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MARCO TEORICO

El ingeniero de hoy debe conocer bien las herramientas modernas que sean necesarias para
lograr una alta produccion con calidad. Una de las herramientas modernas de gran
necesidad es sin duda el controlador 16gico programable mds conocido por sus siglas en
inglés (PLC, Programable Logic Controller) que en su estructura bdsica consta de:

* Mddulos de entrada. Son tarjetas que obtienen las sefiales de campo mediante pulsadores,
botones, sensores de presion, nivel, proximidad, temperatura, sensores inductivos, sensores
capacitivos, entre otros.

* La unidad central del proceso. Contiene la memoria de solo lectura (ROM, Read Only
Memory) y la memoria volatil (RAM, Random Access Memory).

*Tarjetas de salida. Permiten que el voltaje llegue a los dispositivos de salida como
actuadores de mando, valvulas, motores etc.

* Fuente de alimentacion. Dependiendo del tipo de PLC, se podréd conectar a una fuente de
corriente alterna CA o a una fuente externa de corriente directa CD.

* El PLC maneja los siguientes lenguajes para su programacion: légica de escalera (LD,
Ladder Diagram) basado en la representacién légica de contactos, Lista de instrucciones
(IL, Instruction List) representado por expresiones nemotécnicas y lenguajes de bloque de
funciones (FBD, Function Block Diagram) que se asemejan a las compuertas ldgicas.

El PLC intercambia informacién mediante paquetes de software a través de una interfaz
hombre-médquina (HMI, Human Machine Interface). Satisface las exigencias tanto de
procesos continuos como discontinuos a través de entradas y salidas que pueden ser
tanto analdgicas como digitales. Regula presiones, temperaturas, niveles y caudales, asi
como todas las funciones asociadas de temporizacién, conteo y ldgica. Sustituyen
ampliamente a los relevadores eléctricos de contactos fisicos, ya que tienen la desventaja de
que sus contactos tienden a carbonizarse por el uso, lo que no ocurre con los contactos del
PLC, un contacto es un elemento de entrada asi lo lee el PLC. Las entradas se representan
por medio de la letra I. Cuando un contacto se activa y éste se cierra (contacto normalmente
abierto) este pasa de un estado légico 0 a un estado 16gico de 1. Cuando un contacto se
activa y este se abre (contacto normalmente cerrado) este pasa de un estado 16gico 1 a un
estado 16gico 0. Y la forma de programacion estd en funcion del software actual.



INTRODUCCION

La industria ha cambiado mucho con el paso del tiempo ya que las mismas necesidades del
hombre asi se lo han exigido y los grandes avances tecnoldgicos lo han provocado.
Inicialmente el proceso de produccién se llevaba manualmente casi en su totalidad a
reserva de algunos instrumentos mecdnicos, inicialmente habia reguladores de vapor.
Posteriormente con el surgimiento y desarrollo de la maquina de vapor a finales del siglo
XIX, surgié la necesidad de desarrollar técnicas de medicion, surgieron los primeros
instrumentos de medicion para indicar la presion de vapor en las calderas, con esto se pudo
reducir la cantidad de accidentes que ocurrian debido a las frecuentes explosiones.

En un inicio la mayoria de las mediciones se realizaban por medio de los sentidos; si se
requeria de saber qué nivel tenia un tanque, era necesario trasladarse hasta éste y
practicamente asomarse a él para obtener el dato. Las regulaciones de las variables se
realizaban manualmente, por ejemplo; la temperatura se regulaba por medio de valvulas
manuales, las cuales eran controladas por los operadores que guiaban el proceso, quienes,
por mera prictica, ya sabian cudntas vueltas habia que girar el maneral de la vélvula para
elevar o disminuir a cierta temperatura la sustancia que se estaba calentando. Esto generaba
muchos problemas como, por ejemplo: el producto terminado no siempre tenia las mismas
caracteristicas, ya que en cada cambio de operador cambiaban los criterios de control;
existian muchos errores en las mediciones ya que los instrumentos y métodos de medicioén
no eran lo suficientemente precisos. Para el aino de 1938, el control automético era hecho
basicamente con vélvulas auto-accionadas. Con la evolucion de los procesos industriales,
fue necesario el control de fluidos donde las vélvulas auto-accionadas no podrian ser
aplicadas, y asi empezaron los primeros instrumentos neumaticos de control de procesos
que fueron cada vez maés sofisticados, le permitian a un operador cuidar de varios procesos
a la vez, disminuyendo el costo de la planta industrial.

Para el afio de 1946 la universidad de Pensilvania presento el computador e integrador
numérico electrénico (ENIAC Electronic Numerical Integrator And Computer), afio en el
que la humanidad se encontraba inmersa en uno de los conflictos mas fatidicos de nuestra
historia, la Segunda Guerra Mundial y como consecuencia de ello, la industria y otras dreas
se favorecieron de los avances tecnoldgicos, por ejemplo el transistor desarrollado en 1947
que trajo consigo una nueva era electrénica, estos elementos de estado sélido son
considerablemente pequefios, operan al instante que se les energiza y no requieren de
precalentamiento, son mucho mds econdmicos ya que la base de su fabricacion es el silicio,
y lo que es muy importante, consumen una minima energia lo que los hace muy versatiles
para usarse con baterias y darles aplicaciones portatiles, como por ejemplo los radios. Los
instrumentos aplicados a la industria constaban bdsicamente de equipos neumaéticos y
electrénicos como transmisores, indicadores, registradores y tarjetas electronicas que
realizaban funciones especificas. Se desarrollaron procesos mds complejos, donde se
requeria de decenas e incluso de cientos de mediciones y regulaciones de variables, control
de motores, miquinas, etc.



Se vio la necesidad de centralizar todas las sefales provenientes de las dreas de produccion
en una sala donde fueran monitoreadas por los operadores, a través de instrumentos
montados en tableros. Asi pues, las dreas en las que se montaban y se interconectaban las
seflales y alimentaciones de los instrumentos se dividieron en tres partes, al drea de
produccién se le llam6 planta, a la zona donde se interconectaban las sefiales y
alimentaciones del drea de produccién se le llamé cuarto de control y al panel donde se
montaban todos los instrumentos de medicién tablero. Esto sdlo fue logrado gracias a la
etapa tecnoldgica que se vivia en aquel entonces.

A finales de 1958 se invent6 el primer circuito integrado, con esto surgid la innovadora
tecnologia de los microchips o circuitos integrados que son pequeiias pastillas rectangulares
de silicio de apenas algunos milimetros cuadrados de superficie, que en sus costados tienen
varias terminales que estdn conectadas en el interior a miles de transistores. Algunos de
estos circuitos trabajan con sefales digitales aplicando el cédigo binario que se basa en
sefnales de dos estados, 1 y 0. Con este tipo de elementos era facil, en un pequefio espacio,
integrar una serie de circuitos electronicos complejos en pequeiias tarjetas electronicas.

En el afio de 1960 la industria buscé una solucidon mads eficiente para reemplazar los
sistemas de control basados en circuitos eléctricos con relevadores, interruptores y otros
componentes comunmente utilizados para el control de los sistemas de ldgica
combinacional. En 1969 la empresa Bedford Associates propuso un sistema al que llamé
controlador digital modular (MODICON, por sus siglas en ingles). Paral971 los PLC’s se
extendian a otras industrias, por lo que nace el MODICON 084, primer PLC en ser
producido comercialmente.

En 1980 se intentd estandarizar la comunicacién entre PLC’s con el protocolo de
automatizacién de manufactura (MAP, Manufacturing Automation Protocol) de la empresa
General Motors. En esos tiempos el tamafio del PLC se redujo, su programacion se
realizaba mediante computadoras personales en vez de terminales dedicadas s6lo a ese
proposito.

Y para el afio de1990 se introdujeron nuevos protocolos y se mejoraron algunos anteriores.
El estdndar IEC 1131-3 intent6 combinar los lenguajes de programacion de los PLC en un
solo estdndar internacional.

Actualmente se utilizan PLC’s que contienen los circuitos necesarios para crear funciones
l6gicas. Su hardware interno se configura mediante puntos que se conectan y desconectan
de manera electrénica en el circuito. Esta caracteristica implica menos espacio para los
tableros, menos consumo de energia, una mayor confiabilidad, menos inventario y una
reduccién en el costo total de fabricacion. El PLC actual puede comunicarse con otros
controladores y computadoras en redes de area local, y es una parte fundamental de los
modernos sistemas de control distribuido. Por lo tanto, el técnico e ingeniero tendrdn que
familiarizarse con un controlador 16gico programable aumentando de esta forma sus
oportunidades de empleo con un nivel de paga satisfactorio.



RESUMEN

Esta tesis presenta que es un PLC, explicando el sistema de control programable y el
desglose de sus componentes, de forma tedrica mediante el sistema Logix 5000 de Allen
Bradley. Y de forma préictica mediante el mini PLC LOGO!8 de SIEMENS vy su software
de programaciéon LOGO! SoftComfort V8.0.

En mi experiencia profesional, considero que, para tener un panorama actual del PLC, es
necesario conocer las nociones bdsicas de Logix 5000 de Allen Bradley,asi como sus
plataformas (ControlLogix, FlexLogix, CompacLogix, DriveLogix y SofLogix). Mediante
una explicacién tedrica de su hardwareque engloba los componentes de cada plataforma, y
de su software RSLogix5000 mediante los pasos a seguir para realizar un proyecto.
Conocer el sistema Logix 5000 de Allen Bradley para el ingeniero debe de ser vista como
una opcidn de estar actualizado e informado ya que este sistema es muy popular para la
industria de la automatizacién en México.

Para fines practicos a partir del capitulo 3 se utilizard el mini PLC LOGO!8 de la marca
SIEMENS, también conocido como modulo 16gico, se mostrara la forma de alambrado para
este modelo y por ser una version con display se visualizara el desglose del menu principal
de LOGO!8, mediante la utilizacién de las teclas directamente desde el mdédulo 16gico. Se
retomaran las nociones basicas de légica de escalera mencionadas en el capitulo 2, pero
ahora serdn vistas mediante bloques de funciones, como una manera de mostrar que lo
unico que cambia es el tipo de fabricante, pero la 16gica o sus principios basicos son iguales
o muy parecidos. Finalmente, para la programacién se utilizard el software LOGO!
SoftComfort V8.0 con el desarrollo de un programa de automatizacién para un porton
industrial utilizando funciones bdsicas tales como OR, AND, NAND, NOT, XOR, y
aplicando también funciones especiales como el generador de impulsos asincrono, relé
autoenclavador y temporizador retardo a la conexion. Al término de la programacién se
realizard una simulacién y la transferencia del PC a LOGO!8. También se realizaran una
practica de un seméforo secuencial y otra més con realimentacion que bien podria ser visto
como el control secuencial de motores.



OBJETIVO GENERAL

Entender que es un PLC, su relacion con el sistema de control programable y adquirir las
nociones bésicas de programacion en lenguaje grifico: diagrama de escalera y diagrama de
bloque de funciones.

OBJETIVOS

v' Saber que es un sistema de control programable y cuéles son sus
componentes.

v Conocer el sistema Logix 5000 de Allen Bradley.

v' Conocer y saber utilizar de forma bdsica el mini PLC LOGO!8 de
SIEMENS vy su software de programacion LOGO! SoftComfort V8.0.



CAPITULO 1 Sistema de Control programable

Introduccion

La comprension de los componentes y las funciones comunes a todos los sistemas de
control programables provee la informacion necesaria para la configuracion de un sistema
de control programable.

Un método de controlar maquinas o procesos en una planta consiste en utilizar relés
electromecdnicos. El relé o relevador funciona como un interruptor controlado por un
circuito eléctrico en el que, por medio de un electroimén, se acciona un juego de uno o
varios contactos que permiten abrir o cerrar otros circuitos eléctricos independientes.
Cuando controlan grandes potencias se llaman contactores en lugar de relés.

Los sistemas de control programables se desarrollaron como alternativa de los sistemas de
relés en ciertas situaciones. Estos sistemas se pueden programar para controlar
automdticamente procesos, maquinas y dispositivos. Un sistema de control programable es
basicamente un circuito electrénico que almacena un programa informético capaz de
controlar el funcionamiento de algin dispositivo actuador, en funcién de la informacién
recibida a través de los sensores que tenga conectados.

Los sistemas de control programables son flexibles y faciles de mantener: Los cambios a
los requisitos de produccion solamente requieren modificaciones realizadas a un archivo de
proyecto. Estos cambios de programaciéon son introducidos por el personal de
mantenimiento o por los ingenieros de la planta utilizando un lenguaje de programacion
estdndar que es similar al de diagramas eléctricos.

ENTRADA CONTROL SALIDA
(Sensores) (Procesador v memorna) (Actuadores)

Figura 1 Diagrama del flujo de informacién en un sistema de control programable

1. EI sistema monitorea la informaciéon de entrada proveniente de un proceso, una
maquina o un dispositivo.

2. Un controlador evalda la informacion de entrada en base a un conjunto dado de
normas y luego genera la informacién de salida.

3. Lainformacién de salida se utiliza para controlar el proceso o la maquina.



1.1 Componentes del Sistema de Control Programable

Un sistema de control programable tiene cuatro componentes principales ver figura 1.1:
* Sistema de programacion

* Red de comunicaciones

* Controlador

e Sistema de E/S (entrada/salida)

Sistema de
programacion

Sistema de E/S
|
Red de_
comunicaciones
\ Controlador
1 !
i}

Aplicacion para el control de

ServoMotores i

Figura 1.1 Componentes del sistema de control programable'

'Figura 1.1 obtenida de la URL (http://sappi.ipn.mx/cgpi/archivos_anexo/20082329 5942.pdf)




1.1.1 Sistema de Programacion

Un sistema es un conjunto de componentes que interactian entre si para lograr un objetivo
en comun. Las personas se comunican con el lenguaje que es un sistema muy desarrollado
formado por palabras y simbolos que tienen un significado. Lo mismo es para un
controlador 16gico programable utiliza un sistema de programacién, compuesto por un
software instalado en una computadora personal, computadora portétil, o estacién de
trabajo. Aunque no hay un lenguaje de programacién comuin para todas las marcas de
PLC's que existen en el mercado. La comision electrotécnica internacional (IEC por sus
siglas en inglés) desarrollo el estandar internacional IEC 61131 para Controladores Logicos
Programables (PLC), el IEC 61131-3 es la tercera parte (de 8) y fue publicada por primera
vez en diciembre de 1993. La edicién actual fue publicada en febrero del 2013. Esta parte
trata los lenguajes de programacién y define los estdndares de dos lenguajes gréficos y dos
lenguajes textuales para PLC.

Textuales:

Lista de Instrucciones (IL, Instruction List); Tiene su origen en Europa y utiliza un estilo
muy similar al empleado por los lenguajes tipo ensamblador aplicados en la informatica.
Este tipo de lenguaje es una transcripcion elemental e inmediata de las instrucciones del
lenguaje maquina, las cuales estdn representadas por expresiones nemotécnicas.

Texto estructurado(ST, Structured Text);Facilita la programacién de procesos que
requieren instrucciones complejas y cdlculos muy grandes por lo tanto es ideal para
aplicaciones matemadticas (matriz compleja) o para programas convertidos desde otros
proyectos creados en lenguajes de alto nivel como BASIC, PASCAL, FORTRAN, etc. De
ellos, el lenguaje BASIC, convenientemente adaptado a las aplicaciones del autémata, es el
lenguaje de alto nivel mas extendido debido a la facilidad de manejo. Este tipo de lenguaje
permite resolver tareas de cdlculo cientifico de alta resolucidn, clasificacion de datos,
estadisticas, etc., con mucha facilidad, y con acceso a mddulos y subrutinas especificas ya
escritas en estos lenguajes y de uso general en aplicaciones informaéticas.

Grafico:

Diagrama de escalera (LD, Ladder Diagram) Tiene sus raices en Estados Unidos. Esta
basado en la representacion ldgica de contactos. Fue el primero con el que se comenzé a
programar, de ahi que presente grandes semejanzas con los diagramas eléctricos de escalera
utilizados por los técnicos e ingenieros. Este lenguaje esta especialmente indicado para
facilitar el cambio de un sistema de control realizado con relés por un autoémata
programable.

Diagrama de Bloques de Funciones (FBD, Function Block Diagram) Es similar a
diagramas de circuitos de electrénica. Su uso es comun en algoritmos de control en
procesos industriales y es ideal para aplicaciones de movimiento que siguen un proceso
paso a paso.



1.1.2 Red de comunicaciones

Una red de comunicaciones consiste en la conexion fisica entre una serie de componentes o
dispositivos. Esta conexion se utiliza para transferir datos entre los componentes, como por
ejemplo una computadora y un controlador utilizando un sistema de cables; conocida como
conexion en serie ver figura 1.2:

Computadora Chasis
ControlLogix®
con

] controlador
* | Logix5000

Puerto de comunicaciones
en serie

Pugrtﬂ en
Cable 1756-CP3 (Modem nulo) serie (RS-
(15,2 m o 50 pies méx) 232

El modem nule es un metodo para conectar dos terminales usando un cable serie RS-232.

Tlustracion A

LOGO 8 230 RCE : et
version con display __ Conexion para
" Ethernet

e

Cable Ethernet es uno de los tipos de cable de red mas cominmente utilizados en redes cableadas.
Los cables Ethernet conectan los dispositivos entre si dentro de una red de area local
Ilustraciéon B

Figura 1.2 Conexién en serie controlador Logix 5000 Ilustracién A. Conexidn en serie controlador LOGO!8
230 RCE (version con display) de SIEMENS se aprecia en la ilustracién B.



1.1.3 Controlador

Un controlador es el cerebro de un sistema de control programable. Consiste en un
dispositivo en estado sélido, similar a una computadora, con memoria programable por el
usuario y un procesador central (ver figura 1.3).

llustracion A

Controlador

Controlador
ControlLogix

Controlador
FlexLogix

llustracion B

Figura 1.3 Controladores Siemens ilustracién A y controladores Allen Bradley ilustracién B

2 Figura 1.3 obtenida de la URL (https://www.siemens.com.mx/cms/mam/industry/Automatizacion/SIMATIC-
sistemas-de-automatizacion-industrial/Pages/SIMATIC-sistemas-de-automatizacion-industrial.aspx)
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1.1.4 Sistema de entradas y salidas

Es la parte del controlador que interactia con el medio externo. Lo hace a través de
modulos de entradas y salidas (ver figura 1.4) cuyo objetivo bdsico es la transmision de
datos, mediante el envio de informacién de entrada y salida entre un controlador y un
proceso/una maquina.

Un sistema de E/S consta de los siguientes componentes: modulos de E/S, que son parte del
sistema de control programable, dispositivos de E/S, que son parte del proceso de la
maquina. Un dispositivo de entrada es por ejemplo un sensor, que provee sefiales a un
modulo de entrada. Un dispositivo de salida es el que se activa o energiza mediante un
controlador por ejemplo un cilindro actuador.

Configurar médulos de E/S permite que el controlador envie y reciba datos desde el
proceso/mdquina este tipo de médulos convierten sefiales analdgicas avalores digitales para
las entradas y convierten valores digitales a sefales analdgicas para las salidas. Sin médulos
de E/S adecuadamente configurados, el controlador no se puede comunicar con el
proceso/mdquina.

Figura 1.4 Médulos de entradas y salidas’

3Figura 1.4 obtenida de la URL
(http://ab.rockwellautomation.com/resources/images/allenbradley/gl/medlrgprod/1746 SLCIOAn
alogFamily frontl-large 312w255h.jpg)
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1.2 Sistema Logix 5000y sus plataformas

Logix 5000 es un sistema operativo que utiliza el software de RSLogix 5000; este sistema
tiene una gran variedad de aplicaciones, por ejemplo: control secuencial, control de
movimiento, control de variadores, control de proceso o control de seguridad. La figura 1.5

muestra el desglosé de la familia de PLC Allen Bradley.

PLC- 2
PLC —=PLC-3 [~ RSLogix 5
PLC- 5
1000
SLC500 — Micrologix— 1200 — R5Logix 500
1300

Control Logix
Flex Logix

Logix 5000 - CompacLogix  — RSLogix 3000

Geard Logix
Drive Logix

Figura 1.5 Cuadro sinéptico de la familia PLC Allen Bradley
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La familia de Logix 5000 abarca lo que son los PLC; ControlLogix, CompactLogix; estos
dispositivos son los mds nuevos que ha sacado Allen Bradley para la industria de la
automatizacion (ver figura 1.6).

ControlLogix: Sistema de controladores multiples de alto rendimiento en un formato de
chasis modular.

CompactLogix: Sistema modular pequefio para conectar sistemas de tamafios medianos.

ControlLogix

CompactLogix

Figura 1.6 PLC’s del sistema Logix 5000*

DriveLogix: Sistema para control de variadores distribuidos.

FlexLogix: Sistema para el control distribuido (es decir, la plataforma de control se
encuentra ubicada en o cerca del proceso/la maquina).

SoftLogix: Sistema que combina control, informacién, y visualizacién en un sistema de
control abierto (por ejemplo, el control de un motor se encuentra alojado en una
computadora u otra terminal).

4Figura 1.6 obtenida de la URL ( http://www.srcenergy.com.br/#!SRC-Energy-abre-inscricoes-
Rockwell/ch7/364F992E-20DE-44A7-A1B6-315BA68A4B50 )

ara-Treinamento-de-PLC-
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1.2.1 ControlLogix

Es un PLC de tdltima generaciéon conformado por un sistema de controladores mdltiples de
alto rendimiento en un formato de chasis modular. El chasis es un ensamble de hardware

que aloja dispositivos tales como controladores, médulos de E/S, médulos de interface de
red y la fuente de alimentacién (ver figura 1.7).

Modulo de Interface DeviceNet

Fuente de -
alimentacion electrica

Modulo de Interface Ethernet
Modulo de Interface ControlNet Controladores Modulos de E/S

Figura 1.7 Aspecto fisico del chasis modular controlLogix’

Uno de los aspectos mas importantes de los PLC's de ultima generacion es que estan
formados por ranuras o médulos individuales. Se encuentran disponibles en tamafios de 4,

7, 10,13y 17 ranuras. Las ranuras se numeran de izquierda a derecha comenzando con 0
(Ver figura 1.8).

e e _“""""‘"""“—""“‘I .
- ¥ _wa _Wa_ We_ _ W e o He_  We_ W e "

Slots
Figural.8 Numeracién correcta de ranuras en el chasis de controlLogix®

5Figura 1.7 obtenida de la URL

(http://www.ab.com/en/epub/catalogs/12762/2181376/104830/2746667/print.html)
6. .
Figura 1.8 obtenida de la URL

(http://allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/contrologix-5000-system-components.html)
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ControlLogix cuenta con un backplane ControlBus; es una tarjeta de circuitos impresos en
la parte posterior del chasis (ver figura 1.9), que provee una interconexién eléctrica entre
modulos: el backplane permite multidifundir datos, es decir, un médulo de entrada envia
datos una vez recibidos por los controladores miltiples simultineamente.

Conectores del Modulo

Backplane

Figura 1.9 Backplane tarjeta de circuitos impresos parte posterior del chasis de ControlLogix7

ControlLogix utiliza el siguiente controlador (ver figura 1.10).

Lengiieta trabante

Conector de

} LEDs

Backplane
Interruptor de
Bateria
Puerta
Etiqueta de
Etiquetas Bateria

Puerto Serie RS-232

Lengiieta trabante

Figura 1.10 Partes del controlador ControlLogix8

"Figura 1.9 obtenida de la URL (http://allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/contrologix-5000-
system-components.html)

®Figura 1.10 obtenida de la URL (http://allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/contrologix-5000-
system-components.html)
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1.2.2 FlexLogix

Es un sistema para el control distribuido; es decir, la plataforma de control se encuentra
ubicada en o cerca del proceso de la mdquina. Ello permite simplificar la aplicacién
dividiéndola.

Los ejemplos de aplicaciones de control distribuidas incluyen control de mdquinas, control
de supervision y adquisicién de datos (SCADA, por sus siglas en ingles), linea de
ensambles, control de hornos, procesos pequefios y estaciones de rellenado.

Este sistema posee las siguientes caracteristicas:

* Es modular: los médulos de E/S FlexLogix soportan uno o dos bancos y hasta 8 médulos
de E/S locales y 8 médulos de E/S locales extendidas.

* Puede montarse sobre un riel DIN (ver figura 1.11) que son dispositivos que proveen un
montaje conveniente y simple de componentes para un ficil acceso.

¢ Puede montarse vertical u horizontalmente

Tarjeta de .
Comunicaciones Controlador Sisternade E/S

B

gl

Riel DIN

@il

Moédulos de E/S Locales
Banco 2 Moédulos de E/S Locales Extendidas

e [——

Figura 1.11 Plataforma de FlexLogix’

° Fi gura 1.11 obtenida de la URL (http:/allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/flexlogix-controller-system-
components.html)
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El controlador FlexLogix (ver figura 1.12). Posee una memoria fija de 512 Kbytes, contiene
una memoria no voldtil para retener un proyecto sin bateria y un soporte para redes
EtherNet/IP, ControlNet y DeviceNet. Las tarjetas de comunicaciones FlexLogix se
conectan directamente al controlador en las dos ranuras de tarjetas secundarias de
comunicaciones.

RS-232

Dos ranuras de
tarjetas secundarias
de comunicaciones

Dos ranuras de tarjeta secundaria de
FlexBus Local 2 Connector comunicaciones opcionales

(For up to 8 FLEX I/O n
Modules via an Adapter) ..\ ' —_

. 8 LEDs de
Energia 24 V diagnéstico y
Puerto RS-232 e

Conector Local FlexBus

(para hasta 8 Modulos de
) E/S FLEX Locales

Riel DIN o Montaje de Panél Copia de Seguridad Interruptor de llave
de la Bateria de tres posiciones

Figura 1.12 Componentes principales de un controlador FlexLogix'’

10Figu ra 1.12 obtenida de la URL (http:/allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/flexlogix-controller-system-
components.html)
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1.2.3 CompactLogix

La plataforma de CompactLogix consiste en un pequefio sistema modular. Se puede montar
sobre rieles DIN o en paneles. El sistema de E/S estd conformado por bloques terminales
desmontables (ver figura 1.13). Soportan hasta 3 bancos de E/S locales y hasta 30 mddulos
de E/S CompactLogix.

Modulo de Comunicaciones

Sistema de E/S

Fuente de alimentacion Controlador
eléctrica
Figura 1.13 Plataforma CompactLogix"'

Los controladores CompactLogix constan de leds de diagndstico, interruptor de tres
posiciones, puerto de comunicacién RS-232(ver figura 1.14) y ofrecen los siguientes
beneficios: poseen una capacidad de memoria de 512 Kbytes hasta 2 MBytes, soportan las
redes EtherNet/IP, ControlNet y DeviceNet.

LEDs de diagnostico

Interruptor de
tres
posiciones

Tarjeta
CompactFlash
(Detras de la
cubierta)

RS-232

Figura 1.14 Controlador CompactLogix "

Figura 1.13 obtenida de la URL (http:/allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/compact-logix-controller-system.html )
2 Figura 1.14 obtenida de la URL (http:/allenbradleyplctutorials.blogspot.mx/2013/06/compact-logix-controller-system.html )
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1.2.4 DriveLogix

La plataforma de DrivelLogix es un sistema para el control de variadores distribuidos. Un
ejemplo de utilizacién es con el variador de CA PowerFlex 700S (ver figura 1.15) que
combina rendimiento y control flexible altamente funcional y rentable.

Indicadores del estado de los
variadores

LCD HIM

Controlador LEDs de comunicaciones

DrivelLogix

Figura 1.15Un variador de Fase I de PowerFlex 700S con DriveLogix '

1.2.5 SoftLogix

La plataforma de SoftLogix combina control, informacion y visualizacién en un sistema de
control abierto (Ver figura 1.16). Consta de un software en donde los médulos se pueden
crear, configurar, y controlar a través de imdgenes en un chasis virtual. La plataforma de
SoftLogix es compatible con un conjunto de productos de Rockwell Automation y
Microsoft, puede comunicarse con mddulos de entradas, salidas ya existentes y soporta las
redes NetLinx como son: DeviceNet, ControlNet, EtherNet/IP.

Plataforma
SoftLogix
Chasis Virtual
e — La
STETat, Gy Computadora
N |ﬁﬁ§$  RE: _ industrial _
}—— Modulo VersaView
T LhEL LT
) : - Numero de
ranura

Figura 1.16 Plataforma SofLogix"*

13Figu ra 1.15 obtenida de la URL http://www.alltec-aps.com/rockwellone.html
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Capitulo2 Nociones basicas de RSLogix 5000 y la logica de escalera

2.1 Elementos del software RSLogix5000

El software RSLogix 5000 se utiliza para programar y configurar los controladores de la
familia Logix5000. Sus elementos principales se muestran en la figura 2.1:

o S o o v : E
| aleiml 51 <[>e) - 4= A smwls s 1 Estandar 1
e AR ke
- —d el Ll | 4=——Fend 3 De Ruta |
0 s y s :

L
i |

Barra de
herramientas

— 1 4 Elementos lenguaje

6Ventana de tags

5 Organizador
de
Controlador

ir 1
Ventana de Resultado

71—l

i

o
b v

7Ventana de resultados

\ A1 I |
T—— par @ 7

Figura 2.1 Elementos principales de la ventana del software RSLogix5000"

1. Barra de herramientas estandar: Cuenta con alternativas estandarizadas de
Microsoft por mencionar algunas la opciéon de nuevo, abrir, guardar, imprimir,
cortar, copiar, pegar.

2. Barra de herramientas en linea: Nos muestra el estado del controlador y se puede
visualizar la informacion relacionada.

3. Barra de herramientas de ruta: La funcién de esta barra es para comunicarse con
el controlador y monitorear el estado de las comunicaciones.

4. Barra de herramientas de elementos del lenguaje: Contiene elementos de
programacion, agrupados por lengiietas, para la introduccion en una rutina activa.
Cada lenguaje posee su propia barra de herramientas de elementos.

5. Organizador de Controlador: Se muestra el desglose que se utiliza para organizar
un proyecto completo. Muestra las dreas principales de un proyecto y la jerarquia de
los componentes.

6. Ventana de tags: Esta ventana muestra los nombres de los tag’s que se almacenan
en el controlador.

7. Ventana de resultados: Aparecen los resultados tras la compilacion de un
programa.

14Figu ra 1.16 obtenida: http://www.ab.com/en/epub/catalogs/12762/2181376/2416247/1239772/2185363/Introduction.htm]
“Figura 2.1 obtenida de la URL http://www.rocatek.com/forum_rslogix.php
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2.2 Que es un Proyecto en RSLogix5000

Un proyecto es un archivo de software RSLogix 5000 almacena la totalidad de la
informacién relacionada a la programacion y configuracion para un controlador. Las salidas
se encuentran controladas en base a la organizacién y la ejecucién de un proyecto. Los
siguientes pasos permiten la creacion de un proyecto nuevo.

1.

N

XN AW

Inicia el software RSLogix 5000 desde el mend de inicio de Windows o desde el
acceso directo del escritorio.
En el menu archivo, selecciona nuevo. Aparecerd la ventana “new controller” que se
muestra en la figura 2.2.
Dentro de esta ventana seleccionar el tipo de controlador
Escribe el nombre para el controlador
Escribe una breve descripcion del nuevo proyecto.
Selecciona el tipo de chasis (nimero de ranuras) que contiene el controlador.
Selecciona el niimero de ranura donde esta instalado el controlador.
El software automdticamente crea una rutina principal que utiliza el lenguaje de
programacion de diagrama de l6gica de escalera.
o dferrllradey
Ty TMSE-LE Cordroll noea 356 Controbe = | DK, |
SE——— 13 - Carcal
Fad sy Ernshied Hieigs
—_—
i aine
» [Che s g
—e | Chases Typs TEEETD 105k Conbtll oy Chasaam -
- St 2 =
Crnate Iny RS SO0 Prosscls [evrpars
— -
—

Figura 2.2 Ventana para crear un proyecto en RSLogix 5000

' Figura obtenida del software RSLogix5000 versién 19
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2.3 Definicion de un TAG

Un tag o etiqueta son un conjunto de palabras claves que se encuentran asociadas a una
entrada. Una de las maneras de tener un programa bien organizado, claro y conciso; esta en
la declaracion de variables (Tag's). Los controladores Logix5000 almacenan datos en tags,
el tipo de datos para un tag se basa en la fuente de la informacién. Por ejemplo, un DINT
(32 bits) es el tipo de datos principal utilizado en los sistemas Logix5000. Se trata del tipo
de datos principal porque es la minima asignacion de memoria para cualquier tag. Sin
embargo, se pueden utilizar otros tipos de datos mds complejos que estdn compuestos por
varios tipos de datos (ver la tabla 2.1). Por ejemplo, un tipo de datos de temporizador esta
compuesto por una combinaciéon de DINT y BOOL.

Tipo de dato: Seleccionar:
Dispositivo analdgico en modo de coma flotante REAL
Dispositivo analdgico en modo entero INT
Caracteres ASCII STRING
Bit BOOL
Contador Counter
Sefal de E/S digital BOOL
Numero de coma flotante REAL
Entero (nUmero entero) DINT
Secuenciador CONTROL
Temporizador TIMER

Tabla 2.1 Tipos de datos para un tag

Una forma de crear una nueva etiqueta es hacer clic derecho en los tags del controlador en
el organizador del controlador y seleccione New Tag. Aun mds rdpido es la tecla de acceso

rapido Ctrl + W (ver figura 2.3).

=5 Controller Class

] ag
3 Controller Fau
& Power-Up Han
-5 Tasks
- % MainTask.
+ E& IMainProgr.
+-[7 Unscheduled F
—-£5] Mation Groups
3 Ungrouped &x

(3 add-on Instruction

A Mew Tag... % eI+

Manitor Tags
Edit Tags
Werify

Expork Tags...

Print 4
'l

Figura 2.3 creacion de un nuevo TAG

Cuando se obtiene acceso a los tags hay dos posibilidades. Se puede supervisar tags - esta
opcidn permite ver los tags y cambiar sus valores, o editar tags - esta opcion permite afiadir

o borrar tags, pero no cambiar valores.
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2.4 Elementos de un proyecto

La estructura de un proyecto de aplicacion puede llegar a ser muy compleja, para ello se
han organizado los proyectos mediante tareas, programas, rutinas, siendo este el orden o la
jerarquia a seguir en un proyecto de aplicacién en RSLOGIX5000.

Tarea: Mecanismo de sincronizacidn para ejecutar programas.
Programa: Conjunto de rutinas y tags relacionados.

Rutina: Secuencia de cédigo de programacién ejecutado en bloque. (Cada rutina en el
proyecto utiliza un lenguaje de programacion especifico).

2.4.1 Definicion de una tarea

Una tarea proporciona informacién de programacion y prioridades para un conjunto de uno
o mas programas. Una vez que se activa, todos los programas asignados a la tarea se
ejecutan en el orden como se muestran en el organizador del controlador. En un proyecto se
pueden crear los siguientes tipos de tareas: continua, periddica y evento.

Tarea continta; se define como la tarea principal de manera predeterminada al crearse un
proyecto. Se ejecuta todo el tiempo, pero puede ser interrumpida por tareas periddicas o de
evento. Para cualquier controlador, sélo se puede configurar una sola tarea como continda,
por ejemplo, la tarea continda POS (ver figura 2.4) contiene los siguientes programas:

PLC: Intercambio de datos entre PLC

SCADA: Datos de hacia el sistema supervisor

ALARMING: Rutinas de programa que monitorean los limites permitidos y las
retroalimentaciones para manejo de alarmas antes de ser mostradas en el HMI.
SIMULATION: Este programa ejecuta la simulaciéon de los motores, las vélvulas, los
interruptores y los valores de proceso.

Controller Organizer |

- Controller Controller_Name tarea continua
tarea ———— | - Taski/ /f
EI % POS
-3 PLC programa
-8 scapa

=-CB ALARMING
-8 SIMULATION

Figura 2.4 Icono que identifica una tarea continua y como ejemplo la tarea POS'’

YFigura obtenida de http://www.rocatek.com/forum_rslogix.php
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Tarea Periddica; se ejecuta de modo regular a una velocidad definida por el usuario.
Cuando se le llama, interrumpird cualquier tarea de prioridad inferior. Una tarea periddica
realiza una funcion segin un régimen especifico. Cada vez que caduca el tiempo de la tarea
periddica esta interrumpe a la tarea continua, se ejecuta una vez y luego devuelve el control
donde se interrumpi6 la tarea continua. La opcion predeterminada para el periodo de tiempo
es de 10 ms.

Como ejemplo la tarea periédica BASIC_CONTROL de 200ms (ver figura 2.5) contiene
las rutinas de los lazos, las interfaces de entrada/salidas andlogas con su escalamiento
necesario y los médulos de control de los motores y valvulas. Las interfaces de entrada y
salida hacen los enlaces entre los médulos de entrada/salida y los elementos de las
estructuras (retroalimentaciones, relevadores, etc.). Los programas para motor y para
véalvula realizan el control bésico de estos elementos.

@ Funct ion_Elock_Rautine _L

B Ladder Routine_|

43 SFC_Routine_L

= Structured Text Routine 1
| 5144 BASIC_CONTROL

vl 5 ANALOG_INFUT |
¥ 5§ VALVE_CONTROL ki iy
# 5} MOTOR_ConTROL ~ BASIC_CONTROL
@ =§ DEVICE_CONTROL
#- % PIDs
ICOMNO DE LA TAREA #-E8 ANALOG_OUTPUT
PERIODICA

Figura 2.5 Icono que identifica una tarea periédica y como ejemplo la tarea periédica BASIC_CONTROL'®

La tarea PHASES_FUNCTIONS es una tarea periddica de 250ms. contiene todas las
rutinas para las fases del equipo. Una rutina de salidas de comando es utilizada para unir
todos los comandos de las diferentes fases y funciones a los dispositivos.

La tarea SEQUENCE es una tarea periddica de 500ms y contiene todas las secuencias
necesarias para controlar los procedimientos y operaciones. Procedimiento de produccidn;
controlan el modo de produccién de las diferentes unidades, controlando la secuencia de las
diferentes fases en la receta.

Evento: tarea que se activa sélo cuando ocurre un evento especifico. También se pueden
usar eventos para aplicaciones de conteo de alta velocidad.

'8 Figura 2.5 obtenida de http://www.rocatek.com/forum_rslogix.php
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2.4.2 Definicion de un programa

Un programa es una subdivisién de una tarea. Cada programa contiene tags, donde se
guardan los datos provenientes de dispositivos. Por lo tanto, los programadores deben
definir la memoria del controlador mediante la creacién de tags, de una rutina principal, de
otras rutinas y una rutina de fallo opcional.

Un programa constituye el segundo nivel de sincronizacion dentro de un proyecto, cada
tarea ControlLogix o SoftLogix puede contener (sincronizar) hasta 100 programas. Cada
tarea CompactLogix o FlexLogix puede contener (sincronizar) hasta 32 programas.

Los programas dentro de un proyecto que no se encuentran sincronizados por ninguna
tarea, no se ejecutan. Los programas pueden quedar sin sincronizacién hasta que se los

necesite (para afiadir funcionalidad futura o para la resolucién de problemas).

2.4.3 Definicion de una rutina

Una rutina proporciona el codigo ejecutable, o las instrucciones de toma de decisiones, para
un proyecto en un controlador. Cada rutina contiene un conjunto de elementos para un
lenguaje de programacion especifico. Para seleccionar el lenguaje de programacion se debe
crear una rutina como se muestra en la figura 2.6.

=45 Controller Mi_proyecto

@) Controller Tags
[ Controller Fault / '
[ Power-Up Handle mport Routine..
- Tasks
g% MainTask & Cut Chrl+X s
el fainPragram Copy Ctrl+C il
[ Unscheduled Pro Dleseriptiore
> B Pate ChrisV :
=5 Moation Groups
w3 Ungrouped Ares bl b
-0 A Onlnstctions| i Tpe B Lt i v [t
45 DataTypes Cross Reference Ctrl+£ : 8
% User-Defined Ior: ;Loagsr:lm @‘Ma\nproglam 7
ﬁﬁ s Browse Logic.. R Lssgrment  <none
G Act-On-Defred ! M
Eﬂ Predefined Accept Pending Program Edits
; . : ; [pen Rolfine
L3 Module-Defined~~ Cancel Pending Program Edits
[ Trends
2.5 10 Confiauration Test Accepted Program Edits

Figura 2.6 Creaci6n de una rutina"

Una vez seleccionado el lenguaje de programacion estard creada la rutina y serd posible
introducir la 16gica.

v Figura 2.6 obtenida de: Software RSlogix5000 versién 19
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2.5 La logica de escalera y sus elementos

Un diagrama de escalera es un esquema eléctrico estandarizado que emplea simbolos para
describir la 16gica de un circuito eléctrico de control. Es importante hacer notar que un
diagrama de escalera no indica la localizacién fisica de los componentes. Es llamado
diagrama de escalera, debido a que varios de los dispositivos del circuito estdn conectados
en paralelo a través de una linea de CD o CA, lo cual, todo en conjunto se asemeja a una
escalera, en donde cada conexién en paralelo es un escalén de la escalera.

Las principales caracteristicas son: las instrucciones de entrada tales como botones
pulsadores, interruptores de limite y cualquier otro elemento de mando, deben localizarse a
la izquierda estas son las condiciones que tiene el circuito para dejar o no dejar pasar la
corriente de una linea a la otra. Estas condiciones se manejan comiinmente con contactos
normalmente abiertos o normalmente cerrados los cuales interpretan las sefiales de alto y
bajo de sensores o interruptores. Si las condiciones son verdaderas la corriente llega a las
instrucciones de salida las cuales generan acciones como energizar la bobina de un motor o
energizar una lampara, las instrucciones de salida se situardn en el lado derecho. Los
carriles de alimentacion son las lineas de suministro de energia L1 y L2 para los circuitos
de corriente alterna y 24 V vy tierra para los circuitos de CD. El controlador explora
peldafios de la escalera de arriba a abajo y de izquierda a derecha utilizando RSLogix5000
instalado en el sistema operativo Windows, los elementos de 16gica de escalera se pueden
arrastrar desde la barra de herramientas elemento de lenguaje hasta una ubicacién valida
(ver figura 2.7). Este software soporta otras funciones muy utilizadas con base en Windows
entre las cuales se incluyen: cortar, copiar, pegar, eliminar, deshacer y rehacer.

r— Lengueta seleccionada (Favorites)
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Figura 2.7 Arrastre de elementos de lenguaje en RSLogix 5000 e iconos de rutina abierta y proyecto.

Antes de ejecutar un proyecto en software RSLogix5000, debe verificarse la totalidad de la
légica de escalera para evitar tener errores como: ubicacion inadecuada de la instruccion,
tags inadecuados o incompletos, tags con tipos de datos que no son vélidos para la
instruccién, renglones vacios. La verificacion puede realizarse utilizando el boton de
verificacion de rutina abierta o el de verificar proyecto iconos que se aprecian en la figura
2.7. La légica de escalera utiliza los siguientes elementos bdsicos: renglones, instrucciones
y bifurcaciones.
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2.5.1 Renglones

La programacién de légica de escalera se organiza en renglones que ordenan los pasos en el
proceso de lectura de una instruccion. Los renglones se enumeran desde cero hasta el
nimero mds elevado (de arriba hacia abajo). Cada renglon se lee de izquierda a derecha.
Los renglones no pueden estar vacios y el tltimo renglén es la instruccion fin. Cada renglén
de un programa de l6gica de escalera debe contener por lo menos una instruccién de control
(salida) y generalmente, contiene una o més instrucciones condicionales (entradas).

2.5.2 Instrucciones

Las instrucciones son comandos que definen operaciones a ser realizadas por un
controlador, a cada instruccién se le asigna un tag, cada instruccién de entrada mira al valor
de su tag correspondiente a fin de determinar si la instruccién de entrada es verdadera o
falsa, en el software, las instrucciones aparecen resaltadas cuando son verdaderas o son
habilitadas. Existen dos tipos de instrucciones de entrada y de salida (ver figura 2.8), son
instrucciones de bit condicional que cambian su estado verdadero/falso a fin de reflejar el
valor del bit al que corresponde.

Instruccion de entrada: Instruccion que evalda los datos en un controlador.

La instruccién de entrada XIC examina si el bit de datos estd cerrado, es decir, que tenga
un valor de 1 16gico (no confundir esta instruccion con un contacto normalmente abierto).

La instruccion de entrada XIO examina si el bit de datos estd abierto, es decir, que tenga un
valor de 0 16gico (no confundir esta instruccidn con un contacto normalmente cerrado).

[MainProgram - Diagrama_de_escalera]
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Figura 2.8 Instrucciones condicionales de entrada XIC, XIO y de salida OTE.
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Instruccion de salida: Instruccion que establece datos desde un controlador.

La instrucciéon de salida no-retentiva restablece automdticamente sus datos cuando el
controlador pasa a modo marcha. Un ejemplo de instruccidon de salida no-retentiva es la
instruccién OTE de salida que establece el bit que opera en lcuando la instruccién es
verdadera y restablece el bit que opera en 0 cuando la instruccién es falsa o luego de una
desconexidn y reconexion de la alimentacion eléctrica.

Las instrucciones de salida de bit retentivas son conocidas de esta forma porque mantienen
el estado de la salida luego de que se vuelve verdadera, atn si las condiciones cambian a
falso un ejemplo son las instrucciones OTL (enclavamiento de salida) y OTU
(desenclavamiento de salida) que por lo comin se utilizan en pares. Una vez habilitada, la
instrucciéon OTL establece el bit de datos y permanece establecido aun si se desconecta de
la red eléctrica y solo hasta que se restablece, tipicamente por una instruccion OTU. Una
vez inhabilitada, la instrucciéon OTL no cambia el estado del bit de datos (ver figura 2.9).
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Figura 2.9 Instrucciones de salida OTL y OTU

Un buen programador utiliza salidas no-retentivas, en lugar de salidas retentivas, siempre
que sea posible debido a que las salidas no-retentivas tienen las siguientes ventajas; la
l6gica es mas facil de leer, todas las condiciones para la salida estdn en una linea, esta
permanece activa atn si las condiciones se hacen falsas. La l6gica de auto retencion es una
técnica comun en programacién que ayuda a utilizar salidas no retentivas en una diversa
cantidad de situaciones. Existen varias reglas para colocar instrucciones en renglones, un
renglén no necesita contener ninguna instruccion de entrada, pero debe contener al menos
una instruccion de salida, las instrucciones de entrada y de salida pueden estar mezcladas
en un renglén, y la dltima instruccion en un renglén debe ser una instruccion de salida.
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Se debe tener en cuenta que la condicion de entrada (condicién de entrada_1) de toda
instruccién que se encuentre al comienzo de un renglén siempre es verdadera, pero €so no
significa que la condicién de salida (condicién de salida_1) vaya a serlo, ya que dependera
de la instruccion. La seleccion de instrucciones de l6gica de escalera correctas constituye
una habilidad importante para la creacion del cédigo que evaluard las entradas y controlard
las salidas en un sistema de control.

2.5.3 Bifurcacion paralela y anidada

Una bifurcaciones la division en dos partes o ramales y permite ejecutar una de entre varias
acciones en valor de una expresion logica.

Las bifurcaciones se utilizan para crear una ruta alternativa para leer entradas y salidas y
pueden tener mas de un nivel. Se leen de izquierda a derecha, de arriba hacia abajo. Se
tratan de estructuras importantes ya que son las encargadas de controlar el flujo de
ejecucion de un programa.

Una bifurcacién paralela tiene una rama de entrada y varias de salida (ver figura 2.10), es
un lugar del flujo de proceso en el que pueden realizarse actividades simultdneamente, en
vez de secuencialmente, se evalian mas rapido que las bifurcaciones anidadas.

Bifurcacion_parakeia

=T =
i

- >
= [ b O
3 -
-
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== L o

Figura 2.10 Representacion de bifurcacién paralela

Una bifurcacién anidada contiene dos o mds bifurcaciones (ver figura 2.11), se basa en la
evaluacion de una condicidén (compuesta por una o varias expresiones logicas) y en funcién
de esta condicién el ordenador ejecuta unas u otras instrucciones.

Bifurcacion_anidada ?
a1 E i I
U L
2
i
a1 C
2
=
L .

Figura 2.11Representacion de bifurcaciéon anidada
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2.5.4 Logica de entrada

El PLC e incluso cualquier sistema digital, se basan en légica Booleana. La ldgica
Booleana estd basada en la interpretacion de sefiales binarias conjuntadas en ecuaciones, las
cuales determinan las condiciones que anteceden a una accion. Existen tres combinaciones
de entrada posibles utilizadas para determinar la continuidad légica.

La légica AND se selecciona cuando todas las condiciones deben ser verdaderas. Ejemplo:
en la figura 2.12, las instrucciones de entrada (Uno y Dos) deben ser verdaderas en el
mismo renglén del nivel para que la salida X sea verdadera.

Uno Do

3t

Bt

Figura 2.12 Logica AND

La Logica OR se selecciona cuando cualquiera de ambas condiciones es suficiente para
que una salida sea verdadera. Ejemplo: en la figura 2.13, las instrucciones de entrada (Uno
o Dos) pueden ser verdaderas es decir con que solo una de ellas sea verdadera, la salida X
serd verdadera.

Una

Eat

1L
1L

Dos
Figura 2.13 Légica OR

La légica AND con OR: una combinacién de la l6gica AND y OR se selecciona para
evaluaciones mds complejas. Ejemplo: en la figura 2.14 el renglén usa tanto AND como
OR légico, si las instrucciones (Uno y Dos y Tres) son verdaderas, entonces la instruccién
de salida X es verdadera. “O” Si las instrucciones (Cuatro y Tres) son verdaderas, entonces
la instruccién de salida X es verdadera.

Uno Do Tres ﬁ
1 E } [ 1r ¢
J L L .

Cuatro

Figura 2.14 Légica AND con OR

Los controladores Logix5000 soportan entradas y salidas entrelazadas. Para esta légica las
instrucciones de entrada a la izquierda de una salida deben ser verdaderas para que la salida
sea verdadera. Si la instruccién (Uno) es verdadera entonces la salida_X es verdadera. Si la
instruccién (Uno) es verdadera y la instruccién (Dos) es verdadera entonces la salida_Y
también es verdadera (ver figura 2.15).

Uno  Salida X Dos
E { 1L
4 10 L.

Figura 2.15 Entradas y salidas entrelazadas
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2.5.5 Légica de salida

Salida no condicionada; este tipo de salida no requiere ninguna instruccién de entrada.
Ejemplo: en la figura 2.16 no existen condiciones, por lo que la salida A es siempre
verdadera.

\
,
‘ i

Figura 2.16 Salida No condicionada

Salidas muiltiples; las bifurcaciones paralelas se pueden utilizar para programar salidas
multiples (ver figura 2.17). También, se pueden utilizar salidas en serie. Si la instruccion de
entrada (Uno) es verdadera, tanto la salida A como la B son verdaderas:

Uno Salida A

—IF <

Salida_B

)

lno Gaida A Salida B
—3F —{—

Figura 2.17Salidas miiltiples en paralelo y en serie

Salidas con entradas diferentes; Si las salidas comparten condiciones comunes, introducir
las condiciones comunes una vez. Y solo utilizar una bifurcacién para colocar cualquier
condiciéon adicional. Ejemplo: en la figura 2.18, ambas salidas requieren que las
instrucciones (Uno y Dos) sean verdaderas; sin embargo, la ruta hacia la salida B también
requiere que la instruccion (Tres) sea verdadera.

Uno Do Salida_A

it (r

Tres  Salida_B

—

Figura 2.18 Salidas que requieren entradas diferentes

Analisis de un estado de salida; El estado de una salida puede ser examinado como
condicion del renglén utilizando una instruccion condicional con la direccién de la salida.
Ejemplo: en la figura 2.19, cuando (Uno y Dos) son verdaderos, el renglon es verdadero.
Una vez que el renglén es verdadero, seguird siendo verdadero hasta que la condicién (Dos)
se convierta en falsa y rompa el sello. Este tipo de “légica de enclavamiento” se utiliza a
menudo en programacion. Por ejemplo, si se utiliza un botén pulsador momentdneo para
encender un motor, el motor permanecera encendido aun cuando el operador libere el botén
pulsador.

‘ Uno Dos
1F 1F
JC JC

A

Figura 2.19 Andlisis de un estado de salida
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2.6 Temporizadores

El temporizador es una herramienta que puede ser utilizada para activar y desactivar una
bobina o memoria dentro del programa de acuerdo con un tiempo especificado. Asi es
posible programar una salida, para que en un determinado tiempo encienda o apague un
dispositivo externo, por medio de un temporizador que solo existe a nivel légico, es decir
que esta internamente en el PLC y no como un dispositivo externo, cuando se crea un
temporizador se crea la siguiente estructura de datos.

Preset (.PRE); tiempo final o meta al cual el temporizador quiere llegar y puede estar
dentro del rango de 0 a 2,147,483,647 milisegundos.

Acumulado (.ACC); es el total del tiempo que ha transcurrido desde que el renglén se hizo
verdadero dado en milisegundos.

Enable (.EN); especifica si el temporizador estd o no habilitado, funciona como bit de
control.

. EN =1 habilitado.

. EN = 0 deshabilitado.

Timer Timing (.TT); especifica si el temporizador estd o no contando.
.TT =1 habilitado.
.T'T = 0 deshabilitado.

Done (.DN); especifica cuando el preset es igual al acumulado.
Existen varios tipos de temporizadores los mds comunes son:
On Delay Timer (TON)

La instruccién TON o temporizador de retardo de conexion se utiliza para un intervalo de
tiempo especifico (ver figura 2.20), este tipo de temporizador retarda la conexion de la
bobina, el tiempo que uno determina es el que nosotros deseamos que se retrase el
encendido, cuando el temporizador es habilitado empieza a contar hasta un valor
preseleccionado cuando el renglén es verdadero, y reinicia el acumulador cuando el renglén
es falso.

e [ N ey
Timer On Delay —(END>—
Timer timerl —DOMN>—
Preset 500 «
Accum 200«

Figura 2.20 Simbolo de la instruccién TON
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Off DelayTimer (TOF)

La instruccién TOF o temporizador de retardo de desconexién (ver figura2.21) retarda por
un intervalo de tiempo especifico el apagado de la bobina, después de este el temporizador
es deshabilitado. Empieza a contar cuando el renglén es falso, y reinicia el acumulador

cuando el renglén es verdadero.

TOF————
Tirmer Off Delay — =M o—
Timer timerd M D—
Freset a00
Accum 2al

Figura 2.21 Simbolo de la instruccién TOF

Retentive timer on delay RTO

La instruccion RTO (ver figura 2.22), empieza a contar cuando el renglén esverdadero, y
mantiene el acumulador cuando el renglén es falso.

ETO
Retentive Timer On — M
Timer timer? TN o>—
Freset s00
Accum 250

Figura 2.22 Simbolo de la instruccién RTO

Reset (RES)

La instruccion Reset (ver figura 2.23), reinicia el acumulador del temporizador a cero, es
una instruccion de salida utilizada para restablecer temporizadores y contadores.

contadar

RES>

Figura 2.23 Simbolo de la instruccién RES

Nunca se debe utilizar una instruccién RES para restablecer una instrucciéon TOF porque el RES
borra los bits de estado, asi como el valor acumulado.
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2.7 Contadores

El contador va almacenando o contando eventos, puede contar de forma descendente o

ascendente. Su estructura de datos es la siguiente.

Preset ((PRE) Valor que va a ser contado puede estar en un rango de -2,147,483,647 a

2,147,483,646.

Acumulado (.ACC) Numero de eventos que ha computado.

Count Down (.CD) Especifica si el contador esta designado en su conteo descendente.

Count (.UP) Especifica si el contador esta designado en su conteo ascendente.

Count Up (CTU)
Es usado para contar en forma ascendente cuando el renglon se hace verdadero (ver figura
2.24).
CTLU
Count Lp — 1 LD—
Counter contador!  —DM>—
Frezet 00
Accum 250
Figura 2.24 Simbolo de la instruccién CTU
Count Down (CTD)
Es usado para contar en forma descendente cuando el renglon se hace verdadero (ver figura
2.25).
D
Count Do — i O—
Counter contador? —OR—
Freset a00
ACcum 240

Figura 2.25 Simbolo de la instruccién CTD

Se pueden combinar ambos contadores para que una sola estructura de datos cuente en
forma ascendente o descendente. Y al igual que en el temporizador también se utiliza la
instruccién reset (RES) para iniciar el acumulador a cero.
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2.8 Documentacion

Una de las cosas mds importantes que un programador debe hacer cuando programa légica
de escalera es incluir documentacion en el proyecto. Esto es critico porque generalmente las
personas responsables de brindar soluciones a los problemas de un proyecto son distintas a
las personas que lo desarrollan.

La documentacién reside en un documento en la PC, es decir no se descarga al controlador.
Por lo que se tiene que importar o exportar el documento ver figura2.26.

RSLogin & - av0 56-L61 19, ~[Controller Tags - 3 &
@File Edit Wiew Search Logic Communications Windnw Help = | s

= > : Opticrs.. - ;
EEW & § e = VARG B YR QR | [ =
Offline . T RUN F Transiate PLCS(SLC VEJ
ofocse Rl gl b
Mo Edite =i Epotes IS ;
B = ! STTE o = & 5 L
Gephalar0manizes =] Scope: [ CoprorLASH w4l Tags v 7 v
45 Controller Gustavo - -
: [ controller Tags lNarnE i lAIlas For {Base Tag |Data Type |Descnpl\un Extemals * g
] [ Controller Fault Handler 4 - = 4
H (21 Power-Lip Handler =
4 5 Tasks
L4 G5 MainTask
i P Cﬁ, MainProgram

L2 Unscheduled Programs
4 53 Motion Groups

Figura 2.26 Importar un documento

Una funcién de la documentacion es proporcionar descripciones de la 1o6gica de escalera
para que programadores y encargados de mantenimiento puedan interpretar rapidamente el
programa. Permite una rapida buisqueda en la l6gica de escalera. En la tabla 2 se muestran
las opciones de busqueda que estdn disponibles en RSLogix 5000. Inclusive para el propio
programador, es una herramienta indispensable, tanto como para el momento de estar
programando y para futuras intervenciones.

Menu de bisqueda Funcion
Ir a un componente especifico, como un tag, documentacién,
GoTo etc.
Find Encontrar y desplegar hechos de un componente especificado.
Replaced Encontrar y cambiar un componente de proyecto especificado.
Crea una tabla de referencia cruzada completa de cada tag
Cross Reference especifico
Crea una descripcion general de los componentes del
Browselogic proyecto.

Tabla 2.2 Opciones en el ment de bisqueda para RSLogix 5000
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2.9 Definicion y creaciéon de un comentario de escalon

Un comentario de escalon se encarga de describir la funcién que realiza el renglon de la
l16gica de escalera (ver figura 2.28). Para poder crear dentro del programa un comentario de
escalon es necesario desplegar el menu contextual dentro del renglon y seleccionar Edit
Rung Comment o mediante el teclado pulsando (Ctrl + D) como se muestra en la figura
2.27.
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Figura 2.27 Desplegando menu contextual para editar un comentario de escalon.
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Figura 2.28 Vista de un comentario de escalén dentro del programa, como ejemplo un “HOLA”.
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CAPITULO 3 Aplicacion practica utilizando un LOGO de SIEMENS

3.1 Introduccion a LOGO!8 y su conexion eléctrica

Logo es el mddulo 16gico universal de Siemens, ideal para tareas sencillas de
automatizacion industrial y de edificios. Este modulo 16gico inteligente destaca por su
extraordinaria facilidad de manejo y lo tiene todo en cuanto a funcionalidades.

Utilizaremos un LOGO!8 (230 RCE version con display): 8 entradas digitales, 4 salidas de
tipo relevador a 10A, es de clase 2 debido a su voltaje de alimentacion 115a 240 VCA.

Las entradas digitales se identifican mediante una “I” seguido de un numero para cada
borne de entrada. Las salidas se designan con la letra “Q” seguido de un nimero para cada
borne de salida (ver figura 3).

Entradas

o

Salidas

Figura 3 LOGO!8 Basic 230 RCE (version con display), 8 entradas y 4 salidas.
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LOGO!8 cuenta con una pantalla y un teclado para poder programarlo directamente sin
necesidad de utilizar una PC, el modo de programacion es a través del lenguaje de
programacion FBD (diagrama de bloques de funciones), que utiliza los simbolos graficos
del dlgebra booleana, para representar la légica. También es posible representar en
conexion directa con los cuadros l6gicos funciones complejas, por ejemplo, funciones
matemdticas, aunque también cuenta con esta opcién, mediante el software de
programaciéon LOGO!SoftComfort que permite crear, comprobar, modificar, guardar e
imprimir programas rdpida y fadcilmente en un PC.

La conexién de LOGO!S, se realiz6 como se muestra en la figura 3.1, con un voltaje de
alimentacion de 127 V. Se colocaron 4 focos en las salidas para visualizar el
funcionamiento.

L1

Figura 3.1 Alambrado de un LOGO!8 (230 RCE versién con display)
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3.2 Desglose del meni principal y los términos basicos de LOGO!8

Al energizar el PLC LOGO!8 se puede observar la pantalla de inicio también conocida
como pantalla de menu principal (ver figura 3.2).

Figura 3.2 Mend principal de LOGO!8

Al posicionar el cursor en “Program” y presionar “OK” (botén verde). Aparecerdn las
opciones del menu de programacién que se muestran en la Figura 3.3.

lear Prog
ﬂEmev}s USEIQE’

Figura 3.30pciones del Menu de programacién deLOGO!8
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Al posicionar el cursor en cualquier opcién del mend principal y posteriormente
presionando “OK” se puede acceder a las opciones de los demds menus y al presionar la
tecla “ESC” se regresa de nuevo al ment principal, el desglose completo se muestra en la

figura 3.4.
Men principal

Teclas para manipulacion
en display de LOGO!8

Tecla “OK”( color verde)

Figura 3.4 Vista general de los menis de LOGO!SRCE
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Para utilizar y crear programas en LOGO!8 es necesario saber qué significan los dos
términos bdsicos conector y bloque:

1.- El término ‘“conector” designa todas las conexiones y estados de LOGO. Las E/S
digitales pueden tener el estado 16gico '0' o '1'. El estado '0' significa que la entrada no tiene
aplicado un voltaje especifico. El estado '1" significa que la entrada tiene aplicado un voltaje
especifico. Los conectores 'hi' y 'lo' facilitan la creacion de programas. 'hi' (high) tiene
asignado el estado '1' y 'lo' (low) el estado '0". No es necesario utilizar todos los conectores
de un bloque. Para conexiones no utilizadas, el programa adopta automaticamente el estado
que garantiza el funcionamiento del bloque en cuestion.

2.- El término “bloque” es una funcién que sirve para convertir informacion de entrada en
informacién de salida. Antes era necesario cablear los distintos elementos en un armario
eléctrico o una caja de bornes. Pero utilizando LOGO!8 a través de su nimero de bloque, es
posible afadir casi cualquier bloque a una entrada del bloque actual. Cada vez que se
inserta un bloque en un programa, LOGO!8 adjudica un nimero a ese bloque (ver figura
3.5). A través del nimero de bloque, muestra la relacion existente entre los bloques.

__— Nomero de blogue
ol / !

: B02 /
/. Bxslaredackin
4 - =1 _,rf con esios blogues \'...
FE _1 i Eut f-t.-ff | ...ll-'-..
| Bod | [ B01
=1 | Y | =
B o el -3 R
el B0t - Bo3- &
LS o S
Terminaf no requendo Bloue ks

Figura 3.5 Representacién de bloque y como LOGO!8 relaciona los niimeros de bloque entre ellos™.

Los bloques mas elementales son las operaciones logicas, LOGO!8 cuenta con una
programacion basada en el uso de compuertas légicas y bloques de funciones, que permiten
la elaboracién de algoritmos de control simplificados y eficaces. Al unir varios bloques de
funciones, de forma especifica, se pueden implementar programas de control complejos.

20
Figura obtenida

dehttp://biblioteca.upnfm.edu.hn/images/directorios%20tematicos/xxtindustrial/libros%20de%20electricidad/Controles%20Electrome
canicos/LOGO_PROGRAMA%20DE%20INSTALACIONES%20ELECTRICAS.PDF.pdf
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3.3 Funciones generales de LOGO!8

Las General Funcién (GF, por sus siglas en inglés) o funciones generales en el LOGO!8,
estdn basadas en el Algebra de Boole, la cual estd definida por operaciones légicas como Y,
O 6 NO (And, Or, Not). La electrénica digital emplea este sistema en conjunto con los
nimeros binarios, donde, un nivel bajo de sefial significa “0” que a su vez significa “Falso”
y un nivel alto de sefal significa “1” o “verdadero”. Con estos valores se realizan
operaciones booleanas a través de dispositivos fisicos llamados compuertas l6gicas que se
encuentran como funciones en el relevador, de las cuales, las principales son:

3.3.1 Funcion AND y AND (Edge) con evaluacion de flancos

Esta funcién también conocida como producto l6gico, se puede entender como una
conexion en serie con varios contactos normalmente abiertos. La salida de la funciéon AND
solo es 1 si todas las entradas son 1, es decir, si estan cerrados todos los contactos.

=D —

AND simbolo sistema ANSI AND simbolo sistema IEC

0
I

Figura 3.6 La funcién AND su simbologia ANSI e IEC y como se visualiza en LOGO!8

La salida de la funcién AND activada por flancos solo es 1 si todas las entradas son 1 y por
lo menos una de ellas tenia el estado "0" en el ciclo anterior.

Bl

Lt

Loried o

In3A

Ing
AHO fEdge]

Figura 3.7 Visualizacién en LOGO!8 de la funcién AND (Edge)
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3.3.2 NAND (AND negada) y NAND (Edge) con evaluacion de flancos

Se puede entender como una conexién en paralelo con varios contactos normalmente
cerrados. La salida de la funcién NAND solo es O si todas las entradas tienen el estado 1, es
decir, si los contactos estan cerrados.

feo
¥

= - =

NAND Simbolo sistema ANSI NAND Simbolo sistema IEC

HAMD

Figura 3.8 La funcién NAND su simbologia ANSI e IEC y como se visualiza en LOGO!8

La salida de la funcion NAND con evaluacion de flancos solo adopta el estado 1 si por lo
menos una entrada tiene el estado 0 y en el ciclo anterior todas las entradas tenian el estado

1.

Bl
Ing -
17 a5
Ing -
HAMD (Edge])

=01

Figura 3.9 Visualizacién en LOGO!8 de la funcién NAND (Edge)
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3.3.3 OR (O) y NOR (OR negada)

Un OR se puede entender como un circuito en paralelo con varios contactos normalmente
abiertos, de tal forma que la salida de la funcién OR solo adopta el estado 1 si por lo menos
una entrada tiene el estado 1, es decir, si por lo menos uno de los contactos esta cerrado.

=S -

OR sfmbolo sistema ANSI OR simbolo sistema IEC

21 -

Figura 3.10 La funcién OR su simbologia ANSI e IEC y como se visualiza en LOGO!8

Un NOR se puede entender como un circuito en serie con varios contactos normalmente
cerrados. La salida de la funcién NOR solo adopta el estado 1 si todas las entradas tienen el
estado 0, es decir, si estan desactivadas. La salida de NOR se pone a 0 tan pronto como se
activa una de las entradas (estado 16gico 1).

NOR simbolo sistema ANSI NOR simbolo sistema IEC

Figura 3.11 La funcién NOR su simbologia ANSI e IEC y como se visualiza en LOGO!8
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3.3.4 XOR (OR exclusiva)

Un XOR se puede entender como un circuito en serie con dos contactos inversores, de tal
forma que la salida de la funcién XOR adopta el estado 1 si las entradas tienen diferentes
estados.

XOR simbolo sistema ANSI XOR simbolo sistema IEC

Figura 3.12 La funcién XOR su simbologia ANSI e IEC y como se visualiza en LOGO!8

3.3.5 NOT (inversor logico)

Se puede entender como un contacto normalmente cerrado. La salida adopta el estado 1 si
la entrada es 0. El bloque NOT invierte el estado de la entrada. Una ventaja del bloque
NOT, por ejemplo, es que no es necesario utilizar contactos normalmente cerrados. Solo
tiene que utilizar un contacto normalmente abierto (NA) y mediante el bloque NOT,
convertirlo en un contacto NC.

—

NOT simbolo sistema ANSI NOT simbolo sistema IEC

Figura 3.13 La funcién NOT su simbologia ANSI e IEC y como se visualiza en LOGO!8
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3.4 Funciones especiales de LOGO!8

LOGO!8 no solamente cuenta con funciones generales como las mencionadas
anteriormente, este dispositivo también cuenta con temporizadores, contadores,
generadores de pulsos y memorias de estados, que conforman las Special Functions (SF,
por sus siglas en inglés) o funciones especiales, se distinguen a primera vista de las
funciones basicas en la denominacion diferente de sus entradas. La entrada "x" de conector
para cualquier SF es "low". La entrada x es considerada una entrada no utilizada de
funciones especiales y por lo tanto su valor estd predeterminado en un "0" 16gico.

Los conectores siguientes son entradas 16gicas y permiten crear un enlace 16gico con otros
bloques o con las entradas de la unidad LOGO!8:

e S (Set): Una senal en la entrada S pone la salida a un "1" légico.

e R (Reset): La entrada de reset R tiene prioridad sobre todas las demds entradas y
desactiva las salidas.

e Trg (Trigger): Esta entrada dispara el inicio de una funcion.

e Cnt (Count): Esta entrada cuenta impulsos.

e Fre (Frequency): LOGO aplica a esta entrada sefiales de frecuencia que deben evaluarse.
e Dir (Direction): Esta entrada determina el sentido (+ o -).

e En (Enable): Esta entrada habilita la funcién de un bloque. Si la entrada es "0", el bloque
ignora todas las demads sefales.

e Inv (Invert): Una sefial aplicada en esta entrada invierte la sefial de salida del bloque.
e Ral (Resetall): Una sefial aplicada en esta entrada da reset a todos los valores internos.
e Lap (para la funcién de crondmetro) Una sefial en esta entrada detiene el crondmetro.

En algunas entradas no se aplica ninguna sefial, sino que se configuran los valores
relevantes del bloque, por ejemplo:

e Par (Parameter): El pardmetro Par no debe conectarse. En su lugar se ajustan los
parametros relevantes del bloque (tiempos, umbrales de conexién/desconexion, entre otros).

Las funciones especiales permiten al usuario realizar algoritmos de control mds avanzados
y complejos, por lo tanto, solo serdn vistas las que se ocuparan para el ejemplo practico de
un sistema que realizara el control para el acceso a través de un porton y son las siguientes:
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3.4.1 Temporizador ON-DELAY (retardo a la conexion)

En ocasiones es necesario retardar en algiin punto el paso de una sefal a través de un
circuito. Esta labor la realizan los temporizadores y son parte fundamental de la
automatizacién porque nos pueden indicar el momento justo para que inicie o termine un
proceso.

Los temporizadores son ampliamente utilizados en aplicaciones industriales para controlar
el tiempo de arranque de los motores més grandes, de modo que no todos tratan de iniciar al
mismo tiempo. Cuando se inicia un motor, consumira una corriente mas grande que cuando
estd funcionando a plena velocidad. Esta corriente de arranque se llama corriente de rotor
bloqueado y es causada por la armadura cuando no gira y se le aplica una corriente al
motor. A medida que el eje del motor empieza a girar, la corriente disminuye a niveles
normales y asi hasta que el motor se estabiliza a velocidad plena. Para una méaquina que
tiene varios motores grandes para bombas hidrdulicas, y todos ellos trataran de comenzar en
el mismo momento en que se enciende la maquina, se debe aplicar el ciclo de arranque
escalonado mediante el uso de temporizadores de retardo a la conexién de manera que se
reduzcan al minimo los efectos de la corriente de entrada. De cuando se aplica energia a los
motores, se permite que el primer motor se inicie normalmente, pero la alimentacion para el
segundo arrancador del motor se controla mediante el temporizador de retardo a la
conexion.

El temporizador TON (Retardo a la conexién) ver figura 3.14, se utiliza para un intervalo
de tiempo T especifico por ejemplo si el temporizador se establece en 10 segundos, los
contactos del temporizador se cerraran después de un retraso de 10 segundos, el tiempo que
uno determina es el que nosotros deseamos que se retrase el encendido en el cual la salida
Q es activada siempre y cuando la entrada Trg siga activada. Una sefial en la entrada Trg
(Trigger) dispara el temporizador de retardo a la conexién. Sus pardmetros son: T
representa el tiempo tras el que se activa la salida (transicién de 0 a 1 de la sefial de salida)
y remanencia activada el estado se guarda de forma permanente.

Figura 3.14 Simbolo de retardo a la conexién y como se visualiza en LOGO!8.
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La respuesta de tiempo serd mediante el Parametro T en donde los valores de entrada se
rigen por la base de tiempo ajustada, base de tiempo s (segundos), m (minutos) y h (horas),
ver tabla 3.3.

' Base de tiempo Valor méx. Resolucién min. Precision
| s (segundos) 99:99 10 ms +10 ms
m (minutos) 99:59 1s #ilis
h (horas) 99:59 1 min + 1 min

Tabla 3.3 Rangos validos para la base de tiempo

La descripcion de la funcion retardo a la conexidn se explica con el cronograma de la figura
3.15. Mediante una transicion de 0 a 1 se dispara el tiempo Ta (Ta es el tiempo actual en
LOGOQO!8). Si la entrada Trg tiene el estado 1 por lo menos durante el tiempo T configurado,
pondra la salida a 1 (la salida se activa con retardo respecto a la entrada) tal y como se
muestra en el cronograma de la figura 3.15.

LOGO!8 reinicia el temporizador es decir pone la salida nuevamente a O si la sefial en la
entrada Trg es 0. Si el bloque es remanente LOGO!8 pone la salida Q y el tiempo
transcurrido a los valores que tenian antes de un corte de alimentacién; si el bloque no es
remanente, tras un corte de alimentacion LOGO!8 pone la salida Q y el tiempo transcurrido
a los valores predeterminados.

Trg g
La seccidn del
CIONOQrama representa-

]

da en negrita també&n s&
visugliza en el aimbaolo
de retardo 8 la conexidn.

-

1

T

T
Ta axpira ﬁ H

Figura 3.15 Cronograma de un retardo a la conexién®'

-
1

Un diagrama de tiempos o cronograma (ver figura 3.15). Es una gréfica de formas de onda
digitales que muestra la relacion temporal entre varias sefales, y como varia cada sefal en
relacion a las demds. Se emplea para describir en una forma concreta el funcionamiento del
circuito de control, se pueden apreciar con claridad, qué condiciones se deben cumplir para
hacer que un elemento de salida sea energizado o no, lograndose apreciar también, la
relacion que existe entre los elementos de entrada y salida en un tiempo determinado.

21Imagen obtenida de https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/100782807 ?c=87556823179&dl=es&lc=de-DE

48



3.4.2 Relé Autoenclavador

Una sefial en la entrada S (Set) activa la salida Q y permanece activada hasta que es
desactivada con una sefial en la entrada R (reset) desactiva la salida Q.

La salida Q se desactiva si estdn activadas tanto S como R (la desactivacién tiene prioridad
sobre la activacion).

5 _
F —Rs—i:!
Far -

Figura 3.16 Simbolo del relé de enclavamiento y como se visualiza en LOGO!8.

Un reléautoenclavador o también conocido como relé de enclavamiento es un elemento de
memoria binario simple. El valor de la salida depende del estado de las entradas y del
estado anterior de la salida.

o LTI 1
R

I1L_T'L I 1 _ O

Figura 3.17 Cronograma de relé autoenclavador.”

22Imagen obtenida de https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/100782807 ?c=87556823179&dl=es&lc=de-DE
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3.4.3 Generador de impulsos asincrono

El generador de impulsos asincrono ver figura 3.18, consta de una entrada En que habilita y
deshabilita esta funcién especial. La entrada Inv permite invertir la sefial de salida del
generador de impulsos asincrono activo, solo si el bloque se ha activado por medio de una
sefial en la entrada EN.

En -
Iy LN

Far —

Figura 3.18 Simbolo del generador de impulsos asincrono y como se visualiza en LOGO!8.

Y la salida Q se activa y desactiva ciclicamente con los tiempos impulso/pausa Tyy Tr. La
forma del impulso de salida puede modificarse mediante una relacion impulso/pausa
configurable. La relacién impulso/pausa se puede configurar en los parametros TH (Time
High) y TL (Time Low), ver figura 3.19. El ancho de impulsos Ty y la duracién de pausa
entre impulsos Ty también pueden ser el valor real de otra funcién preprogramada.

En _ L]

Il

?

T T

i

Figura 3.19 Cronograma del generador de impulsos asincrono.”

23Imagcn obtenida de https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/100782807 ?c=87556823179&dl=es&lc=de-DE
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3.5 LOGO!SoftComfort V8.0

Este software constituye una interfaz de usuario que permite una visualizacion de los
menus de aplicaciones. El modo de programacién en LOGO!SoftComfort V8.0 se inicia
con un diagrama vacio.

La mayor parte de la pantalla la ocupa entonces el area dedicada a la creacién de esquemas
de conexiones. Esta drea se denomina interfaz de programacién (ver la figura 3.20).

En esta interfaz de programacién se disponen los simbolos y enlaces del programa. Para no
perder la vista de conjunto, especialmente en el caso de programas grandes, en los extremos
inferior y derecho de la interfaz de programacién se dispone de barras de desplazamiento
que permiten mover el programa en sentido horizontal y vertical.

i s (1) Barra de ments .

JiiaNA FANR N EELE Y (5 Barrg de herramientas "Estandar"

@ 1 Wk it dagrma  Froencs @ 1wl

T i "
gann lLumA Faliss 08 90 BEBD OO0 &8 Ja% SR J @ Barra de herramients
A rrn s

s o e
" - B xn g feren

@ Arbol de diagramas

(& Interfaz de programacion

-
| Insbromme. =

Arbol de operaciones

-
L -G L
¥ Tk At e (O
[F BT oo
s B i) |
o Pl | ey
§ iy
| Loy
LR

® | o
LR
et
- P

PR ™| -

= (&) Barra de estado ™

Figura 3.20 Interfaz de usuario de LOGO!SoftComfort V8.0
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3.5.1 Iniciar LOGO!SoftComfort V8.0

Iniciar el software LOGO!SoftComfort V8.0 desde el acceso directo del escritorio de

Windows (ver figura 3.21).

o)

Figura 3.21 Acceso directo en escritorio de Windows para software LOGO!SoftComfort V8.0

Se abrira en el modo de diagrama como se muestra en la ilustracion 1 de la figura 3.22.

Haga clic en la ficha proyecto de red y podra visualizar el modo proyecto de red como se

muestra en la ilustracién 2 de la figura 3.22.

B LOGO!Soft Comfort
Archivo Edicion Formato “Wer Herramientas Ventana Ayuda
HF:PRwHE XXBEE S BE EB&|

Modo de diagrama Proyecto de red

+ | Diagramas

‘3 Agregar un nuevo diagrama

B L0GO!Soft Comfort
Archivo Edicion Formato Ver Herramientas Ventana Ayuda
i EHE(XXER S BB EG |
Modo de diagrama Proyecto de red
w  Proyecto de red B’ Agregar nuevo dispositivo 3/ Establecer conexién online | 5% Deshacer conexién onine | @), Acercar €} Alejar
45 Proyecto
- Agregar nuevo dispositivo
. !
]
w | Instrucciones

Figura 3.22 Modo de diagrama ilustracioén 1 y el modo proyecto de red ilustracién 2
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En el modo proyecto de red, haga doble clic en agregar nuevo dispositivo, aparecera el
cuadro de dialogo de la seleccion de dispositivos, escoja LOGO!OBAS porque serd el
dispositivo que se utilizard en esta tesis. En la parte de configuracién introduzca los ajustes
de red, y confirme su seleccién con aceptar. Estos datos suelen aparecer ya predefinidos por

el software tal y como se aprecia en la figura 3.23.

ﬁ Seleccidn de dispositivos >

[7] Logo

ﬁ LOGO! DBAS Configuracidn

Mombre de disposit... Logo&_1
[] Dispositivo compatible con 57 Direccién IP: 192.168. 0. 2

------ ﬂ Dispositivas compatibles con 57

P SimaticPanel Mascara de subred: 255.255.255. 0
| >imatchane

..|E Siemens HMI Pasarela predeterminada| 192.168. 0. 1
7] LOGO! TDE

... B8 LogoTDE
[ Esclavo LOGO!

[ Esdlave LOGO! 0BAB
.l Esdavo LOGO! 0BAT

Cancelar Ayuda

Figura 3.23Proyecto de red en el software LOGO!SoftComfort V8.0

3.5.2 Programando mediante el software LOGO!SoftComfort V8.0

El sistema que se realizara debe controlar el acceso a través de un portdn, garantizando la
posibilidad de abrir y cerrar mediante un interruptor.

Para la automatizacion se utilizard un LOGO!0BAS. El portén se abrird y cerrard por
completo mediante un interruptor. Una luz intermitente se enciende 5 segundos antes de
iniciar el movimiento y permanece encendida mientras se desplaza el porton. Por medio de
una barra de seguridad se garantiza que, al cerrar el portén, no se lesionen personas ni se
aprisionen objetos.
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Estando en el modo proyecto de red en la seccion arbol de diagramas de la interfaz de
programacion seleccionamos Logo8_ldiagrama y mediante el despliegue del menu
contextual dando clic con el botén derecho del mouse seleccionamos cambio de nombre
asignandole “Portén industrial”.

En esta misma seccién arbol de diagramas de la interfaz de programacion de este software
se encuentra la opcidn ajustes haciendo doble clic accedemos al cuadro de dialogo

configuraciéon de LOGO!8, aqui puede editar todos los ajustes offline/online de LOGO
0BAS,ver figura 3.24.

EE LOGO!Soft Comfort B LOGO!Soft Comfort

Archivo Edicion Formato VYer Herramientas Archivo Edicion Formato “Yer Herramientas
Fr3aHE X X =HE Fr e HE | X XER|

Modo de diagrama  Proyecto de red Modo de diagrama Proyectode red |

heramentzs —— (]
| | Proyecto de red S -__E_rt_)y_rga;t_q de_rg«_n_i_
g% Provects | | ¥% Provecto

¥ Agregar nuevo dispositivo B Agregar nuevo dispositivo

@l Logos_1 [LOGO! 0BAS] ~ -l Logo8_1 [LOGO! 0BAS]

% Ajustes Lk Ajustes

o8 0008 1 diagrama | gl Por tor industrial

EE Configuracion de oca' ¥ X

C 6n offline | C 6n online |

Tipo de hardware Configuracién de nombre

Configuracion de E Nombre de dispositivo: Logos_1
Nombres de E/S
Contrasefia del pri
Encendido

Texto del mensaje c ion IP

Informacién adicio Direccién IP:|192.168. 0. 2
Estadisticas
Comentario

MNombre de programa:

Méscara de subred:|255.255 255. 0
Pasarela predeterminada 192.168. 0. 1

o I

Figura 3.24 Asignacién del nombre “Portén industrial” y acceso a Configuracién de LOGO!S8
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Enseguida determinar el nimero de entradas digitales para la programacion del portén

automdtico quedando como se aprecian en la tabla 3.1.

DIGITAL
NC/NO
I1 SO Interruptor ABRIR PORTON NO
12 S1 Interruptor CERRAR PORTON NO
I3 S2 Pulsador APERTURA MANUAL PORTON NO
14 S3 Pulsador CIERRE MANUAL PORTON NO
5 S4 Interruptor de posicion PORTON ABIERTO NC
16 S5 Interruptor de posicién PORTON CERRADO NC
17 S6 Barra de seguridad NC

Tabla 3.1Definicion de las entradas digitales

De acuerdo con la tabla 3.1, dentro del modo de diagrama seleccionamos en la seccién del
arbol de operaciones en la carpeta digital la I de entrada la arrastramos hasta el editor de
diagramas se mostrara como I1 (ver figura 3.25) de esta misma forma con las demads
entradas digitales colocdndolas en el siguiente orden 11, I3, IS, 12, 14, 16 e I7. Pulsando la
tecla Ctrl+clic seleccionamos cada una de las entradas insertadas enseguida las alineamos
con el botdn “alinear verticalmente™” que se encuentra en la barra de herramientas del editor
de diagramas.

EE LOGO!Soft Comfort

&Archivo Edicién Formato VWer Herramientas Ventana Ayuda

GrriwRE | X XEE = BB
Modo de diagrama Proyecto de red
Editor de diag
~ | Diagramas Ly ey B A
B¢ Agregar un nuevo diagrama -
= B1% Porton casa
2T% Porton casa habitacion
| —
b : o

~ | Instrucciones [ =
[ | Instrucciones S| sernln e
~-[ ] Constantes [

i =[] Digital
i | Entrada

i€ Teda de cursor t 5

;- F Tedade fundén deltocot - |[ o000 D]

i 8 Bitde registrode desplazam | . . . 1 . . Ij
i+ls Estado 0 (baio) oo T ~
i hi Estado 1 (alto)}

{ =3
Q salida 1
i-o® Conectorablerto  [pororonooce
T b
r .
[Ed
1 Entrada analgica i
20 Salida analdgica

AN Marca analdgica
i = [T Red 3

Figura 3.25 Colocacién de entradas digitales I1, 13, IS, 12, 14, 16 e 17 y su alineacién vertical.

55



Al dar un clic “distribuir espacio verticalmente” aparece el cuadro de dialogo separacién en
donde podemos introducir una distancia de separacion de 10 como se aprecia en la figura
3.26, damos clic en aceptar.

Distribuir espacio verticalmente T
cion  Formato Wer Hi Ventana Ayuda
H3|xX B O BR|ER |
Modo de diagrama  Proyecte de red
Editor de diagramas
v Diagramas (] 0m A | I & 01 b2 | F o | D0
_“"‘Agragarunnuevodiagrama = T
|21° Portan Tndustrl B1® Porton Industrial. lsc ,<.l
EE Separacion x
Separacion
Distancia: 10 [l

ik II D Utilizar de forma estandar

Carr

Figura 3.26 Opcién de distribuir espacio verticalmente mediante el cuadro de dialogo separacion.

Posteriormente determinar las salidas digitales quedando como se aprecian en la tabla 3.2.

SALIDA DIGITAL FUNCION
Q1 K1 Abrir contactor principal
Q2 K2 Cerrar contactor principal
Q3 H1 Lampara de sefalizacion

Tabla 3.2 Definicion de las salidas digitales

De acuerdo con la tabla 3.2 elegimos de la seccién del drbol de operaciones la Q de salida
digital arrastramos Q1, Q2 y Q3 con el mouse al editor de diagramas y las colocamos como
se muestra en la figura 3.27. Seleccionamos las salidas insertadas mediante Ctrl+clic
enseguida las alineamos con el boton alinear verticalmente y mediante distribuir espacio
verticalmente introducimos para la distancia de separacién un valor de 180 y damos clic en
aceptar como se aprecia en la figura 3.27.

..... E Separacion pad

Separacion

Distancia: VI

[ utilizar de forma estandar

B Cancelar

Figura 3.27 Salidas Q1, Q2 y Q3, alineacién y distribucién de espacio verticalmente.
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Seleccione y haga doble clic en B001 (retardo a la conexién) para el ajuste de tiempo a S

segundos. (Ver figura 3.28)

EE B001 [Retardo a la conexién] e

Parametros | Comentario |

Parametro

Mombre de bloque:

Retarde a la conexién |

s 0= |{ll segundos (s « .

Otros

[] Remanencia

[ Proteccidn activa

Cancelar Ayuda

Figura 3.28 Temporizador retardo a la conexién y su cuadro de didlogo para su ajuste de tiempo.

Para introducir los nombres de las conexiones se puede realizar a través del menu edicion y
dando clic en nombre de conexiones. Introduzca apoyandose de los nombres definidos en
las tablas 3.1 y 3.2, al término de la identificacién de los bornes de entradas y bornes de

salidas, cierre la ventana de configuracion de LOGO! (ver figura 3.29) con aceptar.

B Configuracion de LOGO! ®
"Configuracién offiine | C ion online |

General "
Tipo de hardware deE/s
Configuracion de E Nombres de EiS
Bornes de entrada: Nombre Bornes de salida: Nombre
Contrasefia del pri 1 S0 PUERTAABIER... [ Q1 LAMPARA 1 PUERT... |
Encendido 12 S1PUERTA CERR. Q2 LAMPARA 2 PUERT.
Texto del mensaje 3 $2 PUERTA ABIER... a3 LAMPARA PARPAD...
Informacidn adicio 14 S3PUERTACERR.. — o4
Estadisticas 15 S4 LAPUERTAES Qs
Comentario 16 $5LAPUERTAES .. Qs

17 S6 BARRERA DE S. a7

18 Qs

19 [l:}

110 a1

1 att

n2 Q12

113 Q12

114 at4

15 Q15

118 Q15

17 a7

118 fit

119 s

120 Q20

121 ) AQ1

122 d| &0

v
=l tmmestes Frrte I .,’"
Cancelar Ayuda

Figura 3.29 Asignando los nombres de las conexiones de acuerdo con las tablas 3.1 y 3.2.
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Al dar clic en aceptar las entradas y salidas ahora se muestran con el nombre de borne
asignado tal y como se aprecia en la figura 3.30. El seguimiento ahora consiste en colocar
las siguientes funciones basicas; tres compuertas OR identificadas en la figura 3.30, como
B002, BO10 y BO15, colocar 5 compuertas AND identificadas como B004, B006, BOOS,
BO11, BO13, una compuerta NAND identificada como BO14 una compuerta NOT
identificada como B00S, una compuerta XOR identificada como B009 y acomodarlas lo

mas parecido a la figura 3.30.

Enseguida colocar las siguientes funciones especiales; un generador de impulsos asincrono
identificado como B016, dos relés autoenclavador identificados como B003, B012, otro
retardo a la conexion aparte de BOO1 que seria el BOO7 con un ajuste de tiempo de 5
segundos. Estas funciones se encuentran marcadas con cuatro cuadros rojos en la figura

3.30.
Para terminar el esquema de conexiones deben conectarse los distintos bloques entre si tal y
como se muestra en la figura 3.30. Por lo tanto, en la barra de herramientas del editor de

diagramas haga clic en el icono conectar ! para ir conectando los bloques.

Editor de diagramas
Mmoo A | FRITi:: |0 e BEELD|DDD| G| 6% mk | FBE

&% Porton Industriallsc X |

MUAL ) |

Figura 3.30 Insercién de funciones bdsicas y funciones especiales.
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Al terminar el esquema de conexiones como se muestra en la figura 3.30 hacer clic en el

icono del disquete ®, o mediante guardar como colocar el nombre del archivo portén

industrial y dar clic en guardar ver figura 3.31.

Editor de diagramas
koA A|FSIl+ | O | EBEELH|OCD|®E

&1 porton Industrialisc | 8 Porton Industricl e |

e MIEE -]

I1.(30. PUERTA ABIERTA (NO) B004.

| R BOds, Ll
[} TR fi Rl 25
Guardar X
Guardar en: | [ Escritorio ~| FEeE-
13 (52. PUERTA ABIERTA EN. MANUALJ
o % OneDrive janis plike
= R jeneth Jeessuss
Elementos [ Este equipo Jesus
G PSR B ABIER TR | e Biblotecas Jesus todo
i Red luz y torea
[l ASF plagio
|| esaitone ESCRITORIO tototo
formates B Porton Industrial
e FuERTA EERRADA D) 5 gerar 791011
4 I i Documentos GUSTAVD)
: gym
= ing
> ingles
EEE D janethhsalidauni
14 (53. PUERTA CERRADA EN MANUAL
W rewedeat Guard
Red Archivos de tipo: Archivo LOGO!Soft Comfort (=isc) ~ e

Figura 3.31 forma de guardar el esquema de conexiones terminado.
3.5.3 Simulacion del circuito para el control de un portén industrial.

La simulacién del programa nos permitird comprobarlo y asi poder garantizar que se
transfiera al dispositivo LOGO!8 un programa con un funcionamiento 6ptimo. Para la
simulacion las sefiales de entrada deben preajustarse, mediante un doble clic sobre la
entrada I1 se accede a su ficha y en la pestafia de simulacién elija “pulsador (contacto

normalmente abierto)”’este mismo ajuste para las entradas 12, I3 e 14 en pulsador (NA).

Editor de diagramas
faoa A | F a4+ | & 9| GlEEL| QDD

B Porton Industrial.lsc ‘ 8% Porton Industrial.lsc ‘

. PUERTA SBIERTANOL . . . L. .BOO4 L
s EE 1 [Entrada] X

Parametros | Comentario | Simulacién

..... Modo

(O Interruptor

(® Pulsador (contacto normalmente abierto)

() Pulsador (contacto normalmente cerrado)

T (O Frecuencia
ol Valor: 0] ﬂ Hz
ol Intervalo de valores
2 (51 FLE
Wins: o= | Hz

mar:|  990a || Hz

..... Rango de valores automatico

: D A Corcear || A

Figura 3.32 Ajustes para modo pulsador (contacto normalmente abierto)
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Mediante un doble clic sobre la entrada I5 se accede a su ficha y en la pestafia de
simulacién elija “pulsador (contacto normalmente cerrado)” este mismo ajuste para las
entradas 16 e I7 en pulsador (NC), al finalizar los ajustes guarde el esquema de conexiones.

15 (54 LA FUERTA ES ABIERTA (NG . . . | ‘ R R
IIT—— EE 15 [Entrada) X

------ Parametros | Comentario | Simulacién |

....... ey Modo

...... () Interruptor

------------ (O Pulsader (contacto normalmente abierto)

(®) Pulsador (contacto normalmente cerrado}

() Frecuencia

Valor: 0 ﬂ Hz
Intervalo de valores
Wi - 0| Hz

e 9999+ |{}| Hz

Rango de valores automatico

— Cancelar Ayuda

Figura 3.33 Ajustes para modo pulsador (contacto normalmente cerrado)

. ., . . . ., |
Para comenzar la simulacion, haga clic en el icono simulaciéon ®*’ de la barra de

herramientas del editor del diagrama, esto nos dard el acceso al modo simulacion.

EE LOGOISoft Comfort

Archivo Edicion Formato Wer Herramientas Ventana Ayuda
i+ EE X XEE O AR DTN
Modo de diagrama  Proyecto de red
Editor de diagramas
| Diagramas B non A | FSTHe+ | 8|0k OO0 && | £4% i SHB2E
I Agregar un nuevo diagrama
oo
o A 812 Porton Industrial.lsc ‘
I M50 PUERTA ABIERTA OY | D Enda 0D Do
‘ & o0
: :l . . [T E A Dol D1 (LAMPARA 1 PUERTA ABIERTA) | |
—Jn
. N . i Q-
005 L
1 &
I (52 PUERTA ABIERTA EN MANUAL (NDY) | Fiem = oif : Dol Dol
¢ oy 5005+
! 05:008
15 34 LA PUERTA £5 %BIERTA 0N 800
<[

~ | Instrucciones.

] Instrucciones Al

B bl T S 02 (LAMPARA.2 PUERTA CERRADA). |
+-7] Constantes IZ (31, FUERTA CERRADA (ND))

~ [ ] Digital t !
i1 Entrada

i L€ Tedade cursor

| 1-F Tedade fundéndelLOGOL" ||
i Bitderegistro de desplazam || | || (53 FUERTA CERRADA ER MdnAL (o)
i1o Estado 0 {bajo) |

i i ni Estado 1 (alto)
i@ salida

i i % Conector abierto

i Sl s

~.[ ] Analégicos

I {.Al Entrada analdgica

18 (35 LA PUERTA ES CERRABA (NC)

23 (LAMPARA PARPADEANTE)

{40 Saida andlégica
401 Marca ancldgica

i le

i | S8 r 5

+ [ Red <l o m|m|m| o EEEEEE . 2 ® mpmn e 1fcces | 11500 (L B = W
: W 1 3 n|n|n|n|s|s|r QL @ o3

Simulacion

Figura 3.34 Modo simulacion proyecto porton industrial
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3.5.4 Transferencia de un programa a LOGO!8

Después de haber probado el programa en la simulacidén, podemos transferirlo del PC al
PLC, por lo tanto primero energizamos el PLC LOGO!8 se puede observar su pantalla de
menu principal, seleccionamos Network, enseguida nos posicionamos en IP Address y
presionando “OK”(botén verde) aparecerdn las direcciones que trae de fabricacion el PLC
LOGO!8 como se muestra en la ilustraciéon 1 de la figura 3.35. Estas direcciones serdn
utilizadas para configurar la red Ethernet de la PC donde se escribirdn de acuerdo a los

espacios predefinidos como se muestra en ilustracién 2 de la figura 3.35.

Ilustracion 1

Cardguraiste

@ tnicio Ethernet

Buscar una configut F oo

P 0 )
fod s 4 & o Paneldecostml o Redes e intenet + Conesinnes de eed
q—.—n-- o Tl af Fale coeeridn Carvibsan of nemine de eila coneads Ver ol rilade de et cone
@ . S Fropiedades: P (RCRvl) x
TOteCDhy de ntamet verpin &
Furcaores da v Uso compartal E‘l
& Wi-H Bk Sl
Flaghok Contrer Prasde bacar qua la conbgur [ pr segre mivmabegeents w by
| (=1 ¢ bk wumzmnm-mhmm.m:
thernet conguiter oo o sdmnesiracor g red all o5 b configuracdn B
Corfgurer e

e et Fita o uas on s slaertns ) Chotarar i deecin B ausmbtcamerte

[ % OB Charte para ety vzt - 0 L s et e I
2 Pine : ooy M|
- PN 5 B Progrumaci de pacusten e P Ky
¥ o Protocoks de inbemat versin 4 [FCP /Wil Mhdsars de 8 e
[y, Probseoks de s 36 S5ataso 5 fod do Messi
T £
&= Modo ain | # g Contsinder e orotocsia LLDFP e Merssck T e b |00
B 5 Pronseoks de intert vermin & (TLRNE) -
| 5 i L T L o prm———
6% Zona con cabertt - o st e o arador R
s [— [Se—— ® e A
Servy IS preter s
@ \kode Dewrpeitrs L e
datos Prsacoks TP 8 peotocaly da i 3¢ drma solersia Seruon DN sfterratnar i 1
rteietarminads i fmirte b S et v
s et e - -
& Proxy ] v corifguraciin o saie Opcones wanaadss..,
e Do ] | ol

En la computadora escogemos la red identificada por la PC que es Ethernet, ingresamos a
propiedades de Ethernet v nos dirigimos al protocolo de internet version 4 (TCP/IPv4) v en

esa ventana seleccionamos usar la siguiente direccion IP

Ilustracion 2

Figura 3.35 Tlustracién 1 acceso a Network en el PLC LOGO!8 e ilustracién 2 configuracién de red de area

local en la PC
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Para continuar desde la PC iniciamos el software LOGO!SoftComfort V8.0 y para
comenzar la transferencia del programa desde el menu herramientas, dando clic en

transferir y enseguida en la opcién PC a LOGO! o mediante el teclado pulsando Ctrl + D,

i |
se mostrara la ventana de interfaz y mediante un clic en el botén Actualizar ™ para ver
los dispositivos LOGO!8 accesibles siempre y cuando la configuracion de Ethernet se haya
realizado adecuadamente. Seleccionamos la direccién IP damos clic en probar obteniendo

la palomita de transferencia adecuada tal y como se aprecia en la figura 3.36

% Interfaz
Interfaz

Conectar mediante: Ethernet e Intel{R) Dual Band Wireless-AC 3168
Destino

-
: Probar |
Direccidn IP de destino: 192.1658. 1. 5 Libreta de direcciones
LOGO! accesible: (%
Mombre Direccian IP Mascara de subred Pasarela Direccian MAC Estado

192.168.1.5 255.255.255.0  [192.168.1.0 E0-DC-AD-18-FE-B2 I

Aceptar Cancelar

Figura 3.36 Ventana de Interfaz para transferencia del PC a LOGO!8
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3.5.5 Practica 1 Semaforo secuencial

Primero seleccionamos una entrada I1 la configuramos dando doble clic y en la pestafia de
simulacion seleccionamos pulsador (contacto normalmente abierto) tal y como se muestra

en la figura 3.37.

EE 11 [Entrada]

Parametros | Comentario | Simulacién

Modo

() Interruptor

(® Pulsador (contacto normalmente abiertol

(O Pulsador (contacto normalmente cerrado)

() Frecuencia

R Valor: o= |{} Hez
A Intervalo de valores
A Min.: o= H He

Figura 3.37 Configuracion de la entrada I1 como contacto normalmente abierto

Max:| o909 |} Hz

Rango de valores automatico

Concelr

En la pestafia comentario anotamos el nombre de iniciar tal y como se aprecia en la figura

3.38 y damos clic en aceptar.

B1% Esquema eléctricol |

EE 1 [Entrada) x|
Comtam Parametros | Comentario | Simulacién |
Lo Ll i Fre—
Cancelar Ayuda

Figura 3.38 Asignacion de nombre a la entrada I1
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En segundo paso agregaremos un temporizador a la desconexién (BOO1) y conectamos la
entrada I1 a la que nombramos INICIAR. Tal y como se muestra en la figura 3.39.

Modo de diagrama  Proyecto de red

Editor de diagramas
v | Diagramas NEEIYEEL I
B Agregar un nuevo diagrama
5% Esquems eléctico 1 §® Esauema eléctico1 X |

Floc O M| & & | <5 &

INICIAR
I
E001
Trg
S — - - - — H
Rem = off
00:0os+

Figura 3.39 Conexion de entrada I1 al temporizador a la desconexion BOO1

Agregamos una salida Q1 y la salida del temporizador a la desconexién lo conectamos a
esta salida. Tal y como se muestra en la figura 3.40.

Editor de diagramas
NEEE

§* Esquema ekécirico1 X

1A+ | o (0 [MEED 00D Q| 2| e | SEE

INICIAR
I
i B001

1
1 T

Figura 3.40 Conexion del temporizador a la desconexion BOO1 la salida Q1

Ahora agregamos un temporizador retardo a la conexién (B002) y un temporizador retardo
a la desconexién (B003), y vamos a conectar la salida del temporizador BOO2 a la entrada

del temporizador BOO3 y a conectar la salida del temporizador BOO1 a la entrada del BO02
tal y como se muestra en la figura 3.41.

INICIAR ~ - s : : : s s s s s s s s
BO01 al
Trg

| L ®
Tl

o o o DU = D : o o o o o o o o
00:00s+

Rem = off - - Rem = off
00:00s+ 00:00s+

Figura 3.41 Insercion y conexion de las funciones B002 y BO0O3
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Enseguida vamos a insertar una salida Q2 y la s

alida del temporizador BOO3 la vamos a

conectar a la salida Q2, y volvemos a insertar dos temporizadores uno con retardo a la

conexiéon (B0O04) y otro con retardo a la desconexién (BOOS) y una salida Q3 y los

conectamos tal y como se muestra en la imagen.

INICIAR:
I

BO00Z. .
vy

I
iy

- Rem = aff
00:00=+

g

- Rem = aff - Rem = aff
o 0o0os+ S oo0os+

Figura 3.42 Insercion de Q2, Q3, B004 y B0O05

Ahora configuramos a 10 segundos el tiempo de

siguiente manera tal y como se aprecian en la imagen.

BOO1. . . ...

..TRJ]_ e
M E ——

los temporizadores, quedando de la

......

Rem=oaoff - - | - - - - - - - . A . .
o0os+ © S ﬁ

B O .
Rem = off Rem = off
o iOOsr C  C C iDOmss

- - - Rem=aoff - - Rem=off -

L1000 DD To00sE

Figura 3.43 Insercion de Q2, Q3, B004 y BO05
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Podemos iniciar la simulacién y lo que obtendremos serd que una vez pulsado iniciar la
salida Q1 se mantendrd encendida 10 segundos, posteriormente se apagard y se encendera
la salida Q2 de igual forma se mantendrd encendida 10s hasta apagarse y dar inicio al

encendido de la salida Q3.

Editor de diagramas
y 03 A

B, Esquems elécticon X |

Onm &&

EEAERNSEE

INICIAR
i}

P b

Q1 Q2 Q3

D01

.
|l
ol

Q1

E2]
Rem = off
1000+
07:49s

B0z

] T
Ea L

&
Rem = off
10:00s+
07:860s

Q3 ;.

Rem = gff
10:005+

00:00s

® [
Rem = aff Rem = off
1000+ 10:005+

00:00s 00:00s

Figura 3.44 Simulacion de programa semaforo secuencial

Practica 2 semaforo secuencial con retroalimentacion

Vamos a utilizar el diagrama de la practica 1 de seméforo secuencial pero ahora vamos a
hacer algunas modificaciones. Primeramente, vamos a desconectar la salida Q2 e insertar
una compuerta OR (B006) asi como un temporizador a la conexiéon B007 y un
temporizador a la desconexién B0O08. Tal y como se muestra en la figura 3.45.

INICIAR
11

BO01
T
oy

i

Rern = off
10:00s+

10:00=+

10:00s+

BO0G6 Q2

Rem = off- Rem = off
00:00s+ © O0:00s+

Rerm = off Rem = off
10:00s+ 10:00=+

Figura 3.45 Desconexion de Q2, e insercion de la compuerta OR(B006)
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Enseguida vamos a insertar un temporizador a la conexién (B009) y procedemos a
desconectar el boton de iniciar del temporizador BOO1 y vamos a insertar una funcion
OR(B010). Enseguida insertamos una marca (M1) y conectamos la salida del temporizador
B009 a la marca M1 y la salida de M1 a la entrada de la compuerta OR B010. Conectamos

el temporizador BOO6 a la salida Q2 tal y como se muestra en la figura 3.46.

INICIAR S : N,
11
T.EiUEH R R R - R R ] .
[ J-l— Q
Berm = off 006 Q2

R SRS ::::::::::H:

BO07. BO08
T T

- Rem = off Rem = off:
| O00:00s+ | 0000+

S D00s+ R 1 =2

Cmooal O MI
s
et
I O
Rem = off Rem = off =t
foboss T T000sY : :

Figura 3.46 Insercion de BO09, BO10 y una marca M1

Abhora solo realizaremos un ajuste para la presentacion final de este diagrama, utilizando la
herramienta deshacer y unir conexién de la marca M1 a la compuerta OR BO10 quedando
tal y como se muestra en la figura 3.47.

PEA | F Tt | D00 | ®e | 26| mh|[rEsE

nafore secuencil

1AR
. BmO. . . .Boot. - ; : o 8 : : : 5 ; : 5 . ., i
#
21 o Q
Tl
Rern = off B006 o2
10005+ A A H
o gogz. B003 . | ol : . L . . ol . :
ki b Eiii7 Haia
e 5 . ™ e
: J_‘-L . . (
. = = o . . [ T : o
Rem = off: Rem = off
10:00s+ 1000s+ Rem =off Rem = off
] i : 5 [ (0:00s+ 00005+

L@ ER s
Rem = off Rem = off R0

10:005+ T0:00s+

Figura 3.47 Conexion de la marca M1 a la compuerta OR BO10
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Ahora configuramos el tiempo de los temporizadores BO07, BOO8 y BO09 a 10 segundos y
después de esto podemos mandar a simular el programa tal y como se muestra en la
siguiente figura.

Editor de diagramas

hamA|Fall:|d&f 0 Oom|®|e |2

212, Semafaro secuencial lsc |

FEETISEE

ai

E006 Q32
C 0005+ >1
- 00:008
CEnng B003 :
1y B007. . . EO08. .
T T
s L
= =
Rem = off Rem = off L
10008+ © 0005+ Rem = offTg [00.00s | P~
00:00s - 00:00s - {805+ 1| 1000s || - ” :
06:72s Rem=off =
ifg0s+ =il B
| 7 S
=
- Dol Il el s Ly
[ Ta|on00s  p-Rem=of 1000ss
7 wliooos [itopgss oo 002008
Rem=off = - 06:555
1000s+ . . . . :
1. 99 Q9 uhpmun @ 1[cidos
Mi Q1 Q2 Q3

@) 0848.Standard 150%

Figura 3.48 Simulacion del programa semaforo secuencial
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CONCLUSIONES

Puedo concluir que al estudiar esta tesis se adquieren las nociones bésicas de lo que es un
PLC, su relacién con el sistema de control programable y la programacién en lenguaje
grafico: diagrama de escalera y diagrama de bloque de funciones.

De igual manera se adquirié un panorama actual de la familia Logix 5000 de Allen Bradley,
asi como de su software RSLogix5000 y con las practicas del mini PLC LOGO!8 de la
marca SIEMENS, también conocido como modulo légico. Se reafirman las nociones
basicas para logica de escalera mencionadas en el capitulo 2, pero aplicadas mediante
bloques de funciones, demostrando que lo tnico que cambia es el tipo de fabricante.
Cumpliendo asi con los objetivos particulares de esta tesis.
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%?20electricidad/Controles%20Electromecanicos/LOGO_PROGRAMA%20DE%20INSTA
LACIONES%20ELECTRICAS.PDF.pdf

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/100782807?¢=87556823179&dl=es&lc=de-
DE

https://www.youtube.com/watch?v=TwU1qTg9%vo

70



	Portada
	Índice
	Marco Teórico
	Introducción
	Resumen
	Objetivo
	Capítulo 1. Sistema de Control Programable
	Capítulo 2. Nociones Básicas de RSLogix 5000 y la Lógica de Escalera
	Capítulo 3. Aplicación Práctica Utilizando un LOGO de SIEMENS
	Conclusiones
	Bibliografía

