor izqUIerda del conector 
J8 del CPU. 

6. Si alguno de los focos no opera como se describió antenormentc se debe verificar el 
cableado. SI todo opera correctamente, el sistema está listo para la siguiente etapa que 
se refiere a las pruebas de operación con la deteCCión de las tarjetas de acceso 

• Pnu:?has de cOn/IlIIlCaCiÓII elltre lo.s {J¡sposrtrvos 

Para rcahzar estas pruebas fue necesario tener una t:1!]da con una piOgralll.\C10ll 
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que la hace ser privilegiada para todos los accesos. Por medio de esta tarjeta se pudo 
accesar a todas las puertas que se encontraron bajo el control del 0600. El procedimiento 
consistió en hacer pruebas lectora por lectora. En las lectoras que no operaban, se tuvo que 
verificar el cableado y la conexión entre ésta y los otros dispositivos, para descartar 
cualquier error humano hecho en la instalación o en la configuración de la base de datos. 

Después de pasar esta tarjeta, se presentaron las otras 50 una por una para venficar 
que cumplieron con lo programado sin fallas. Si alguna no operaba correctamente, se 
verificaba la base de datos para ésta y se le corregía si era necesario. 

Después de algunas correcciones, todo operó como debía sin fallos, entonces se 
pudo decir que esta etapa de la instalación se liberó y la tenninal controladora del sistema 
operó correctamente. 

• Mantenimiento de la terminal controladora 

Los siguientes pasos deben ser hechos dentro de los periodos de tiempo que 
recomienda el fabricante para que la tenninal opere sin fallos: 

l. La terminal se debe aspirar de polvo ca~a seis meses, o más seguido en el caso de que 
la terminal no se encuentre en un ambiente libre de polvo. También se le debe revisar 
en los periodos de mucho viento. 

2. La continuidad del circuito de tierras se debe verificar periódicamente. Esto es porque 
las tarjetas de control se aterrizan durante sus ciclos no operativos. 

3. Las baterías de la memoria RAM y de la UPS se deben reemplazar cada 3 años. 
4. Las siguientes pruebas se deben realizar mensualmente: 

a) Los focos LD1, LD2, LD3 Y LD5 se deben mantener encendidos después de 
aplicárseles energía. Estos focos se localizan en la esquina superior izquierda de la 
tarjeta del CPU. 

b) Se verifica la operación de la batería de respaldo dc la R..A1v1 desconectando el 
cable de la terminal J9. La luz amarilla LD5 debe mantenerse encendida, si no lo 
hace, entonces se debe reemplazar por una nueva unidad. Cuando se tennine de 
hacer esto, se vuelve a conectar el cable J9. 

c) Observe los focos indicadores de las MTI. Estos focos deben hacer un barrido de 
las luces de dos veces completas en aproximadamente un segundo. El barrido se 
hará nonnalmentc en los 8 focos que le corresponde a cada STL Con ésto se 
verifica que el CPU opera correctamente y que las STI's transmiten y reCiben datos 
bien. 

d) El décimo foco se debe encender continuamente para venficar el bajo voltaje que le 
envía la fuente a la MTI. Si algún foco no se enciende después de haber verificado 
quc su STI correspondlCnte opera bien, que el cableado no tenga defiCiencias y que 
la continuidad entre dispositivos sea correcta, el controlador se debe reparar 



4.2 PROGRAMA DE MANTENIMIENTO 

El propósito es mostrar las actividades pnncipales que se deben realizar durante el 
mantenimiento de todo lo relacionado con nuestro sistema de contro! de acceso, así como 
las medidas a tomar para sus pruebas. 

Este mantenimiento comprenderá los dos equipos de control D600, sus 
correspondientes DSTP's, así como sus lectoras chapas y cableado que se relacionan entre 
sÍ. 

Las personas que realicen el mantenimiento deberán estar capacitadas y autorizadas 
por el administrador del edificio, tener la experiencia y responsabilidad requeridas. 
También deberá contar con las herramientas adecuadas y en perfecto estado para este tlpo 
de trabajos. Se requerirá del equipo necesario para las pruebas y mediciones con lo cual se 
determinará el buen funcionamiento de los equipos. 

Los equipos que utilizaremos s<::rán mencionados a continuación: 

Aspiradora, trapos de limpieza, líquidos limpiadores, aire comprimido, vóltmetro, 
amperímetro de gancho, medidor digital, lámparas de mano con cubierta de plástico, 
extensiones con cable de uso rudo y protector para lámpara y extintores contra incendios 
(mínimo dos) y una fuente de corriente directa para hacer las pruebas de las chapas 
magnéticas. 

Estos equipos y herramientas deberán ser exclusivos para e! mantenimiento del 
Sistema de control por lo cual se guardarán en un lugar fijo y seguro, y só!o el personal 
autorizado tendrá acceso a éllos. 

La determinación de la fecha para el mantenimiento se hará por lo menos con 15 
días de antiCipación y se le avisará a cada uno de los condóminos, 10 cuáles deberán 
confirmar que están enterados, debido a que habrá cortes de energía que desactivarán el 
control de acceso a sus departamentos y al estacionamiento por un período detenninado La 
definición de la fecha, deberá tener Gomprendido el día del inicio y el de tennino del 
servicio, así como el horario en el que se realizará. 

Este mantenimiento se tendrá que realizar mínimo una vez cada dos años, y 
tendremos una reviSión periódica cada tres meses de todo el sistema dc control, de lo cual 
se podrá desprender un mantenimiento por algún equipo o cableado cn mal estado. 

Debido a que el edificio cuenta con una planta de emergencia, una semana antes al 
mantenimiento se deben llevar a cabo las siguientes acciones: Verificar el estado operativo 
de la planta (motor de combustión iutema y generador eléetnco e intelruplor dc 
tr;:msfcrcneia). Verificar y confinnar que para el día del mantenlll11Cnto se ten~~l 

comhustIble sufiCiente para el tiempo de trah,~o de mantcnilTIlento (en caso de que se haga 
un corte dc energía);t\ :::.istcma de control, más dos horas de lcscrV,L 



Los pasos a seguir antes del mantenimiento serán los siguientes: 

Revisión previa de todos y cada uno de los componentes que conforman el 
sistema de acceso, para conocer si presentan componentes dañados para que en 
caso de ser necesano, tenerlos listos para su reposición, debiéndose prever su 
adquisición para contar con ellos el día del mantenimiento. 

Reunión entre el personal que llevará acabo el mantenimiento y el o los 
responsables del edificio para conocimiento y comentarios al programa de 
actividades y la presentación de los responsables de las mismas. 

El día del mantenimiento se deberán realizar las siguientes actividades: 

Una (l) hora antes del inicio se debe confirmar: 

El estado de los extintores, los cuales deberán estar localizados próximos y 
accesibles al personal que realice el mantenimiento. 

La presencia de todo el personal que intervendrá en los trabajos. 

Recuento y revisión del estado de los equipos de prueba, herramientas e 
instrumentos de medición que se emplearán. 

Partes que deben sustituirse. 

Colocar barreras alrededor de los lugares donde se esté realizando el 
mantenimiento, para evitar el acceso a personal no autorizado. 

Debido a que posiblemente habrá un corte de energía, treinta minutos antes al 
ImClO del mantenimiento se arrancará la planta de emergencia para observar su 
comportamiento. Después de 15 minutos, sé vera como funcionan todos los sistemas quc se 
apoyan de la planta de emergencia para su operación. 

Las medidas de seguridad al inicio serán las siguientes: 

• Una vez verificado el funcionamiento de la planta de emergencia, se procederá a 
desconectar el lOterruptor que se ubica en el tablero general que alimenta al 
edIficio, para que de esa manera se corte la energía de alimentación. 

• Verificar mediante el voltímetro que no exista potencial de alimentaCión al 
edificio (en caso de ser necesano). 

• Si no se necesita un corte de energía en el cd¡flcio, verificar que lo~ cqtl!pOS que 
se Intervengan no presenten potencial para eVitar un daño al personal y al mismo 
~qllipo 



• Abrir los gabinetes de los equipos del sistema de control y verificar si tienen o 
no potencial. 

A partir de este momento es posible iniciar el programa de pruebas ~ 
mantenimiento del sistema de control. 

4.3 ACTIVIDADES 
MANTENIMIENTO 

DEL PROGRAMA DE PRUEBAS y 

Uno de los puntos más importantes a revisar durante el mantenimiento y que es e: 
cerebro de nuestro sistema serán: el tablero de control de acceso al edificio (D600) y ei 
tablero de control de acceso al piso de máquinas y departamentos (D600). 

Los puntos a seguir para el programa de pruebas y mantenimiento de cada uno de 
los equipos involucrados serán los siguientes: 

- Tablero de control de acceso D600 

1) Verifique la fJjación firme en el lugar correspondiente (ajustar de ser necesario). 
2) Inspección visual externa e interna utilizando la llave de acceso para esto último. 
3) Revisión de voltajes de alimentación (12 VDC) y aseguramiento de conexiones 

firmes en su interior. 
4) Inspección fisica y medición de. voltajes de baterías de respaldo. 
5) Realizar simulación de falla de alimentación y verificar que el sistema contmúe 

operando con baterías de respaldo. 
6) Realizar limpieza interna y externa aplicando aire comprimido y spray limpiador 

para tarjetas sin grasa. 
7) Verificación de focos indicadores de energía en tarjeta CPU (5V, + 12V y -12V). 
8) Dejar operando el equipo en condiciones normales. 
9) Revisión y actualización de la base de datos. 

- Interfaz inlehgente DSTP 

1) Inspección visual del equipo y fijación del mismo. 
2) RevisIón de conexiones fijadas adecuadamente. 
3) Medición de voltaje de ahmentación (120 V) Y de baterías de respaldo. 
4) Venficación de la continuidad en el circuito de ticrras. 
5) Verificación dc la comunicación con el D600 a través de los rocoso 
ó) Presentar una tarjeta válida y comprobar que el foco verdc de la lectora enciende. 
7) Presentar una tarjeta mválida y comprobar que el foco rojo de la lectora enciende ~ 

que no se energize la chapa. 
S) ReVisión de la operación de los Tamper.\". 
0) Aplicar ~nre comprimido para reali/ar limpIeza con spra)' illllpmdol ~in gra~a 

1'>() 



10) Simulación de falla de energía de ahmentación y verificación de la operación con 
baterías. 

11) Verificar que el equipo se quede operando normalmente. 

- Lectora de tarjetas de proximidad tipo bateria L54E 

1) 
2) 
3) 
4) 

5) 

6) 

7) 

8) 

9) 
10) 
11) 

Inspección visual del equipo. 
Verificación de la fijación correcta del módulo en el lugar asignado. 
Verificación de la fijación de cables y conectores. 
Verificación de las condiciones de humedad y temperatura que estén entre O a 95% 
de humedad y _40°C a 70°C, empleando un humidificador y un termómetro. 
Verificación de la operación correcta de lámparas indicadoras de acceso permitido o 
negado. 
Verificación de la capacidad dejas lectoras pasando una tarjeta de proximidad 
programada dentro del rango de alcance de estas. 
Para revisar el alcance de la antena coloque la orilla de una tarjeta a 3cm. de la 
tarjeta y rotela a 30°, 45°, 60° Y verifique cual es el grado en que la lectora se activa. 
Retire la cubierta de la lectora teniendo mucho cuidado de no dañar la antena ya que 
quedará expuesta. 
Aplicación de aire comprimido para su limpieza. 
Colocación de la cubierta'y realización de la prueba operativa. 
Realizar prueba con una tatjeta de acceso no autorizado y chequeo de la operación 
del foco rojo. 

- Tarjetas de acceso de proximidad K54 

1) Inspección fisica de la tarjeta. 
2) Limpieza externa. 
3) Verifique que sea reconocida por el módulo lector. 

- Chapa maglZética 268 

1) Realice inspección visual para descartar daño fisico. 
2) Asegurarse de que las conexiones están firmemente aseguradas. 
3) Rcahce prueba para energizarla y al activarse verifique que accIOne correctamente. 
4) Aplique aire comprimido y realice limpieza (Con spray limpiador, sin grasa). 
5) Verificar el valor del voltaje de operación que esta llegando a la chapa. 
6) SI es necesario ajustar la fijación del magneto y contra para asegurar el agarre dc la 

puerta. 

- Botón para uso pesado 

1) InspeCCión física para destacar posible daño 
2) Asegurarse de que esté Iinncl11entc sujeto en el lugar correspondiente 
1) Vcnfíque que las conexiones es.tán fim1emcntc sujetas. 
4) Ascgur~r5c que la chapa es liberada al presionar el botón 
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5) Aplique aire comprimido y realice limpieza con spray limpiador. 

- Contacto magnético para supervislón de las puertas I085T 

1) Inspección fisica para detectar posible daño. 
2) Asegurarse que la conexión sea firme en sus terminales. 
3) Asegurarse de que esté fijamente instalado. 
4) Asegurarse de que el contacto opera adecuadamente realizando una prueba. 
5) Lirnpie las áreas de contacto (Con spray limpiador). 

- Baterías de reserva SB-12, para interfaz inteligente y D600 

1) Inspección física de terminales que no estén sulfatadas. 
2) Medición del voltaje de operación (Alimentación 127 V Y batería). 
3) Desconecte la batería de J3 y espere 5 minutos antes de pasar al punto 4. 
4) Conecte un multímetro y mida el voltaje de la batería sin carga. 
5) El voltaje debe medir entre 12.6V y 13.8 V, si mide menos de ese valor, las baterías 

se encuentran posiblemente descargadas para lo cual habrá que sustituirlas. 
6) Limpieza externa con aire comprimido y spray limpiador, sin grasa. 
7) Realizar la simulación de falla de alimentación y revisar el tiempo de respaldo (4 

horas como mínimo). 

- Puertas de acceso principal, pluma de estaclOnamiento PB, puertas de plSO de máquinas 
y departamentos y elevador montacoches 

1) Lo que se hará en este punto es simplemente engrasar y limpiar las canalizaciones, 
bisagras y sistemas de engranes que intervienen en el movimiento, para que de esa 
forma se garantice un menor desgaste y mayor confiabilidad en el funcionamiento 
integral del sistema. 

2) Se probará cada uno de los interruptores de límite de las puertas de acceso principal, 
observando su operación en la tenninal. 

3) En caso de que estos intenuptores necesiten ajuste, se procederá a hacer uso del control 
manual de la puerta. 

4) Para la pluma sólo se verificará el funcionamiento correcto del lazo detector. 

5) En las puertas de departamentos y piso dc máquinas se verificará que sus alarnlas 
operen COITcctamente dentro del sistema y que el funcionamiento y alineación de las 
chapas magnéticas sea el correcto. 

6) Se probará para cada punto de acceso. su funcionamlCllto correcto al scnsal la~ tal )da'. 

7) bl lo referente al ekvador montacoches, se lubrican'm SlIS parles móv!lcs y su~ 

cllgranes. 



8) También se revisará la operación de los interruptores de límite operando manualmente 
el elevador y probando uno a uno los intenuptores, accionándolos para que realicen sus 
operaciones correspondientes. 

Una vez hecho lo anterior para todos y cada uno de los sistemas involucrados en el 
control de acceso, se procederá a verificar la puesta en marcha del sistema completo para 
finahzar de esa manera el programa de pruebas y mantenimiento. Para realizar ésto, se 
deberá probar cada uno de los puntos controlados y verificar alannas y reportes en la 
terminal, para lo cual se hará uso de radios de comunicación. 

Si todos los puntos controlados se aprueban, se dará por tenninado el 
mantenimiento, pero en el caso de que alguno o algunos no lo hagan, se tendrán que reparar 
inmediatamente y hasta que ésto suceda, se tenninará el trabajo y se podrá liberar el 
sistema. 

4.4 ANÁLISIS DE COSTOS DE LA INSTALACIÓN DEL SISTEMA 

A continuación se presentará un análisis de los costos que implicó la instalación de 
todo el sistema, estos costos incluyen materiales y mano de obra. Este análisis se presenta 
desglosado para cada sistema y su ins.talación, así es más sencillo ubicar cada etapa de la 
instalación, así como su costo. 

• SIstema de control de acceso 

Qty Descripción Costo unitario Total 

2 Unidades D600-2 $ 2300.00 $ 4,600.00 
10 DSTP $ 900.00 $ 9,000.00 
19 Lectoras L54-E $ 200.00 $ 3,800.00 
12 Chapas magnéticas $ 600.00 $ 7,200.00 
12 Botones $ 2000 $ 240.00 
100 Tarjetas de proximidad $ 2.00 $ 200.00 
10 Baterías SB-12 $ 500.00 $ 5,000.00 
12 Contactos magnéticos $ 20.00 $ 240.00 
80 Horas de programación 

y conexión de la D600 $ 80.00 $ 6,400.00 
Total $ 36,680.00 

• Pluma, puertas del montacod/es y portón prlllcipal 

Qty Descripción Costo unitario Total 

Control para pluma $ 500.00 500 Ill) 



Pluma AUTOGATE $ 1200.00 $ 1,200.00 
Instalación de la pluma $ 400.00 $ 400.00 

2 Motores de YS. HP, 
24VDC $ 300.00 $ 600.00 
Portón y su instalación $ 1500.00 $ 1,500.00 
Control para portón $ 500.00 $ 500.00 

I Malla sensora (loop) $ 700.00 $ 700.00 
2 Sensores fotoeléctricos $ 136.00 $ 272.00 
Qty Descripción Costo unitario Total 

6 Motores de 14 HP 
24VDC $ 150.00 $ 900.00 

Total $ 6,572.00 

• Instalación eléctrica 

Qty. Descripción Costo unitario Total 

4 Rollos de cable CAT5 $ 128.80 $ 515.20 
4 pares PVC 

2 Rollos de cable CAT5 
Plenum sólido $ 391.94 $ 783.88 

82 Tramos de 3 m de tubería $ 4.00 $ 328.00 
82 Abrazaderas $ 0.50 $ 41.00 
36 Registros $ 0.80 $ 28.80 
72 Contras $ 0.30 $ 21.60 
17 Juegos de herrajes $' 30.00 $ 510.00 
72 Monitores $ 0.30 $ 21.60 
20 Metros de dueto $ 1.50 $ 30.00 
640 Horas mano obra $ 8.00 $ 5,120.00 
20 Días supervisión $ 100.00 $ 2,000.00 

Total $ 8,884.88 

• Total del proyecto 

Sistema de control de acceso $ 36,380.00 
Pluma, montacochcs y puertas $ 6,572.00 
Instalación eléctrica $ 8,884.88 

Subtotal $ 51,836.88 
15% l.VA $ 7,775.53 
Total $ 59,61241 

El presupuesto se c;'llculó en dólares amen canos y el proyl..:cto ¡,mió en IIlSlal;'\lsL 
2 J días, ell los que no se contemplaron los tiempos de rcpclracíoncs de albaildcrí;:¡ ell lo,," 
casos de ITnplantaclón de sistem.ls al pISO y paredes, ya que esa ra:-.c de la lllslalaclóll cor 110 



por parte del administrador del inmueble. 

El capítulo aquí presentado da Una idea general de todos los elementos 
involucrados en la instalación de un sistema, desde la colocación de las redes de cableado, 
hasta la mstalación y el mantenimiento mismo de los sistemas. También se contempla la 
coneXIón entre diversos componentes electrónicos y su comportamiento. En la siguiente 
sección veremos las conclusiones y los resultados que se obtuvieron mIentras se llevó a 
cabo la solución del problema aquí visto. 



RESULTADOS 

Una vez solucionados todos y cada uno de los problemas, el Slstema completo se 
Integró estando listo para ser probado 'y liberado. El resultado de la Instalación de los dos 
controles después de haber corregido algunas fallas del alambrado fue sattsfactorio, ya que 
la operación se normalizó .al 100% en cuanto al control se refiere. Las lectoras operan 
correctamente para todos los sistemas, así COmo todos los dispositivos que estas controlan y 
operan. 

La parte correspondiente al programa del montacoches que se programó se probó 
primero con un simulador del sistema en una computadora, antes de ser cargado a la 
memoria del PLC. Cuando se verificó que su operación era la correcta, se le cargó a la 
memoria a través de un disco, donde estaba grabado el programa, y de una computadora 
conectada a la interfaz de programación al PLC. Finalmente se verificó que el programa 
operaba de la manera correcta utilizando la combinación de operaciones del D600 y el PLC, 
se pudo liberar el programa de operación del montacoches en su modalidad de sistema de 
control de acceso. El resultado de la combinación de la operación de los dos sistemas fue 
correcto y sin fallos. 

CONCLUSIONES 

La actualización, crecimiento y desarrollo de nuevas tecnologías de automatlzación, 
como son los sistemas de acceso tanto vehicular como peatonal y/o la implementación de 
estos para las diferentes áreas de interés, tanto de corporativos, de casas habitación e 
incluso edificios ó zonas residenciales, es una practlca común de hoy en día dadas las 
necesidades de tener funcionalidad, seguridad e incluso comodidad de las entradas y/o 
salidas así como áreas restringidas para cierto personal. 

La integración de varios módulos electrónicos es una fonna de automatizaCión que 
se practica actualmente y que tiene la característica de poder emplear equipos de marcas 
distintas y los cuales pueden ser los mejores o más adecuados para una aplicación 
particular. También tiene la característica de poder hacer consideraciones a futuro tales 
como, el crecimiento del propio Sistema para manejar una mayor cobertura tanto de 
personas como de áreas de interés. Dados los avances tecnológicos a un ritmo acelerado, los 
Sistemas deben ser conSiderados para adaptarse, modificarse e integrarse a futuros sistemas 
de control de acceso, para ello es importante tomar en cuenta los diferentes proveedores que 
existen en el mercado nacional e internacional para asegurar en el mejor de los casos la 
eXistencia de partes y refacciones y ventajas propias de los equipos que maneja cada uno de 
ellos 

Debido al crecumento de estos sistemas de control de acceso, asi C01110 Id 
<llltOmatI7<lC¡Ón de los inmuebles. nosotros nos preocupamos por emplea! esta tecnología 
conocer un poco más sobre ellos asi eomo hacerlos del conOClllllento de otros. 



Mucho fue lo que se aprendió sobre los sistemas de control de acceso y sus 
aplicaciones, ya sea en pequeñas o grandes escalas. También aprendimos la fonna en la que 
los diversos componentes de control y automatización (de marcas distintas) se pueden 
vincular, de tal fonna que los pudimos integrar para que desarrollen un trabajo conjunto en 
una actividad especifica. Para realizar lo anterior existen diversas soluciones o fonnas de 
hacerlo, pero escoger la optima es lo que hace la diferencia. Para ésto no basta conocer un 
solo equipo e integrarlo, sino que debemos conocer varios de ellos y aplicarles un estudio 
de sus ventajas y desventajas para poder discriminar a los que no son adecuados a la 
solución d~ nuestra aplicación. 

El primer problema que tuvimos que resolver fue el de la ubicacIón de lectoras. 
sensores y equipo en general, lo cual era necesario para brindar una mayor comodidad y 
seguridad. 

Una de las actividades que nos llevo mucho tiempo, fue el conseguir la información 
técnica de cada dispositivo, ya fuese directamente con el proveedor o en algún catalogo o 
manual, debido a que no se tiene un acceso fácil a ese tipo de información, sobre todo 
cuando es tecnología actual. 

Una vez conseguidos los datos necesarios de cada eleinento, al comenzar a integrar 
con el sistema D600, nos percatamos de la necesidad de manejar mas de 16 accesos (que es 
la capacidad máxima de cada unidad D600), por lo que pensamos en conectar otra unidad 
de control extra y tener un excedente pira control de futuros accesos. 

Otro de los problemas encontrados durante el desarrollo fue la forma de poder 
controlar los desembarques del elevador montacoches empleando nuestro sistema de 
control de acceso. Esta modificación es complicada y se necesitó de la asesoría de la 
compañía encargada de modernizar el control del elevador para que pudieramos mtegrar la 
operación del montacargas al control de acceso. Las señales de control requeridas para el 
elevador son 2: una para indicarle que se tiene acceso a él y otra para indicarle el piSO a 
donde desembarque. Como solamente teníamos un pulso que nos proporcionaba la STl 
correspondiente de la DSTP al acceso del elevador, la solución fue tomar el valor ncgat1\o 
de la lectora correspondiente a la entrada de la planta baja, la cual nos permitiría tener la 
scilal de acceso al elevador y la señal de la otra lectora nos daría el piso de desembarque 



APENDICE A 

1. Chapa magnética serie 268 

La chapa magnética serie 268 tiene CARACTERÍSTICAS que facilitan su 
instalación, como puede ser: sobre una superficie estrecha, es decir 2" (pulgadas) de 
ancho para poder incrustarse en cualquier marco de puerta, y no requiere alguna 
herramienta especial para su instalación, además la chapa desarrolla una fuerza de 
1200 lbs. (544.8 Kg) lo cual p'ermite tener un alto nivel de seguridad. 

Esta chapa opera con una interfaz para el sistema de control de acceso 
automático. 

ESPECIFICACIONES: 

Voltaje de entrada: 12VDC 

Corriente: 0.750A 

Fuerza: 1200 lbs. (544.8 Kg) 

CARACTERÍSTICAS COMUNES: 

Selector de voltaje de entrada. 

BaJo consumo de potencia. 

Interruptor de puerta (DSM), señal que indica sí la puerta está abierta o cerrada. 

Sensor de emisión rnagnéti~a (MBS). 

• Opción de tiempo ajustable (1\ TD). 

La conexión y la configuración dc la chapa magnética SI.; puede observar en bs 
¡¡gura A-I y A-L Y en la figura A-3 se puede observar el interior de la chapa 

A-.: 
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Figura A-l Diagrama de conexión para chapa magnética serie 286. 
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Figura A-3 Estructura interna de la chapa magnética serie 286. 
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2. Tarjeta de acceso de proximidad K54 

Las Tarjetas de Proximidad de Cardkey proveen un control de acceso conveniente:
muy confiable, sin que sea requerido el contacto entre la lectora y la tarjeta. La Tarjeta de 
Proximidad una vez que ha sido energizada por la cabeza de la lectora, genera un código 
preprogramado que es transmitido a la lectora de la tarjeta. 

Cada Tarjeta de Proximidad está programada con un código único que es 
pennanente y virtualmente imposible de copiar. De igual modo las tmjetas son 
programadas con un código de sitio, que pennite distinguirlas entre distintas facilidades e 
instalaciones. 

Gracias a la avanzada tecnología utilizada, ha sido posible la creación de una tarjeta 
de proximidad, con un rango de lectura extremadamente consistente que virtualmente no se 
ve afectado por la interferencias de cuerpos o por las condiciones ambientales. Una ampliz 
selección de diseños de lectoras es ofrecido, con rangos de lectura que van desde 5 hasta 24 
pulgadas (12.5 cm hasta 60 cm aprox.). 

CARACTERÍSTICAS Y BENEFICIOS: 

Convenientes. Las tarjetas pueden ser presentadas a la cabeza de la lectora dcsde cualquier 
ángulo, obteniendo una lectura rápida y precisa. 

Seguras. Las tarjetas K54 ofrecen más de 137 mil millones de códigos únicos. 

Durabilidad. Las tarjetas son flexibles y fuertes. Resisten agrietamientos y rupturas. 

Rápidas. No es necesario hacer contacto entre la lectora y la tarjeta. 

Confiables. Las tarjetas de proximidad no usan baterías, lo que evita la tedlosa tarca de 
lidiar con cambios o pérdida de baterías. 

Delgadas. Se pueden llevar junto a tarjetas de crédito, bien sea en su bolslllo o cartera 

. :\." 
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ESPECIFICACIONES DE AROUITECTURA E INGENIERÍA: 

El control de acceso debe ser proveído por un suficiente número de tarjetas de 
proximidad que satisfaga los requerimientos del usuario. Lás tarjetas deben ser codificadas 
con un número único y un código único para identificar la instalación en la cual la tarjeta 
puede ser utilizada. El uso de la tarjeta no debe requerir ningún contacto físico entre la 
tarjeta y la lectora para funcionar. La operación de lectura nO debe depender en la 
orientación de la tarjeta con respecto a la lectora. No se aceptarán tarjetas que contengan 
baterías. Todas las tarjetas deben tener un orificio para la colocación de un clip para 
tdentificaciones. 

ESPECIFICACIONES: 

Medidas de la tarjeta 
5.4cm x 8.57cm x 0.18cm 

Te~peratura d~ operación 
-45 C hasta 70 C 

Humedad 
5% a 100% humedad relativa (no congensada) 

= 

CardKey 

K54 

:-----54cm-----j 
r-O 3cml --p.4cm:--- I J ' L __ ¡: 
r---- -:::!:::=I : , , , 

, , , 
8.~cm 

, , , 
~~ i 

8 1
1 

\:===:2 ___ [ 

--¡:--O.17cm MAX 

" " , 

Figura A-4 Tanda de acceso de proximidad K54. 
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3. Lectora de tarjetas L54E 

Estos equipos son utilizados como dispositivos de entrada de datos par.a 
sistemas de control de acceso, como los controladores I terminales de la serÍe 0-600 
Ó P-400. 

Este tipo de lectora está compuesta por un gabinete de plástico, además 
tiene dos indicadores luminosos (leds) de color rojo y verde, en la parte frontal de¡ 
gabinete, los cuales serán energizados cuando se acepte o no la autorización de la 
tarjeta de proximidad (rojo = no aceptado, verde = aceptado). 

ESPECIFICACIONES: 

Temperatura Ambiente 
Humedad Relativa 

OBSERV ACIOl\ES: 

-40 o C a 70 o C 
O a 95 % (no condensada) 

1) Debe colocarse a no menos de 30 cm de cualquier grupo de cables para evita: 
interferencias. 

2) La lectora se puede colocar en cualquier superficie e incluso metal. 

Las dimensiones de la lectora se pueden observar en la figura A-5. 

1\-7 
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4. Sistema de energía ininterrumpible 

Las baterías que forman el sistema de energía ininterrumpible están incluidas en el 
módulo SB l2-B, el cual se utiliza para energizar al sistema D-600 , lectoras y dispositivos 
conectados alas STI's. 

El módulo SB12-B tiene dos salidas de 12 volts De cada una, con un máximo de 1 
Amper de corriente. 

ESPECIFICACIONES: 

Tiempo de respaldo igual a 
Sobre carga de las baterías 
Temperatura ambiente 
Humedad Relativa 
Ventilación 
Carga completa de voltaje CD 
Corriente máxima continua 
Rizo máximo 
Línea de voltaje 
Frecuencia de línea 
Corriente 

4 horas 
13.8 +/- 0.1 volts 
O' C hasta 50 o C 
O a 95 % ( no condensada) 
circulación de aire libremente 
13.8 VDC 
1 Amp. por cada salida 
50 rnv rmS. 
120 VCA +/- 15% 
47 Hz a67 Hz 
I Amp. A 120 VCA 

Además este módulo de energía cuenta con un tamper switch, el cual envía una 
seíial de alarma al D600, para informarle que la puerta del gabinete de la U.P.S. ha sido 
abiata. 

El interior de la U.P.S. se puede observar en la figura A-6. 
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5. Indicador de estado de puerta 

Los indicadores de estado de puerta no son más que contactos magnét¡co~. 
los cuales son ideales para instalarse en comercios y residencias, además son de 
fácil y rápida colocación, su montaje se realiza sobre superficies de marcos de 
puertas. 

CARACTERÍSTICAS: 

• Separación o abertura regular. 
• Resistente a la corrosión que genera la humedad del área. 
• Es hermético. 
• Capacidad de no generar falsas alarmas aun estando suelto o flojo. 
• Disponible en siete modelos (1082,1082-W,1083,1083-W,1084,1084D.). 
• Larga duración. 

ESPECIFICACIONES: 

• Serie 1082 

• Marca SENTROL 

• Voltaje 100VMAX 

• Corriente 0.5 AMAX 

• Potencia 7.5 WMAX 

• Ciclos 10,000,000 

• Metal Radio-Plata 

• Abertura 2.54 em 

• Dimensiones 6.51em x 1.43em 

:\-11 
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En la figura siguiente se ilustra el contacto magnético antes mencionado con sus 
dimensiones correspondientes. 

5.33cflI 
~ 

~ 

T 6 ~ 1.43clII 

1 6.51c[!I 
~ 

~ 

T ~ O ~ 1.43clI"I 

1 

Figura A-7 Contacto Magnético serie 1082. 
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6. Sensor Fotoeléctrico 

El sistema óptico o sensor fotoeléctrico está diseñado para operar de cinco 
distintas maneras: Receptor y transmisor montados opuestamente (que es nuestro caso), 
retro reflexivos, difuso, convergente, campo difuso fijo. La mayor parte de estos sensores 
cubren las necesidades, sin embargo tres de los cinco sensores mencionados son los más 
convenientes para cualquier tipo de varjable. 

CARACTERÍSTICAS: 

El sensor fotoeléctrico no presenta el problema de la desincronización a pesar de 
que son empleados en áreas donde: 

Los niveles de luz son relativamente altos. 
Existe demasiado polvo. 
Se encuentra demasiada basura. 
Existe niebla. 

• Hay obscuridad. 

ESPECIFIC ACIOJ;/ES: 

CargaMAX. 
Carga MIN 
Corriente de fuga 
Voltaje 
Voltaje 
FlujoMAX. 
CargaMAX. 

DJlSOR, 

350MA DC 
·15MADC 
4MADC 
20·250 VCD 
AlC 
350 MADC 
10.5 VCD 

RECEPTOR 

r:igura A~8 Módulo de control fotoeléctrico 
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7. Sistema D600 

La terminal/controladora D600 es un controlador de acceso inteligente que puede manejar 
16 puntos de acceso. Por la vía estándar o lectores de teclado, el controlador colecta e 
interpreta la información de tarjetas de acceso (las cuales pueden o no incluir Números de 
Identificación Persorial (NIPs)). La D600 también proporciona una base de datos integrada 
cuando es utilizada con el Sistema Gestor de Instalaciones Metasys o el Sistema de Control 
de acceso Ultra de Johnson ControIs, Ine. 

La D600 puede operar: 

• Como sistema autónomo independiente. 
• En línea, bajo el control del sistema Ultra de Johnson Controls lne. 

NOTA: La D600 puede ser configurada para comunicación en circuito doble (dual-loop). 
en la cual puede comunicarse simultáneamente con dos controladores Ultra. El 
software para sistemas Ultra debe ser de nivel 1.6 o superior. 

• Como un controlador inteligente integrado con el Sistema Gestor de InstalaCiOnes 
Metasys (ver la guía de configuración IAC-600 en este manual). 

La D600 trabaja las siguientes tecnologías de lectura 

• W!(:~gand 

• Banda Magnética 

Fcrnto de Barío 

• Pro,111l1dad Electrostática 

¡\-1·1 
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Junto con la Interfaz de Terminal Inteligente (STIs), la D600 puede aceptar 
cualquier combinación de tecnologías de banda magnética Wiegand, ferrito de bario_ y 
proximidad electrostática. 

• Descripción básica del equipo 

La unidad tenninal controladora básica consiste del CPU peSA y su fuente de 
poder, con una tablilla Multi-Terminal-interfaz MTI instalada y un switch tamper en el 
gabinete. La CPU peBA pennite la comunicación básica, procesamiento de datos y 
funciones de almacenamiento, y operar un relevador local de alarma. Cuenta con slots de 
expansión de memoria para el caso de que se tenga un cantidad grande de tarjetas de 
acceso. 

• Alimentación del equipo básico 

Una batería montada atrás del panel, provee un mínimo de ocho horas de respaldo 
de energía, tanto para el reloj de tiempo real como para la RAM en caso de fallo en el 
suministro de energía. La batería sólo es un respaldo para la memoria y no para otras 
funciones del panel, ni tampoco para cualquier otro dispositivo periférico. La capacidad de 
la batería es de 3.2 Amperes por hora y si está en buen estado y completamente cargada 
llega a proporcionar hasta 16 horas de respaldo. 

• Versión con UPS 

La UPS usa 2 baterías de 12 Volts, con capacIdad de 17 Amperes por hora con lo 
cual respalda la energía del panel por un período de ocho horas. Esta batería sólo respalda 
al panel y ningún otro dispositivo periférico. 

Ambas baterías requieren un tiempo de carga de 24 horas y deberán rempla/.arsc 
cada 3 años. 

• Puertos de comunicación y tablillas 

Cuenta con un bus dc comUnIcación asíncrono para comunicarse con las STI s con 
haud(~je ajustable por software. 

• Tablilla Multiterminal ¡¡¡lalaz MTI 

Cucnt3 con su prop13 lógica de .interrupción para comunicarse con g interLlc,:s S 1"1 
::: M n tahlilbs pueden ser conectadas a cada panel 1)600. La primera MTI dehc!:I "l'l 
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siempre conectada a los conectores 15 y 16, la segunda deberá ser conectada a los 
conectores 17 y 18. 

• Tablilla de protocolo B 

Permite la comunicación con una computadora central para operación en línea y 
capacidad de carga y recarga de datos del tipo RS-232. 

,. Tablilla de expansión 

Se utiliza para adicionar 192Kb RAM O 768 Kb RAM a la memoria del PANEL. 

:\. lb 
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CARACTERISTlCAS Especificación 
General 

1.- N úmero de lectoras de tarjetas 1 a 16 
2.- Salidas 

a.- Conector J4 RS- 232 Para impresora o terminal tipo VDT, BAUDS 
seleccionables. 

b.- Interfaz de protocolo B Comunicación con computadoras centrales 
C.- Salida conector P2 HOST 
d.- Tablilla de expansión para Para conexión con una Lap Top o VOT 

RAM Expansión de memoria 
e.- Tablilla de MTI Contiene 8 conectores para 8 STI 

3.- Tamper Switch con alarma La alanna puede se conectada externamente 

Entradas de alimentación RAM : Voltaje Frecuencia 
Corriente 

Versión 120 Yac (Vac) (Hz) (Amp) 
Versión 240 Yac 120± lú% 47-63 1 

240 + 10% 47-63 1 
Entradas de alimentación UPS: Voltaje Frecuencia 

Corriente 
Versión 120 Yac (Vac) (Hz) (Amp) 
Versión 240 Yac 120.± 10% 47-63 1 

240 + 10% 47-63 1 
Medio Ambiente 

1.- Temperatura en operación 32 a 115 °F (O a 46 oC) 
2.- Temperatura en almacenamiento 32 a 149 °F (O a 65 oC) 
3 - Humedad Relativa 20% a 80% (no condensada) 
4.- Ventilación Libre circulación en superficies expuestas 

Respaldo para memoria 
8 V nominal Entrega más de 8 horas de respaldo después de 
1.8 Amp-Hora 24 horas de carga 

UPS 12V nommal 3 Amp-hora Entrega arriba de 16 horas de respaldo 
desDués de 24 horas de carga para la RAM 

B:'ltería UPS para completa operación Entrega arriba de 8 horas al panel después de 
24 horas de care::a 

Tabla A.l Sumario de especificaciones técnicas. 
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CUIDADO 

Las tablillas del circuito impreso del panel D600-2 (peBA's) son susceptibles a daño 
por una descarga electrostática. El cuerpo humano puede inadvertidamente cargarse 
electrostáticamente, por ejemplo, al cruzar por una alfombra. Para prevenir la 
posibilidad de daño electrostático a los componentes electrónicos de la peBA, 
descárguese a sí mismo tocando una tierra antes de manejar las tarjetas. 

Localización y montaje del gabinete 

El controlador deberá ser montado en posición vertical a aproximadamente 1.5 m. 
sobre el piso para fácil instalación programación y servicio. La localización deberá 
permitir libre flujo de aire con una temperatura ambiente entre O y 46 oC a través de sus 
orificios de ventilación. Las condiciones de alta humedad y alta temperatura además de una 
mala ventilación podrán dañar el equipo electrónico y contribuirán a que sus componentes 
fallen. No monte el panel donde le dé luz directa del sol ó en una pared que el sol caliente 
arriba de los rangos establecidos. ·Una larga vida y mejor operación podrá ser obtenida 
cuando el controlador es instalado en un ambiente confortable a una persona. 

La localización del equipo es también afectada por las limitaclOnes de distancias 
entre cables de accesorios a conectarse. Las máximas distancias son especificadas en la 
tabla 11. 

DE A Máxima distancia entre 
cables 

D600-2 (MTI) Smart Terminal Interfaz (STI) 610m 

D600-2 Impresora 61 m. 

D600-2 Terminal de visualización 6\ ffi. 

D600-2 Terminal de programacIón 61 m. 

Tabla 1\.2 Distancia móxima de cables 
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El panel D600 es nonnalmente embarcado con la placa de montaje colocada en el 
gabinete. Como es necesario montar antes las baterías la paca deberá ser retirada del 
gabinete corno lo muestra la figura A-9. 

Puerta 

Tuercas 

Placa de' 
montaje 

Gabinete 

Figura A-9 Removiendo la placa de montaje (UPS). 

La placa de montaje podrá instalarse en el gabinete solo si el área de trabajo se 
encuentra libre de polvo. 

Antes de instalar la placa de montaje, instale la batería UPS y la batería de la RAM. 
Después instale la placa de montaje. 

La batería de respaldo de la RAM y la batería UPS son empacadas por separado 
para proteccIón de éstas y para prevenir un descarga entre las mismas. 
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Los pasos a seguir para la instalación de la batería de la UPS son los siguientes: 

1.- Instale la batería como se muestra la figura A-ID. La terminal negativa deberá quedar a 
la izquierda viéndolo de frente, y la terminal positiva a la derecha. Asegurarse de no 
aterrizar o corto circuitar dichas terininales. 

2.- Asegurar la batería con los cinturones de nylon provistos para este efecto. Note que 
existen 6 grapas, tres deberán conectarse juntas para crear un solo soporte en la batería 
Asegure los cinturones en los dos orificios de soporte localizados en la parte superior del 
gabinete como lo muestra la figura A-lO. 

3.- La batería de la UPS esta ahora instalada. Para conservar la energía de la batería, no 
conecte sus terminales hasta que la alimentación de AC sea aplicada. 

~ 

@E031 ~ =" 
í~1 L~ 
~ 

1 .. 

le O 0 
~ 

+ ~ 

Fuente de poder 

Bateria de respaldo 
RAM 

Bateria UPS 

Cinturones de Nylón 

Figura A-lO Locali;r..aciól1 de la batería y los cinturones de Nylon. 
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Para instalar de la placa de montaje y la tarjeta principal proceda como sigue: 

1.- Coloque la placa en los orificios de la parte superior del panel. 

2.- Asegure la placa con los tornillos que previamente removió de ahí como lo muestra la 
figura A-Il. 

3.- Asegure la puerta del gabinete quite la llave y guárdela en un lugar seguro. El gabinete 
deberá permanecer cerrado todo el tiempo. 

Fuente de poder 

T .. ~eta de CPU (peSA) 

Figura A-I 1 Localización de la tarjeta CPU en la placa de montaje y tornillos de t\l ílC ¡Ón. 

Instalación de tablillas Opcionales 

Lar tablillas de circuitos deberán ser montados en sus respectivos conectores como los 
muestra la figura A-12 
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CUIDADO 
Deberá desenergizar el CPU antes de agregar o remover 

módulos de tablillas. 

1.- Remueva los tomillos de la tablilla del CPU donde la tablilla será instalada. 

2.- Inserte los conectores de la parte de atrás de las tablillas completamente en la tablilla 
del CPU, asegúrese de que se encuentre bien fija con los tomillos ubicados en cada esquina 
de la tarjeta figura A-12, debido a que estos forman parte del sistema de tierra 

"'0 1 <> <> I E:o:J 
EPROMS 

~ 
o o 000000 

"" DE 
CONECTOR PRQGRA,M 

DE ENERGIA 

[J [J ~ 
m 

CPU 
peSA 

U ~ 
:- --¡ 

---- ---- - ----

"' " " Mn "6 "' 
MTI 

"' peSA peSA 
(Opcional) 

Figura A-12 Configuración típica del D600-2 y CPU. 

Conexión a tierra y requerimientos de energía 

Se obtendrán mejores resultados del panel si esté se encuentra conectado a un 
cIrcuito dedicado de AC el cual deberá venir directamente del panel de distribución de 
energía del edificio. Si se utiliza un sistema de energía trifáSiCO una de las fases deberá ser 
dedicada al sistema de control de acceso. Fase, neutro y tierra deberán vemr directamente 
de las línea de distribución del edificio. Estas precauciones proveen al sistema una correcta 
alimentación de energía SlIl distorsióñ .. EI sistema podrá funcionar mejor si cumple con los 
requerimientos mostrados en la tabla A-3 que a continuación se describe 
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Parámetros ESPECIFICACIONES: 
Volla;e de línea 120 Vac + lO % 
Frecuencia 60 Hz o 50 Hz + 1% 
Contenido de 5% RMS o menor 
armónicas una sola annónica no deberá exceder 3%RMS. 
Impulso de Voltaje 

, v transitorios 
50 Vol!s pico / 0.01 segundo 120VAC 

Línea neutra a Menor de l VAC 
Tierra 

Tabla A-3 Requerimientos de alimentación. 
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8. Controlador lógico programable PLC. 

ESPECIFICACIONES: 

• PLC modelo PLC 5/30 

Ternoeratura de oneración 0° a60° e 
Temperatura de almacenamiento - 40' a 85' C 
Humedad de operación 5% al 95% sin condensamiento 
Voltaie de aislamiento ootoacoplado 1500V 
Voltaie de oneración 85 Va 132 V ac 
Consumo 0.050 A 
Consumo 6.00 Watts 

• Especificaciones técnicas de los módulos de entrada y salida de la serie 
1771. 

• Módulo 177I-lB 

Descripción 1771 - lB8 

Módulo de entrada de 8 conexiones. 
Categoría de voltaje: 24V De 
Número de entradas: 8 
Puntos comunes: 8 
Voltaje de operación: 10 V a 30 V De 
Consumo de corriente: 0.05 A a O.OOA 
Temperatura de operación: 0° a 60° e 
tIurncdad de operación: 5% al 95% sin condensamiento. 
Voltaje de operación: 85 a 132 V AC 
Corriente nominal: 8 mA a 24 V 
Consumo' 005 1\ 
DIsipación máxlma de calor: 6.00 Watts 

Descripción 1771--1B16 

Módulo d~ cntradJ. de 16 conexiones 
Categoría de voltaje: 12V DC 
Número de: entradas· 16 
Puntos comunes· 16 
\l1.)lt'\lc dc operación: 10 V ,\ 3D V De 



Consumo de corriente: 0.085 A a O.OOA 
Temperatura de operación: 0° a 60° e 
Humedad de operación: 5% al 95% sin condensamiento. 
Voltaje de operación: 85 a 132 V AC 
Corriente nominal: 8 rnA a 12 V 
Consumo: 0.05 A 
Disipación máxima de calor: 6.00 Watts 

• Módulo 1771 - OB 

Módulo 1771 OB8 

Módulo de entrada de 8 conexiones. 
Categoría de voltaje: 24V DC 
Número de entradas: 8 
Puntos comunes: 8 
Voltaje de operación: 10 VaSO V DC 
Consumo de corríente: 0.135 A a 0.280 A 
Temperatura de operación: 0° a 60° e 
Humedad de operación: 5% al 95% sin condensamiento. 
Voltaje de operación: 85 a 132 V AC 
Corriente nominal: 8 mA a 12 V 
Consumo: 0.05 A 
Disipación máxima de calor: 6.00 Watts 

• Módulo 1771 - OM 

Módulo 1771 OM8 

Módulo de entrada de 8 conexiones. 
Categoría de voltaje: 220V a 240 V AC 
Número de entradas: 8 
Puntos comunes: 8 
VoltaJe de operación: 85 V a 137 V AC 
Consumo de corriente. 0.5 A hasta 0.280 A 
Temperatura de operación: 0° a 60° e 
lIumedad de operación: 5% al 95% sin condcnsamicnto. 
COrriente nominal: 500 mA a 220 V 
DisIpación múxllna dc calor: 6.00 Watts 

APENDICE A 
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• Instrucciones utilizadas en el diagrama de escalera del PLC. 

SIGNO NOM DESCRIPCIÓN 

BRE 

H H XIC Examine Si el. valor del voltaje de la señal que se encuentra 
ON conectado a esta terminal es alto, el escalón se hace 

verdadero v la salida de ese escalón se activa. 

H/H XIO Examine Si el valor del voltaje de la señal que se encuentra 
OFF conectado a esta tenninal es bajo, el escalón se hace 

verdadero v la salida de ese escalón se activa. 

HBLH Etiqueta Es la etiqueta que se le pone a un lugar del programa 
IILabeJ) I Dara Doder acceder a esa zona. 

H H Energize OTE Esta salida indica que si la entrada es verdadera, el 
disDositivo nue corresnonda a esta salida se enciende. 

1-----( L )---1 Latch OTL Si la entrada del escalón es verdadera, el dispositivo de 
salida que se tiene conectado a esta señal se mantiene 
encendido hasta que se le indique lo contrario. 

HuH Unlatched Si la señal de entrada del escalón es verdadera, el 
OTU dispositivo que se mantuvo encendido de la etapa 

1---
anterior que tiene el Latch sc anapa. 

H1M!1---l Jump Si el valor de la señal de entrada del escalón es 
verdadero, el programa saltará a una etiqueta que se 
reconocerá por el número que tiene el signo arriba de 
ésta. ---_._.-

TON Timer on Es un reloj que mide el tiempo desde O hasta el valor que 
Dclay tenga establecido con el preset y que tiene un valor 

fijado por el usuario. 
Reloj en La s~lida EN significa que el reloj está activado 

, retardo (Enable) La salida DN significa hecho (Done) y quiere 

I 
declr que el reloj para cuando ésta se presenta 
I,a señal TT Reloj contando (Tima Timming) significa 

, 

_ .qus:_cJJ_clo.Ls.c_c1JQ!lcntraJrah;Ú~l!1d.o.y todayí.a})o. llega ,1 i .. 
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su valor predeterminado. La señal DN nos indica que el 
reloj ya igualó el valor predefinido y para su conteo. 

SBR Subrutine Es la instrucción que indica el inicio de la subrutina que 
se invoca desde otras partes del programa, el numero al 

Subrutina que está asociada nos permite localizarla dentro del 
programa. 

JSR Jump El programa salta a una subrutina con el valor del 
subrutine número que tenga ésta. Esta instrucción nos sirve para 

poder controlar el lugar partida y regresar al mismo 
cuando la oneración termina. 

RET Return Es la señal Con la que se regresa al programa principal 
Regreso desde una subrutina. 
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9. Elevador montacoches 

1. La máquina es del tipo engranada, ya que este tipo de máquina tiene un sistema 
reductor instalado entre el motor trifásico y la polea motriz, es decir debe ser del tipo 
corona-tomillo sinfín con una relación de engranes de 42 1/2. 

2. El diámetro de la polea tractora es de 762 mm. 

3. Motor eléctrico de dos velocidade's (1200-300 r.p.m.), trifásico y a 60 Hz. Con una 
potencia de 13.5 KW y voltaje de operación de 220-440 V. Este motor acciona el 
mecanismo reductor de rueda dentada (corona) y tornillo sinfín que acciona a la polea 
motriz. Permitiendo con este diseño que la polea gire a una velocidad relativamente 
baja, produciendo el momento de torsión necesario para su uso en todo tipo de 
elevadores. 

4. La frecuencia de trabajo debe ser de 120 arranques por hora. 

5. La carga que debe soportar el motor será de 2700 Kg. 

6. La velocidad nominal del motor será de 0.50 mis. 
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10. Terminal inteligente dnal (DSTP) 

Especificaciones: 

Localización 

Localice el DSTP dentro de una área segura. La unidad deberá ser montada 
verticalmente y ubicada de manera que la puerta pueda abrirse libremente hacia la 
izquierda. El lugar deberá tener una temperatum ambiente de O a 50 oc. No monte el 
panel donde le dé luz directa del sol ó en una pared que el sol caliente arriba de los rangos 
establecidos. Una larga vida y mejor operación podrá ser obtenida cuando el controlador es 
instalado en un ambiente confortable a una persona. 

Deberá asegurarse que al instalarlo se encuentre dentro del rango de máxlma 
separación del D600 (610 m.) y del módulo de lectora de tarjetas (152 m.). 

Instalación de la tarjeta STI y tarjeta de proximidad 

La tarjeta Srl y la tarjeta de proximidad deberán ser instaladas en el gabinete antes 
de conectar los cables. Como la STI y la tarjeta de proximidad contienen equipo electrónico 
delicado no deberán instalarse sino hasta que el gabinete haya sido montado y el área de 
trabajO se encuentre libre de polvo. 

Montaje de partes 

L- Coloque la tarjeta STl en el gabinete y fijela con las dos lengüetas que se encuentran en 
la parte supcnor del gabinete. 

2.- Asegure la tarjeta con los cuatro tornillos provistos para este efecto. 

3.- Monte la tarjeta de proximidad en hi. puerta del gabinete utilizando las cuatro grapas que 
se tIenen para esto. como lo muestra la fIgura A-12, y fíjela con dos tornillos de seguridad. 

Conexión de cables internos (figura A-12) 

1 - Conecte el cable en el conector J5 el cuál se encuentra en la parte superior de la tatjeta. 

~ _ Conecte los cahks de energía dd indicador de encendido I.!n las tcnl1lna!cs de X Yac 
quc sc enCllL'ntr::m en la parte baja del transfOlmador TI. 

:. - ('Ol1CCtc d cable de datos de J2 de la tarjeta srl supcnor al conector DA CA de /00.\ 

lk la t,¡rjeta de proxunidad. 
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4.- Conecte el cable de datos de 12 de la tarjeta STI inferior al conector DATA de zona 2 
de la tarjeta de proximidad. 

5.- Conecte el cable de energía de las tenninales de 16 YAC en T2 al conector de energía 
de cuatro pirres en la tarjeta de proximidad. 

o 
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figura 1\-12 Localización dI.; componcnks oe la DSTP. 
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Conexión a tierra y requerimientos de energía 

Se obtendrán mejóres resultados del panel si esté se encuentra conectado a un 
circuito dedicado de ac el cual deberá venir directamente del panel de distribución de 
energía del edificio. Si se utiliza un sistema de energía trifásico una delas fases deberá ser 
dedicada al sistema de control de acceso. Fase, neutro y tierra deberán venir directamente 
de las línea de distribución del edificio~ Estas precauciones proveen al sistema una correcta 
alimentación de energía sin distorsión. El sistema podrá funcionar mejor si cumple con los 
requerimientos mostrados en la tabla 18. 

Voltaje de línea 
Frecuencia 
Armónicas 
Contenido 

Parámetros 

Impulso de voltaje 

ESPECIFICACIONES: 
120 Vac (o 240Vac):le 10 % 
60 Hz (o 50Hz):le 1% 
5 % RMS o fundamental, o menor. 
Ninguna armónica deberá exceder el 3% 
RMS 
50 Vo1ts pico / 0.1 seg. 120 Vac 
100 Vo1ts pico/0.1 seg. 240Vac 

Tabla A-4 Especificaciones de alimentación del DST-P 

A-,l 
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Especificaciones para el cable. 

Los cables especificados en la tabla A-S son requeridos para la instalación pero no 
son suministrados cuando se compra la tarjeta DSTP. Los códigos locales deberán ser 
tomados en cuenta al momento de seleccionar los cables. Todo la instalación de cableado 
será ejecutada en el sitio. 

Cable del OST-P hacia 
Cable de datos 
P3 a MTI 0600 
Cable de alarma 
PI y P5 al detector de alarma 
acceso auxiliar 
cable P5, pins 9 y lO del switch 
auxiliar de acceso 
Cable para chapa auxiliar 
de puerta P7 a chapa de puerta 
Cable de tierra a chapa 
del gabinete a la chapa de puerta 
Cable para indicador 
P6 para acceso estándar 

Tipo de cable 
2 pares blindados # 22 A WG 

1 par blindado # 22 A WG 
a cada detector 
1 par blindado # 22 A WG 

1 par blindado # 18 A WG 

1 conductor verde # 16 A WG 

2 pares blindados # 22 A WG 

Transmisión/recepción 2 pares blindados # 22 A WG 
de la tarjeta de proximidad 2 

módulo de acceso TB 1 

Longitud máxima 
610 m 

152 m 

250m 

152 m 

152 m 

Tabla A-S Tipo de cables a conectarse al DSTP. 

Los siguientes apartados presentan las hojas de especificaciones de los sistemas y 
dispOSitivos utilizados en la instalación de nuestro control de acceso. 

A· ,; 
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Terminal Controller 

APENDICE A 

The D600 and 0620 are advanced lntelligent Terminal! Controllers which suppart the following card 
technologles: Wiegand Magnetic Stripe Bariurn Ferrite and Proximity 1000 2000 and 3000 as we!l as 
Sensor cards. 

The 0600, in conlunction with uD to 16 Smart Terminal Interface units can support Uo to 16 readers and 
1 500 random cards The 0620 can support uD to 12 readers and 1 500 seguentia! or random cards With the 
additlon ora Memory ExpansiOn Module. card caoacity orthe D600/0620 can be expanded !O 22 000. When 
used In {he shared mode with the PEGASYS 1000 the system can suppar( Uo 10 64 000 cards 

The 0600/D620 a150 provldes 2~state or 4-state alarm monitoring 16 time zones input/output hnkmg outpul 
control t¡med override 50ft 'n-X-It on a per reader basis and reporting capabilities 

Each rcadcr in a D600/0620 system interfaces with a Smart Terminal Interface (STO or Enhanced Smart 
Terminal Interface (STI-E) which provides for an added leve! of security. In the event tha! !he STI-E losc ... 
communica!JOns with Ihe 0600/0620 lile STI-E will grant access on ¡he basls of card numhcr facihty cod~ 
lssue level aod PIN numbcr for UD to 1 000 Dre-programmed cards or based on facility code on!y for all 
cards in the systcm 

Thc firs! (our access points (which must use non-keYDad readers) on the 0620 are controllcd vla four on
board STl's integrated dlrectly on the Central Proce<;smg Unit (CPU) rcducing the insta!!ation costs ofth~s~ 
accc<;$ pomts Thc four on-board $TI's providc a total of 16 2-stale alarm Romts. Eight external STI's or STI· 
¡~_~an be connccted to Ihe 0620 Vla an opttOnal plug-in MTI board The external STl's can use S!3Qda.L9 
and/or keypad readers. Tile external STI's provldc eight 2-s1ate alarm inpuls each whtlc ¡he external ST1.l:~ 
Pl"_Q.Yj,flC (our 4-s!atc alarm inputs. 

I·pr ~o.p.ill.st¡ca[cd alarm mOO1tonng rcguirements ¡he 0600/0620 supports ¡he AMT-l A ci<>ht 0..:0')101 4.:5.!é!l.C 
~IJM¡!Uf!n:¡jDal. Thc.}\MT-IA is virtually 1mmull-c to compromise featunng random alarm samp!l11g al)9 
6~13!QllQ .. Pj.!;.!J~LqUlY~s\On cir5.,l!.W:Y...(Q..f...?-lltomatlc and continuous rcc_ª,-IJ~I<!Jlpn_··(!K_':\fy1J...:J.~.xe¡!Jur_c_ ... 24, 
2-\t;11L'_1.tlP-ll!". J.9.u.'s:ono.!!!.Lcal hJJ;b.:..c_Q,1)_cSJ:l1ratlO)L'!0!.!'!! ll1onitoring 

1~(lLh~b_<;9.1)J<..C_~1l!,atLon oUtp_l!!-~011Irol_J.P.lilic.!!!1Q!lS.~D6001D62jl2.I:!'p'p--º.lJ!0h.~~J..:..!.6_9.l!ll~..l!L~'Q!ll1]-U 
1 CJ 1111 11 .. 1 LO_1C~l(' J:':'t6_.cQr1.1.~.\"\!~1!JSJª-Ld ~!!h __ t6 ...J2JilillJ1. conl tO Ü_c.L'!Y.'Lan.cL! "Sil ,,-~y_ .. c,'Sna!)ii?lI.Lc 1.0. 3 2:. re \a'y'> 

1\-" ., 
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The 0600/0620 is available wlth a battery oack that provldes a mmimurn Df eight hours ofbackup power to 
the real-time c10ck and RAM. UPS models are available which will provide elght hours ofbackup to the CPU 
In the event of power fadure (PB-I battery kit is required2. 

Features & Benefits 

Local Output Control 
Mmlmlzes the need for nost deciSlOn making which makes for a high degree of distnbuted processino and 
system reliab¡litv 

InputlOutput Linking 
Sophisticatea controllogic may be distributed throughout the system whlch mmimizes the potential for 
downtime. 

Four-State Alarm Monitoring 
Prov¡des hlgh-securitv alarm monitoring capability 

UL 294 And UL 1076 Listings 
Ensures compliance with industry recognized performance standards. 

Card Activated Events 
A card reader can be used for local triggering ofpredefined card activated events. The cardholder may 
activate or deactlvate outputs suppress/unsuppress alarms and acknowledge alarms by enterin!! a soeclal 
code or simply by badging. 

Card Download To STI-E 
Allows the access control system to continue functioning at a high level of securtty shou!d the STI~E be off~ 
line from the D600/D620. Off~line access IS granted on the basls offacility code and optional kevpad PIN 
number 

Opcration 

Standalone Operation . 
Thc 0600/D620 operates as a standalonc access control systcm which can make card acccss deciSlOns for all 
Qf lIs connccted rcaders and process alarms from lIs own database The D600/D620 database can be 
2IQ"rammed locally wlth a pe or laptoo usmg the TSW-3A Terminal Emulator Program 

Operation With A Cardkey Central Controller 
The D600/0620 may also operate a<; a part ofa largcr system interfaccd to a Cardkey central controller In 
~~wstcm the 0600/0620 may be configured for local centra! or shared operation An enhancedJ.ill-tQ!'y' 
~~(!@I!.sactions and events is upLoadcd to the central control1er for storage and enhallccd repor! !!ellcrJilli.!!LLf 
c.Ql!ngllS.f:;.d.thr-'~L,=-ªLoJlSIl!.tion->--'ilJ..Jh,_~t@n§..actlonS alld cvents including card transactlons card activatcq 
CYSI)I.\,,-iDJ!.9!Ú.!!LtP-llU1nkll]g, and..Ji!.1.!fAQ.YS!!.!9C 3!--'<--nrocc,>scd locally at_tlli:_n(lSLQLl)jJ.~tO_Th.cJ2(illSLr;_'~[}J~o.:. 
pro:;l 3m l]l.cA.h.y .t IK1~1~G A sy S_l ono J J..C?Sl..CPJ!1.Q.tlICr w il h I hli'if_Cj1J!Q.!1_0 La9_d_t_c\"'_'}JHt cn mm 11 11 i c.al lO.n balld 
t_¡l!~ _ ~C[ 1_1 l~g\,~VJ.l ~<;J! J!.~ 5.t.l,_c, ~C.tYJA_d Ils..CJs..Q!!!l.Cs~j.t h....'!.bp.!Qp~CQItIDutcL~L'i!!J~_'!.J~rtD 1 n.,!! . cnmJ <]110 I~ PI (lgl ,1111 
~lIch_;l\.(':(lrdk¡;;'y,J·SW_~3.á 
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Operation As Remote Dial-Up Terminal To PEGASYS 1000 
The PEGASYS 1000 Release 5.1 supports dial-un communications to the D600/0620 Vla standard vOlee 
grade telephone lines The dial-up option is a standard PEGASYS 1000 software feature avallable wi¡h the 
addition of appropnate madems and cornmunications hardware. Up to 16 modem communtcatlOn channels 
are supported with the addition ofthe appropriate modem communication board. 1.200 baud. 2 400 baud and 
9.600 haud cornmumcations are supoorted by the PEGASYS 1000 and 0600/0620. 

Maderos al the PEGASYS Host pe are controlled by a modero controller board instal!ed In a full expansion 
slot in the PEGASYS IODO CPU. The D6001D620 controllers wiU dial out and send status data lo the 
PEGASYS 1000 Hast whenever alann state changes occur and will send transaction hlstory when the local 
transaction storaoe buffer is fuI!. The 0600/ 0620 will also answer calls from the PEGASYS 1000 Hos! and 
wil! receive downloaded programmino data 

Plug- In Options 

Multi-Terminal Interface (MTI-l) 
Extends the capacity ofthe 0600/ 0620 to mc\ude eight additional readers for a maxlmum of 16 

Memory Expallsion Module (MX-I) 
Extends the Random Access Memory (RAM) to a!low expansion to 13,000 card capaclty. 

Memory Expallsion Module (MX-2) 
Extends the Ralldom Access Memory (RAM) 10 allow expansion to 22 000 card capacity 

Enhanced Smart Terminal Interface (STI-E) 
Each reader used with the 060010620 interfaces with anEnhanced Smart.Terminallnterface (STI-E) 
purchased separately. The STI-E is a se!f-co~i~~d door co~trol~'n¡l-Up- to 16 STI-E's may be connected to 
each Terminal/Controller. The STI-E has 4-state alarm monitonng capability and provides four output control 
relavs For additional information refer to the STI-E Data Sheet <06-0334-01), 

Smart Terminal Interface (STI) 
Readers used wlth the 0600/0620 may also interface with a Smart Terminallnterfacc (STI) (purchascd 
separatcly). The STI is also a self-contained door control unit and up to 16 STI's mav be connccted to cach 
TerminallController. The STI has eight 2-state alarm mputs. 

Four-State Alarm Monitoring Terminal (AMT-IA) 
The AMT-I A IS designed to work wjth the 0600/0620 Intelhgent Terminal Controller. Thc AMT-l A 
rnonitors eight 4-state alarm circuits as well as three 2~state alarms. It also provides a local alarm 
annunclator/status rclay and a tamper alarm output driver, In the cvent of loss of comrnUrl1catton with the 
0600 the AMT-l A provides fallback capability by pcrforming local alarm annuncJatlonJQr addltloJ.E~1 
IIlformation, rcfcr to the AMT-IA Data Sheet. 

Two-State Alarm Monitoring Terminal (AMT-2S) 
The AMT~2S is desHmed to work with rhe 0600/D6?O Intclll"'ent Tenmnal Control1cr. Thc AMT~2S 
monltors 24 2·state alarm clrcuits. Wilh the addition ofthe ortional S31 or S68 add-in alann CllCUI! 

8c.lnervisIOn board"", the AMT·2S may be <lIso used for secondary monitonng of 1tfe·sa.8JY_<iL'.!.t:J.!L1IlP.\lJ.~_'iu~b. 
a,,_~n)o_~.!-!"aJa.r:n .. 1.~ J~or 3"ddlt!'Q!J.!1Lu,llQrrnaIJQO_,---L.Q.[cr to dlc AMT ~25.1!.aJ!'1. ~h.c.t;.tj • .o_6-=-Q3T8Ul 

OUlput ('on(rol Tcrmin:ll (OCT-IA) 
'file {)CI'::"l_A 0...l!!1!!.lJ~~ontroI Tcm,jn.11 sUP'p_QJ:l5..R<¿lcral I2!!!'.Q9.,"c o..illPJ!.U:J?!mQ.~01~!Lcq~1})~c.!~4.~~~llt . .: Iló{!O 
~)('J..:J.to. J~t.(ly'l!j~'5. ~1~IJ~J2D..il~l'y,-~'~lu-". __ cJFI.n g~~."o f i n,ti i~ l(!.u.aJ.9..!!!.rr~J 5J n J'~. '~p_oD~e, t,o J\.tU)_1I11) 11LC,O!l! I (~1 S:Slllllll, 111 ti 
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or status update [egues! from the Tenmnal/Controller. For additional information. refer to the OCT-\ A Data 
Sheet (o6-0342-01) 

Specifications 

Dirnensions 
18.62 h (473mm) x 15.0 w C381mm) x 7.12 d (lSlrnm) 

Temperature: 

Humidity: 

Ventilation: 

Power 

Operating Environment 

20% to 80% non-condensing 

Free air circulation Qver exposed surfaces 

120VAC± 10% 47-63MHz. 1 Amp 
240VAC ± 10% 47·63MHz I Amp 
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Cable and Wire Requirements 

LocationWirim:!:Maximum OistanceProtoco! B to ControllerTwo twisted shielded paif, 22 A WG. stranded. 
Belden 8723.1.5 Miles MTI to STl-E or STlTwQ twisted shielded paif 22A WG, stranded Belden 87232000 
Feet RS232-C Board to ModemEight-conductor shielded stranded Alpha 5198. Or standard Cardkey 15' 
modem cable kit part number 31-11 1 S-O 1 which ships wlth each modem purchased from Cardkey.50 
FeetPIK-MC-X Board to ModemEight-conductor shielded stranded Alpha 519815 FeetModem to Phone 
JackStandard RJ45 telephone cable20 Feet 

Card COllnt Configuration TabIe 

Memorv Board Default Card Count Default History Maximum Card History Buffer 
Buffer Count 

No Board 1500 453 1500 453 
MX-l 4000 10073 13000 512 
MX-2 4000 46901 22000 27780 

System Diagram 

L I 
'--;;o,;;;i>_ 8 

~~ 
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1. Mantenimiento del elevador 

• PRUEBAS Y PROGRAMAS DE MANTENIMIENTO 

La tarjeta lógica del controlador contiene unos focos (leds) los cuales indican el 
estado de las funciones más importantes del control, así como una pantalla que permite ver 
el estado del sistema cuando se lleva a cabo un mantenimiento. Se tienen dos botones y un 
interruptor disponibles, el primero dep.ende del modo en el que se encuentre operando ele 
controlador, el 2° es un botón de seguridad y el interruptor sirve como punto común para 
los dos botones. 

El controlador opera en cuatro modos que son: 

MODO 1: CarrolPuerta en operación normal. 
MODO 2: Autoprueba. 
MODO 3: Comprobación de parámetros. 
MODO 4: Programación de parámetros e instalación. 

El propósito de estos modos es el de identificar de alguna forma la infom1aóón 
operacional y las direcciones de memoria que aparecen en la pantalla antes mencionada. De 
este modo es posible hacer pruebas a la tarjeta lógica cuando se instala el sistema por 
primera vez, esto es, cuando se le están agregando señales en una modernización o bien 
cuando se lleva a cabo un mantenimiento, etc. Con todo esto es posible localizar fallas de 
manera rápida y eficaz, así como corregir parámetros dentro del programa. 

Las siguientes claves sirven para identificar los mensajes que envía el control por 
la pantalla para el MODO I de operación: 

MODO 1. 

o El sistema está en espera de una señal de entrada de 24 V 
Carro esperando correr O en operación de renivelación. 

2 Carro en corrida. 
3 Carro parado 
4 Carro en inspección. 
5 Tiempo de detención de puertas excedido. 
6 Interruptor de emergencia activado. 
7 Interruptores de puertas desactivados. 
8 Puerta cerrada o reali:r .. ando ese proceso. 
9 PUl!rta ahil:rta o realizan¿{o ese proceso. 
10 Esperando terminación de tiempo de operación de put:rtas 
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Los focos que se mencionaron con anterioridad representan las siguientes operaciones: 

• 

IPe Interruptor pesa carga. 
IN Interruptor de nivelación. 
sro Seguridad de puerta operada. 
ZP Zona de puertas. 
lIS Interruptor de impulso subiendo. 
IIB Interruptor de impulso bajando. 
LeB Límite de carrera bajando. 
LeS Límite de carrera subiendo. 
PIA Puerta no abierta completamente. 
INS Inspección. 
ISI Interruptor de servicio independiente. 

SISTEMA ELÉCTRICO 

Para realizar la primera etapa del mantenimiento preventivo del elevador se 
empieza por el cuarto de máquinas con los siguientes pasos: 

1) Verificar el estado del interruptor principaL Inspeccionar los fusibles así como el 
voltaje de AC en cada fase de la alimentación. También se verifican las conexiones 
y si requieren de ajuste se debe hacer. 

2) Revisar el estado de las tarjetas electrónicas, si alguna se debe extraer del control 
para su revisión, la persona que lo haga tiene que estar aterrizada sobre un tapete 
antiestático o a través de un bra7..alete Las tarjetas no tendrán contacto con el cuerpo 
humano por ningún motivo y se tomarán por las orillas. 

3) Si fuera necesario el reemplazar alguna memoria de las tarjetas, se realizará con la 
herramienta conocida como "Araña" y que se encuentra en un tubo antiestático. La 
persona que realice este cambio, debe encontrarse aterrizado como se mencionó en 
el inciso anterior. Es importante mencionar que la muesca en estas memorias debe 
coincidir con la base donde se van a insertar y que las terminales del integrado no se 
deformen ni se rompan al hacer ésto 

El siguiente procedimiento nos sirve para evitar la estática: 

1) Se debe extendc~ una superficie antiestática sobre el lugar donde se va a trabapr 
2) Se conectará el cable de tierra de la superficie anhcstática a una barra de tierra del 

propIo controlador 
3) Se vcri ficará el estado de las taqctas, a fin de vel :-,i ,dgU!lJ llene ljllC ~L'r 

recmp!ai'.1eb o r~rar~\da 
...J) Se cort~l1:i d <:;ulllin¡stro de energía bajando L.l palanca eh.: ést¡,; mtcrruplO1 



5) 

6) 
7) 

8) 

9) 
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Colocarse la muñequera antiestática de modo que sea cómodo trabajar con ella 
puesta. 
Conectar el cable de tierra de la muñequera a una barra de tierra del propio control. 
Si se tuviera que reemplazar una tarjeta, se deberá colocar en una bolsa antiestátlca 
antes de desconectar la muñequera de la tierra. 
Es importante considerar que hasta después de terminar el trabajo en el controL se 
debe desconectar el cable de tierra de la superficie antiestática y de la muñequera de 
la bana de tierra del controL 
Se debe revisar toda la red de señalización incluyendo a las estaciones remotas (si 
las hay) y se hará el cambio de "focos en botones y linternas que lo necesiten. 

• SISTEMA MECÁNICO 

Máquina 
Se revisará visualmente el ranurado de la polea tractora para evitar un desgaste del 

mismo, también se verificarán los torones de los cables tractores y posteriormente se 
lubricarán los mismos, es importante detenninar si existe la posibilidad de un lavado de 
cables dependiendo del estado de éstos. Revisar y ajustar. nivelación en los pisos. 

Puertas de carro 
Estas puertas deben estar alineadas con transIapes y arrastres de 1,4", y las puertas 

del tipo excéntricas deben estar dentro de los parámetros de 0.006" a 0.010". 

Contrapeso 
Limpiar el contrapeso, verificar que todas las pesas estén aseguradas 

apropiadamente, si es necesario se le aplicará pintura para su protección. 

Olros 
Verificar el estado de las guías deslizantes, si es necesario cambiar los msertos, 

esto se hace mediante los siguientes pasos' 

Marcar alrededor de la base del soporte de la 7...:'1pata para no perder la 

alineación de la misma y poner un tornillo guía de seguridad 
2 Aflojar los cuatro tornillos de la zapata al puente y los dos tornillos d~ 

seguridad. 
3 Al quitar el último tornillo de seguridad se debe tener cuidado ya qu~ el 

carro se cargará hacia ese lado y la zapata puede botar y lastimar al operario. 
4 Una vez desarmado el sistema, todo se limpia y se revisa la flecha del perno. 

el resorte y las rondanas de separación. a la~ que s(: ks debe apilcar gra,->a 
cntr(: sí para evitar el ruido. 

5 Colocar una llueva zapata lijando un tornillo al puente para tener !11Cllll 

apoyo y cononuar con las dem¡'¡" 
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6 Volver a armar invirtiendo los pasos y revisar que la zapata quede firme y 
fija. 

Otras acciones a realizar son eliminar los ruidos generados por el elevador cuando 
se encuentre en movimiento, limpiar y lubricar la polea del contrapeso y sus mecanismos 
de seguridad y reponer chavetas dañadas o faltantes. 

LUBRICACIÓN 

• Limpiar el cuarto de máquinas desechando el material que es ajeno a este recinto 
tal como basura, refacciones, etc. 

• Revisar los niveles de aceite de la máquina, si es necesario rellenar con el aceite 
adecuado para las especificaciones del motor. Verificar que la corona suba el 
aceite a la máquina cuando se encuentre en operación. 

• Quitar la tapa de conexiones de la máquina y apretar las conexiones, verificar 
que éstas no estén carbonizadas, sulfuradas o deformadas, si alguna se encuentra 
en ese estado, se debe limpiar para evitar los cortos circuitos. 

• Haga parar la máquina desconectándola del interruptor principal y tome una 
muestra de aceite. Verifique que no exista ninguna rebaba o material extraño en 
este mediante la frotación entre los dedos del aceite de muestra. Si encuentra 
algún material extraño, se deberá reemplazar el aceite para evitar cambios en la 
viscosidad yen el desempeño del motor. 

• Revisar las fugas de aceite en todas las etapas de la máquina. 
• Revise que el freno de la máquina opere correctamente. Se medirá el claro 

existente entre la balata y el tambor que debe ser de 0.006". Revise el estado de 
las balatas, si están muy desgastadas, reemplácelas. 

• Verifique y regule los mecanismos del sistema regulador de velocidad. 
• Realice una inspección de todas las seguridades dentro del cubo, limpiarlas y 

lubricarlas según sea el caso'. Estos son: 
Seguridad del puente 
Varillas y mordazas de seguridad 
Estado del cable del regulador 
Interruptores de límite 
Chapas de puertas en los pisos con accesorios 
Se usará aceite delgado y baleros. 

• Para las guías del carro y del contrapeso se limpiará el exceso de grasa o aceite 
con solvente, si las zapatas hacen ruido se deben alinear, también se deben 
revisar los insertos que pudieran estar sucios o desgastados. 

• El foso debe estar libre de materiales ajenos a éL Revisar la polca tensora del 
regulador para garantizar su operación correcta. Antes de entrar en el foso se 
ven ficará que no haya agua dcntro de éste, si la hay sc debe extraer y Secar d 
leC!nto Li\ cabina se colocará a una altura que permita la entrada al foso de 
mo.l1cra sL:gura para que sc pueda revisar el cstado de la plataformo. y de la parte 
hap dd carro El marco de aislamicl1to de sonido debe estar ¡il)le de basUla () 
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cascajo que impida la libre flotación de la cabina en ese espacio. Los hules no 
deben estar deformados o comprimidos y el sensor de peso trabajará libremente 

• Limpiar y lubricar la polea tensora del regulador, verificar que su posición esté a 
plomo y nivel y revisar el estado del buje y de los amortiguadores del carro y 
del contrapeso. 

• Para concluir con esta etapa se envía el carro hasta el último nivel de piso, se 
abrirá la puerta y se verificará que la distancia que existe entre el contrapeso y 
su amortiguador no sea mayor a 12". 

1\ (¡ 
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2. Diagramas de flujo complementarios del capítulo 3 

Las figuras de la B-l a la B-12 representan los diagramas de flujo referentes a la 
operaclón del elevador en modo manual y en modo automático. Estos diagramas son el 
complement(l de los que se presentan en el capítulo 3. 
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Figura B-l a Diagrama de Flujo de la subrutina sube dI..': PB a El. 
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Figura B-1 b Diagrama de Flujo de la subrutina sube de PB a E l. 

¡V) 



-SUBRUTINA 
SEDE PBA 

E2 

BP 

~O 

!NSl 1 

IR 
INICIO 
DE PR1N-

s 

O 

O 

~~ r--o L-___ .Jó SW. MS-O I 

SUBE-O 

APÉNDICE B 

S 1-1 
O 

SUBRT 
BAJA DE 
El APB 

O 

Figura 13-2a Diul.!,rama de Flujo de la subrutina sube de PB a E2. 
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Figura B-lb DIagrama de Flujo de la subrutina sube de PB a E2 
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