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INTRODUCCION

Los controles de acceso son sistemas que se utilizan para controlar la entrada y
salida de personas y vehiculos, estos se han ido modemizando de acuerdo a las tecnologias
actuales, desde el control totalmente manual hasta sistemas automatizados integralmente, y
de los cuales haremos mencidn en el presente trabajo.

El motivo del trabajo es un edificio del tipo residencial que necesita una adecuacién
en sus sistemas de seguridad y por lo tanto requiere de un nuevo control de acceso vehicular
y peatonal. El objetivo principal serd el de mejorar las caracteristicas mencionadas, es
decir, agilizar y aumentar la seguridad y comodidad del inmueble a través de ia
modificacién e integracién de los sistemas de acceso al edificio, a pisos de estacionamiento,
al elevador de automdviles y al sistema de respaldo de energia, para que la operacién
general del edifico satisfaga las necesidades de sus inquilinos.

En el capitulo 1 se explicard la historia del edificio, sus caracteristicas y la
problematica que generd la necesidad de estos cambios. Se analizarin los sistemas que se
tienen disponibles técnica y comercialmente para implementar el control de acceso. A partir
de este andlisis se escogerd el tipo de sistema mas adecuado para solucionar nuestro
problema {se manejard un a uha comparacién de costos de los equipos que cumplen con lag
especificaciones para el edificio lo cual serd una de las caracteristicas que nos permitira
decidir cudl es el mds adecuado para la modificacidn, pero se ésto se enconirara en el
apendice de costos).

Después de especificar ¢l cquipo, cn el capitulo 2 sc disefiara el control de acceso a
partir de los principales parimetros que se solicitan para ¢l sistema seleccionado. Estos
pardmelros sc analizaran antes de comenzar of disefio a través de una introduccion. Este
disefio se dividira en dos partes, la primera hablard del Hardware y la scgunda del Software.
En cl Hardware se analizaran dispositivos como el control, las lectoras, la instalacién
cléclrica, elc., y en el Software sc tendrin todos los clementos necesarios para programar al
sisterna y ¢l lenguaje de éste para dar operacion y funcionalidad al resto del sistema.

En ¢l capitulo 3 se hard la descripcidn {isica y los diagramas de alambrado cntre los
sistemas escoaidos en el disefio dentro del edificio. Esta actividad se dividira en los
diferentes elementos que se modificardn c integrardn para conformar la solucion, los cuales
s trataran por su orden de importancia. S¢ comenzard por la puerta de acceso principal y cl
montacoches, después las puertas de entrada a los departamentos y finalmente el sistema de
energia de respaide que va a proveer de energia al control de acceso ¢n caso de falles de
potencia.



La planeacion def programa de pruebas se contempiara en el Capitulo 4, donde se
herd una revisién a los elementos instalados para asegurar el buen funcionamiento de éllos
Es importante considerar este punto porque no se puede liberar un sistema sin antes

asegurarse de su dptima operacion, a través de pruebas especificas en ciertos puntos de la
instalacion.

Después de haberse asegurado del buen funcionamiento del sistema, es factible
hacer su liberacién. Este proceso se hard paso a paso en cada uno de sus elementos usando
un montitoreo centinuo en cada dispositivo durante un tiempo programado.

Finalmente se definira un programa de mantenimiento para los diversos dispositivos
que conforman el sistema. Donde se determinara el periodo de tiempo para realizar una
revision de la instalacién eléctrica, los conectores, las lectoras, los sensores, etc. asi como la
manera de reemplazar los dispositévos' dafiados v la supervisidn de la correcta operacion
del montacoches y de los sistemas manuales.

Al final del presente trabajo se enconfrardn los apéndices que contienen la
informacidn téenica referente a los diferentes sistemas que se integraran en el proyecto asi
como un andlisis de costos del equipo utihzado.




CAPITULQ 1: ANALISIS DEL PROBLEMA

Los sistemas de control de acceso son herramientas electronicas que permiten
levar un registro plenc de las personas y/o vehiculos que ingresan o egresan a un inmueble,
asi como el propésito de su estancia dentro de éste. También nos sirven para poder llevar
un récord del tiempo que permanecen dentro def mismo. Conocer lo anterior sirve para
tener control sobre las actividades del personal que entra y sale, asi como de la seguridad ya
sea ¢l caso de una empresa o de un inmueble residencial. El control de acceso que
estudiaremos se aplicara dentro un condominio residencial.

1.1 ANTECEDENTES
Historia

El condominio Brisas del Pedregal se encuentra ubicado en la zona del Pedregal de
San Angel en la Ciudad de México. Se construy6 en el afio de 1985 y se consideraba muy
novedoso y modermno en esa época por conter con un elevador montacoches para darle
servicio al estacionamiento, asi como de un porton eléctrico, controlade a traves del
personal de seguridad, para darle acceso a los vehiculos.

Este condominio se encuentra en una zona residencial de un elevado nivel
econdmico y dadas las necesidades de seguridad y funcionalidad del mismo, se requiere de
la modemizacidn de sus sistemas de acceso.

Para entender mejor ia operacién actual del sistema de acceso, y comprender las
necesidades de los inquilinos, describiremos a continuacion la operacién actual y
caracteristicas del propio condominio:

Operacion actual

e (Control de acceso vehicular

La cntrada se hace de la siguiente manera’ el inquitino tlega en su automowil y loca
su claxon, el vigilante lo identifica visualmente, s1 ¢s residente e abre el portdn mediante
un mecanismo cléctrico que él controla desde su cascta de vigitancia y Ie permite ¢l aceeso
El portén abre totalmente porque ¢l acceso de entrada se encuentra en ¢l lado derecho del
portdn, si el edificio s visto de frente (ver figura 1.5). Si ¢l vigtlante no conoce a la puersona
no le abre y espera a que sla baje y se identifique. St esa persona va @ un condonume, cf
vigilante le {fama al inquiline desde su caseta y anuncia al visilanie para que s¢ aulorice su
cntrada. $1esta respucsta es afirmativa y hay lugar en el estacionamicnto de visitantes (v a1




figura 1.1}, se registra su nombre, hora de llegada, persona que visita y numero de
condominio al que se dirige, permitiéndole el paso. Si no es aceptado, se le niega el acceso
¥ lo mismo sucede si el inquilino al que visitan no se encuentra y no hay nadie que auterice
la entrada del visitante. Si no hay espacio en el estacionamiento de visitantes, la persena
tendré que dejar su auto en la calle y entra por la puerta de acceso peatonal.

La salida se hace como sigue: si el que sale es inquilino, el vigilante abre la mitad
del portén, porque la salida se hace del lado izquierdo visto el portén de frente por afuera
del edificio (ver figura 1.5), y lo deja salir. Si es visitante se registra su hora de salida y se
le permite dejar el inmueble mediante el mismo procedimiento que al entrar al inmueble.
En los dos casos se cierra el porton cuando salen.

s Control de acceso peatonal

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

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

» Operacion del montacoches

El montacoches cs cl elevador que da acceso a los estacionamientos E1 v E2, cn
los pisos 2 v 3 respeclivamente. Una vez que ¢l inquilino ha entrado al inmueble, puede
buscar cstactonamiento en alguno de los espacios que se le han asignado y si estos s¢
encuentran en los pisos 2 y 3 de estacionamientos debera usar el montacoches para entrar en
cllos, ya que cs la tnica forma posible. Su operacion actual ¢s de la siguiente mancra. El
inquilino sc aproxima al elevador montacoches y espera a que cf vigilante abra las pucrias
del clevador y asi poder introducir ¢l automévil dentro de cste. Una vez adentro y con el
motor del vehiculo apagado el vigilante cerrara las puertas del montacoches y ¢l inquilino
presionard ¢l botén del piso de cstacionamiento que le corresponde. Al llegar a éste, sc
dcberan abnr las pucrtas del clevador montacoches, cncender ¢l motor del vehiculo y
descender del elevador, asi como cerrar las pucrtas del mismo, para posteriormente ubicar
¢l auto en el lugar correspondiente 3l procedimiento inverso se realizara para descender a
la planta baja o salir del edificie




» Acceso a los departamentos

Los accesos a cada uno de los departamentos, se hacen a través de cerradura y
llave de forma convencional, para cada uno de los inquilinos que habitan los mismos.

Caracteristicas del condominio

a) La superficie del terreno es de 602 m?*, con 35 metros de frente v 17.2 metros de fondo.

b) Tiene 9 pisos dispuestos de la siguiente manera:

1 PB ESTACIONAMIENTO 0
2 El ESTACIONAMIENTO 1
3 E2 ESTACIONAMIENTO 2
4 PM PISO DE MAQUINAS
S 1 DEPTOS 101 Y 102

6 2 DEPTOS 201 Y 202

7 3. DEPTOS 301 Y 302

8 4 DEPTOS 401 Y 402

9 5 DEPTOS 501 Y 502

c) En las figuras 1.1 a la 1.4 se presentan los planos de la disposicion de los pisos, donde se
representa cada uno de los elementos que los conforman asi como su distribucion, para
de esta forma entender mejor la explicacion que se dara a continuacién. La figura 1.1 se
refiere al plano de la Planta Baja, la figura 1.2 al plano de los pisos de estacionamiento
El y E2, ya que son iguales, ia figura 1.3 al plano del piso de maquinas y por tlimo la
figura 1.4 al plano de los pisos de departamentos, tomando en cuenta que todos los pisos
de departamentos tienen la misma disposicion.

d) La puerta de acceso de la calle cs un portén eléctrico de 12 m de largo por 3.2 m de alto
Es del tipo de puerta corrediza que corre de izquierda a derecha para abrir y de derecha a
izquicrda para cerrar, viendo de {rente €l portdn por ¢l lade de la calle.

c

—

l.a entrada al edificio, ticne una puerta independiente del lado 1zquierdo, observando ¢l
ed:ficio de frente, por la cual se permiic ¢l acceso a las personas que entran caminando,
por le que se le llama puerta de acceso peatonal.

[) La caseta de vigilancia sc ubica junto a la puerta de acceso peatonal en ¢l extremo
wrquierdo de edificio viendo el mismo por la parte exterior Sus dimensionces son de | m
de ancho por 2.5 mde lmgo y 2 9 m de alto




g) El estacionamiente se encuentra dividido en tres pisos y tiene una capacidad de 36
cajones con: una distribucién de 12 autos por piso. En la planta baja se le da cabida a 6
autos de los departamentos 101 y 102 asi como a 6 cajones para visitantes. En el primer
pisc 1 se le da espacio a los departamentos 201, 202, 301 y 302. En el segundo piso E2
se estacionan los auios de los departamentos 401, 402, 501 y 502. Estos espacios estan
asignados como ftres cajones por departamento y es por esto, que el total de los
inquiiinos solo requiere 30 espacios del total y los 6 sobrantes sirven para los visitantes.

-h) Se cuenta con un elevador montacoches de dimensiones 3.25 m de large, 2.80 m de alio

y 7.0m de profundidad, que da servicio a los estacionamientos E1 y E2 ¢n los pisos 2 y
3 respectivamente.

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

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

k) El edificio cuenta con un sumirustso de energia de 240 V trifasico y 127 V monofasico
para el servicio de todos los sistemas eléctricos que funcionan dentro de éste.

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

Problemitica

Anteriormente se vio como opera todo el sistema de acceso del cdifico y se pueden
notar los siguicnies problemas dentro de éster

~ El porton de acceso vehicular es muy grande, cuando se abre para permitir el acceso 4 un
automdvil, se tiene que abrir totalmente la puerta por lo que queda insegura la otra parte
del acceso en donde seria muy ficil que alguien entrara antes de que el vigilante pudicra
actuar en defensa de los inquilinos.

— Estc portén tienc otro ncenveniente, si ¢l vigilante no sc¢ encuenira ¢n su puesto ¢l
inquilino tiene que esperar ¢n la calle 2 que regrese y asi queda inseguro en la entrada del
mmugcble,




— Como en el estacionatniento no se puede controlar la entrada de los autos, cualquiera de
los inquilinos ocupa [os lugares sin orden, aunque estos ya estén asignados previamente.
Esta anarquia ha generado muchos problemas y conflictos entre los condéminos.
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En la colonia se han presentado continuamente robos con violencia a condominios por lo

que los inquilinos desean mejorar las deficiencias de seguridad en su sistema de acceso
actual.

El montacoches est4 operando de modo irregular y tiene fallos en su sistema por que el
control es antiguo y no ha funcionado bien nltimamente, asi que deja sin operacién al
elevador de vez en cuando. Como el acceso al estacionamiento es vital para los
inquilinos es muy importante garantizar una operacién sin fallos de este sistema. Estos
fallos generan cuellos de botella en la entrada y salida del edificio que son molestos e

inconvenientes asi gue es uno de los problemas que se tienen que considerar prioritarios
al mgjorar el sistema.

Otra problematica que se presenta del elevador montacoches es que para poder infroducir
el vehiculo al interior, se tienen que abrir manualmente las puertas del mismo y una vez
que ¢l vehiculo se encuentre dentro, se deberan cerrar las puertas completamente para
que el montacoches opere, lo cual implica que se debe esperar a que el vigilante realice
esta operacién o biemn, tendrd que descender el propio inquilino de su vehiculo, para abrir
y cerrar dichas puertas al entrar y salir del montacoches.

- El dltimo problema a considerar es el del suministro de energia a todos los sistemas de
contro! de acceso por que se requiere que operen continuamente, aunque no haya energia
cléctrica. Por lo que se tiene que garantizar de algiin modo ¢l funcionamiento
ininterpumpido del sistema.

Situaciones eriticas

Ademas de los problemas presentados anteriormente, es necesario analizar todas
las posibles situaciones eriticas que se tienen actualmente en los difercntes accesos, tanto
peatonales como vehiculares al edificio. Este analisis nos sirve para buscar la mejor
solucién a los problemas actuales y para adecuar las caracteristicas técnicas de la solucion a
los sisternas ya existentes de la manera mds econdmica, practica y eficiente

A continuacién revisaremos las situaciones criticas que se dan en los diferentes
accesos del edificio:

s Entrada principal
Estc acceso Uene una importancia primordial, debido a que comunica ¢l edilicio

con cf exterior y ¢s 1a que controla asi mismo ¢l flujo vehicular de todos los inguilinos,
motiva por ¢l cual se requiere hacer tn buen analisis para garantizar scgunidad y fluides



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

1} Un automévil no puede entrar o salir del edificio, porque no esta el vigilante para abrirle
o porque el portén eléctrico no funciona.

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

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

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

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

6} Al abrir el portén para que entre o salga un auto se pueden introducir extrafios dentro
del edificio.

» Estacionamientos

El estacionamiento es un drea muy delicada, porque no deben hacerse cuellos de
botella en su acceso, debido a que esto produciria pérdidas de tiempo ¢ incomedidad a los
usuartos. Por lo anterior es muy importante analizar las situaciones criticas que se generan
€N Su Operacion.

El analisis para detectar las diversas situaciones criticas, que se pudieran presentar,
se dividird en dos zonas de cstacionamicnto: una en la planta baja y otra cn los pisos
SUPETIOTes GOIMo $¢ VErd a continuacion:

a) Estacionamiento Planta baja

En la planta baja sc ticnen las siguicntes situaciones criticas para entrar o salir de
ella asi como oiras que también generan conilictos:

al) Dos vehiculos 0 mas necesitan entrar ¢ saiir al mismo tiempo.
a2)  Que no haya lugares disponibles dentro del cstacionamiento asignado a cada uno de

los conddmuinos, porque s¢ le permitid la entrada a una cantidad de vehiculos supenior a
la capacidad de ésic



a.3)  Los inquilinos que quieran ocupar cualquiera de sus tres espacios no lo pueden

hacer porque ya estin ocupados por otros automdviles y asi tienen que ocupar otros
cajones que no son los que ellos tienen asignados.

b) Pisos superiores de Estacionamientos (E1 y E2)

En los estacionamientos E1 y E2 se albergan el 80 % de los autos de los inquilinos,
por lo que las situaciones que son criticas afectan a la mayoria, asi que es muy imporiante
este analisis. Los principales problemas que se presentan para entrar y salir, asi como otras
situaciones dentro de esta zona son los sigulentes:

b.1}  El montacoches no sirve por fallo o mantenimiento y no hay acceso a ninguno de
los estacionamientos E1 y E2.

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

montacoches no opera.

b.3)  No se encuentra el vigilante para operar el montacoches y el inquilino debera hacer
toda la operacién, haciendo mas lento su funcidnamiento.

b4) El programa de control del montacoches estd fuera de sincroniz v no funciona
adecuadamente, asi que no da el servicio correcto a los usuanos.

8.5)  Dos inquilinos quieren entrar y salir al mismo tiempo del p1so, lo cuél es imposibie

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

b.7)  Los inquilinos que quieren ocupar cualquiera de sus ires cspacios no lo pueden

hacer porque ya estin ocupados por otros automdviles y tienen que usar otros cajones
que no son los propios.

b8) No hay lugares disponibles dentro del estacionamiento porque sc le permitié la
cotrada a una cantidad superior de vehiculos que la caleulada para este piso.

* Departamentos

Las puertas dc los departamentos son los accesos del edifico a los hogares de los

mquilinos, por lo que deben revisarse todas las posibles situaciones criticas que se pudieran
presentar

Esta revisién se hace para ¢l contral de entrada, sahida y otros posibics problens
COMO S verd 4 contimuacon’

1



1) El personal de servicio no tiene horarios fijos para su estancia dentro de los
departamentos, teniendo come consecuencia que la persona pueda entrar o salir a placer
sin el control del patrdn,

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

3) El inquiline se queda fuera de su departamento, porque se cerrd la puerta y no tiene
tlave para entrar. '

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

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

¢ Pisode maquinas

En el piso de miquinas se albergan sistemas eléctricos, cables y maguinaria que
solo deben ser operados, mantenidos y vigilados por un grupo de personas responsables y
previamente asignadas para este proposito, Las situaciones criticas que se pudieran
presentar son las siguientes:

1) Una persona extrafia entra a este piso y dafia algiin sistema.

2) Se pueden introducir personas no autorizadas al cuarto de maquinas y ocasionarse algin
dafio a su persona con la maguinaria o al equipo que ahi se aloja.

3) Alguien se queda atrapado por descuido dentro de este piso.
4) Un incendio se presenta debido a un corto en el sistema cléctrico.
5) No se tiene el control de las personas que entran y salen del pise de maquinas.

Todas las siluaciones anteriores nos dan una idea de los detalles que se deben de
cwidar en la bisqueda de 1a solucion para resolver nuestro problema de la mejor mancra
posible. Con la informacidn anterior es posible tener una idea general para poder proponer

soluciones al tipo de contro! de acceso que ha de scleccionarse para este cdificio Este tema
s¢ tratard con més detalle en la siguiente seccion,




1.2 PLANTEAMIENTO DE POSIBLES SOLUCIONES

En este punto analizaremos las condiciones actuales de las diferentes entradas v
salidas del edificio con el fin de determinar su funcionalidad, una vez realizado este analisis
se determinardn los cambios necesarios que se deberdn realizar para poder implementar el
sistema de control de acceso. Esta informacién nos permitird mas adelante proponer las
diferentes soluciones y finalmente elegir la mas adecuada para este caso en particular,

Elementos a controlar
¢ Puerta de entrada vehicular

Actualmente la puerta de entrada al edificio residencial “Brisas del Pedregal” esta
compuesta de un portén corredizo con llantas de acero que corren sobre un riel, la cual
opera mediante un motor eléctrico controlado por el vigilante el cual acciona un interruptor
de puesta en operacion, tanto para la apertura como para el clerre de la misma. A través de
esa puerta circula el flujo de los vehiculos que van a entrar asi como los que van a salir del
edificio (ver figura 1.5).

Lo anterior implica siempre la intervencién de una persona, para ¢l accionamiento
de la apertura y cierre de la puerta.

Las dimensiones actuales de ]a puerta son de 12 m de longitud por 3.20 m de altura
y cuyo peso es de 800 Kg.
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Figura | 5 Vista superior de las entradas y salidas principales del edificio



o Puerta de entrada peatonal

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

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

El material con el que estd construida tanto la puerta de entrada vehicular como
peatonal, es de dngulos de herrerfa y lamina doblada de acero del No.14.

Dadas las caracteristicas anteriores la entrada principal se modificara para facilitar
un mejor funcionamiento. Esto consistird en modificar este portén por una salida vy
entrada independientes para los vehiculos con una caseta intermedia en donde se localizara
la puerta peatopal y es por donde se permitira el acceso de personas. Cada puerta vehicular
tendrd una largo de 4 m por 3.2 m de altura, deslizable paralelamente hacia los muros, y
¢uyo accionamiento responderd a las sefiales provenientes de los dispositivos del control de
acceso, como se puede observar en la figura 1.6.
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Figura 1.6 Vista superior de la nueva cntrada principal.

» Acceso a los cstacionamientos

Como se vio anleriormente, los estacionamicntos no estdn sujeios a ningun
clemento de control actualmente. Es por csto, que se licne que considerar cualquier
stluacion posible para los pisos superiores de esiacionamiento y para la planta baja bl



analisis se dividira tomando en cuenta: la entrada al estacionamiento de Ja planta baja v al
elevador mountacoches para los estacionamientos en los pisos E1 y E2

a) Estactonamiento en Planta baja

En el estacionamiento de la planta baja no tiene ningin dispositivo para controlar
el acceso de los vehiculos, es por esto, que se pensé que la mejor solucién para controlar

esta zona es utilizar una pluma automatica para ia entrada y salida de este estacionamiento
con las siguientes caracteristicas:

1. Se encontrard ubicada inmediatamente después de haberse pasado la puerta principal, del
lado derecho y serd el acceso del estacionamiento para esta planta.

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

b) Montacoches para estacionamientos E1 v E2

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

Considerando lo anterior, se tiene que pensar que la mejor solucién ¢s la de
automatizar la apertura vy cierre de estas puertas. Para lograrlo es necesario considerar las
principales caracteristicas del sistema, para escoger los dispositivos més adccuados para
esta modificacion. Estas caracteristicas son las siguientes:

1. En primera instancia el clevador montacoches viaja dentro dc un espacio de
4.1 m de ancho por 7 m de largo y 3.20 m de alto. Las dimensiones del carro del
montacoches son 3.25 ra de ancho por 6.15 m de largo y 2.80 m de alto. Basados ¢n lo
anterior podemos obscrvar que se tiene 42.5 cm de scparacion por cada lade visto de
freate vy deja un hueco de 85 em entre el fonda del carro y la pared del fondo donde se
alojan los ductos, ¢l contrapcso vy los cables.

2 Las puertas de dicho montacoches son de tipo bipartible, cs decir, una pucria ubicady en
la parte superior y la otra en la parte inferior. También se les conoce como pucrtas de
“guillotina”™ porque al jalar la pucrta superior, para cerrar o abrir, la mferor sc sube o
baja para encontrarse a la mitad del espacio y cerrar o abrir totalmente segin sea ¢l cazo



3. Este tipo de puertas es cominmente utilizado para el acceso a los montacoches. Ei
material con que estdn construidas estas puertas es de lamina negra calibre 14 y el peso

de cada una de ellas es de 130 kg. Sus medidas son 1.5 m de alto, 3.45 m de largo y 5 ¢m
de espesor cada una.

4. Las puertas se desplazan por guias o canales sobre los cuiles descansan unos insertos de
plastico del tipo de rodamientos o ruedas pequeas. Estas son de un material de alta
resistencia que aunque son pequefios soportan las cargas y fricciones que se presentan.

5. El tipo de cerradura que utilizan estas puertas para su cierre consiste en un trinquets
electromecanico. Este es un gancho que se dispara cuando se libera un resorte al chocar
las dos puertas que activan un botén mecanico. Este trinquete activa a un sensor cuando
se engancha en la cerradura. Esta sefial energiza una bobina magnética que no permite
que las puertas se abran desde dentro o fuera del carro hasta que éste liegue a su punto de
desembarque vy el programa del elevador asi i indique. Las puertas se vuelven a abrir
porque se invierte la secuencia de los dispositivos anteriores.

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

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

Ademds de mejorar la operacién de las puertas, también se solucionara ¢l problema
de fallos en el funcionamicnto del montacoches sustituyendo el sistema de control actual,
por uno quc utilice un PLC (program logic control), que es ¢l método de moderizacion que
se utiliza en cstos casos,

En funcién de éstas caracteristicas sc puede lograr el control de acceso vehicular a
las drcas de estacionamiento a través de los dispositivos antes mencionados.

En ¢l siguiente tema se describird otro de los clementos a controlar que son las
puertas de entrada a los departamentos

e Puerta de entrada a los departamentos
.a puerta de entrada de los departamentos ¢s una pucrta de madera de Roble
barnizady, con minlia dptica vy herrajes de hierro, Tiene una altura de 2.5 m y 1 0 m de

ancho, cstd sujetada al marco con 4 bisagras de hicrro, y cuenta con una chapa de perilla
para poder abrrla

1




Para poder implementar el control de acceso que sea elegido en estas puerias, sera
necesario hacer adecuaciones sobre las mismas, Io que implica basicamente aumentar otro
dispositive. Este sera un dispositivo que permitira abrir la puerta al detectar una sefial de
control. También deberd contar con sensores magnéticos que permitirdn al sistema de

controd de accese conocer €l estado de la puerta, y en caso de que ésta permaneciera abierta,
activar una alarma si se juzga necesario.

» Puerta de entrada al piso de maquinas

Esta puerta da acceso al piso en el que se encuentran los servicios del edificio. Es
de lAmina metélica y mide 2.50 m de alto por 1.40 m de ancho. Se encuentra sujetada por
cuatro bisagras de hierro y cuenta con una cerradura de perilla y otra de seguridad.

El sistema que se le implementara para su control ser4 igual al que se le implantara
a las puertas de los departamentos.

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

Propuesta de control

Para este edificio se pretende lograr un acceso rapido, eficiente y seguro, a
través de la implantacién de un sistema de acceso automatico supervisado por un guardia
de seguridad. El control autorizaréd accesos, llevard un control exacto de los eventos de
entrada, salida de usuarios y visitantes.

En la figura 1.7 se muestra cl esquema bésico de un sistemna de control de acceso,
donde observaremos que se requiere de un control central concctado a una computadora y
ésla a una impresora, ambos generan los reportes v 1a base de datos que se utilizaran en cl
proceso. También se necesita de una memoria para guardar toda la informacién. Ademas
nccesitarernos de un modulo de lectura ¢l cuil se comunicara al control a traves de una
nterfaz, proporcionando el codigo detectado por el dispositivo de lectura y si es correcto le
permutira el acceso.

El sistema tendrd un elemento de memoria que almacene datos tales como nimero
¢ identidad de usuarios, puntos dc acccso autorizados y horarios de acceso permitidos. El
controlador comparara lo detectado en ¢l dispositivo de lectura de identidad contra la b‘asc
de datos y tomara la ace16n de permitir o no ¢l acceso a una area, a la vez que rcglslrm"a el
evento y generard en la pantalla de la PC v en la impresora un reporte de transaccion o
atarma. La interfaz de entrada - salida acondicionara las sefiales de la lectura de 1dentidad



para su reconocimiento por el controlador, también serd el medio por el cual la accion a
ejecutar por ¢l controlador se llevara a cabo, enviando una sefal eléctrica de control,
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Figura 1.7 Sistema bésico de control de acceso.

Para la implementaciéon del sistema de acceso se describirin tres posibles
planteamientos, los cudles se detallan a continuacion:

1. Disefio y construccién de un sistema basado en microprocesadores

Desde el punto de vista del ysuario, su falla radica en lo dificil que es su
modificacion. Si es necesario hacerles una adaptacién, deben hacerse cambios a las
conexiones (muchas veces tanto de cableado como de pistas de cobre) entre sus dispositivos
16gicos, o sustituir el dispositivo mismo, Tales cambios a los elementos fisicos (hardware),
son indeseables porque son dificiles de programar y lentos, ademas, el disefio se hace
complejo especialmente para ¢l manejo de bases de datos y de 1a conexidn de las interfaces
de lectura. Otra desventaja es que dicho disefio debera cumplir con normas preestablecidas
para sistemas de acceso, esto es, deberd demostrar ser un sistema 100 % confiable y seguro.
Si esto se consigue es probable poder comercializar el equipo en el mercado, sin embargo,
el tiempo que nos levarfa terminarlo, hace poco rentable su implementacion para la
solucién de nuestro problema. A continuacién se explicara el procedimiento que se debe
seguir para cl disefio de estos circuitos:

Mas detalladamente, el disefic de un circuito que permita darle solucién a nuestro
problema cs una tarea complicada. Sc tiene quec cmpezar el disefio pensando en las sciiales
que se tendrin si son de entrada o salida vy de que tipo. Cuando ya se conoce esta
mformacion, es necesario buscar ¢l dispositivo quc tiene la capacidad de mancjar esc
nimere vy tipo de sefiales. Cuando esto estd definido, se tiene que ver cudl es la arquitectui
que mejor se adapta a este dispositivo. A partir de esta informacian sc scleecionan todos los
dispositivos periféricos que lleva ¢l circuito. A continuacidn se implementa ¢n laboratonoes
v s¢ le hacen pruebas. Las primeras son de funcionamiento y despucs s¢ hacen usando un
sistema prototipe. $1 no hay problemas v todo funciona correclamente, las sipuicntes
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pruebas consisten en los aislamientos al ruido, a sobrecargas y a cortos circuitos. Cuando
todas estas pruecbas satisfacen los requisitos que se deben cumplir por los diferentes
laboratonos de certificacion de sistemas eléctricos, entonces es posible obtener los perimisos
para {abricar estos sistemas y poderios-implantar en aplicaciones reales.

Como se vio esta solucidn ademds de ser muy lenta es cara debido los diversos
procedimientos a través de los cuales se debe incurrir. Resolver nuestro problema de este
modo nos haria partir del disefio del propio sistema controlador, siendo nuestro objetivo el
mtegrar ¢ implantar un sistema de acceso v no el disefiar el controlador, que seria un
circuito que tiene un funcionamiento especial. Asi el circuito que se disefiara para darle

servicio & este edificio, serfa un caso especial ¥ no podria aplicarse a otros casos
particulares.

2. Disefio y construccion de un sistema basado en PLC's

Hoy en dia se ha popularizado un enfoque fundamentalmente distinfo al anterior
para la construccidn de sistemas de control. En este nuevo enfoque, la toma de decisiones
del sistema s¢ lleva a cabo por instrucciones codificadas, las cuales estan almacenadas en
un circuito de memoria. Ahora, si se requiere modificar el sistema de control, basta con
cambiar las instrucciones (software) a través de un teclado, llamando entonces a estos
sisternas “controles 16gicos programables” (PLC's). Estos equipos estan 100 % probados y
certificados por la industria, son robustos ¥ su costo varia dependiendo de ia capacidad del
equipo, llegando a ser a veces elevado. Sin embargo, son sistemas pensados para la
gjecucion de procesos repetitivos perfectamente definidos. Generalmente no manejan bases
de datos por lo que tendra que disefiarse un sistema independiente a éste, que almacene
datos y pueda estar en comunicacién con el control. De cualquier manera, tendrian que
dischiarse interfaces para efectuar el manegjo de lectoras, envié de sciiales de coatrol y
apertura de chapas.

Para nuestro caso en cspecial se necesitaria el moditlo de control y los médulos de
cntrada y salida, dentro de ambos se necesita una interfaz que sc comunique con una
computadora para que la memoria de ésta haga las veces de [a memoria de la base de datos
que se requicre para guardar la informacion y para poder generar los reportes de
informacién que s¢ usan en estos procesos. Ademas, se tendria que ¢l programa scria muy
largo y costoso por la cantidad de situaciones que se deben programar ¥ que generan
subrutinas dentro del programa.

Aunque este sistemna ya csié probado y certificado, no 1o consideramos adecuado
sor la gran cantidad de clementos que se le deben agregar y que aumentan ¢l costo, ademas
de 1a gran cantidad de sceuencias que sc le deben programar y que no sicmpre son factibles
por el modo en que se conforma et lenguaje de programacién de los PLC’s, problemas que
sc ven reflejados en el buen funcionamiente del sistema.




3 Implementacién con un sistema de control de acceso comercial

Estos sistemas tienen un costo similar al de un PLC. Estan pensados y probados
para ejecutar todas las funciones de acceso arriba mencionadas. El sistema no involucra un
disefio complejo, basicamente solo se configura ¢l equipo con funciones preestablecidas,
con esto se reduce el tiempo de gjecucion y programacion del mismo, lo cual ahorra en
costos de disefio y mano de obra. Tiene ademas la capacidad de expansion v
reprogramacion sin tener que cambiar la configuracion basica del equipo.

Para este tipo de sistemas se hizo todo un procedimiento de disefio como el que se
mencion6 en el primer andlisis de circuitos con microprocesadores. Pero son disefios que
estan probados y certificados ¥ que solo tienen que satisfacer las necesidades de nuestro
problema ya que se crearon expresamente para coniroles de acceso.

Por lo visto anteriormente se concluye que para la ejecucién del provecto se
utilizara un sistema de acceso comercial, por ser éste el que mas se adapta a las necesidades
del proyeclo y que ademas a largo plazo resultara ser un sistema econémico y eficiente con
capacidad a expanderse o de comunicarse con otros elementos si es necesario.

En la proxima seccién se tiene una comparacion de tres equipos comerciales de
este tipo para su estudio y andlisis. :

1.3 ESTUDIO COMPARATIVO DE 3 EQUIPOS DE CONTROL DE
ACCESO COMERCIALES

Después de analizar las soluciones posibles para este problema y de haber
decidido que lo mejor es utihizar un control de acceso comercial, el siguiente paso es hacer
un analisis de los equipos de este tipo que se encuentran en el mercado y compararlos para
cscoger el que mejor satisfaga nuestras necesidades. A continuacién presentamos una
deseripeidn detallada de tres controles mas adecuados a los requerimientos del edificio.

» Control de acceso D600 de 1a marca CARDKEY

La terminal controladora D600 es un conirolador de acceso intehgente que pugde
manejar 16 puntos de control los cuales tienen posibilidad de conectarse a puertas, o enviar
schales para controlar algin dispositivo, por medio de lectoras o de tccl_ados, scilales de
alarma u otros dispositivos. El controlador colccta ¢ interpreta la informacién de tarJ'cLaS de
acceso (las cuales pucden o no incluir Nimeros de Identificacidn Personal (NIP’s)) La
NGOG también properciona una base de.datos mtegrada.




La D600 puede operar:
- Como sistema auténomo independiente véase figura 1.8.

- En linea, bajo ef control del sistema Ultra con un sistema PASS - 1600, el cuél se unliza
para poder coordinar el funcionamiento de 2 o més controles D600 cuando se requieren
mds de 16 puntos de control, que es el maximo que pueden controlar cada uno y cuando
estas dos unidades se comunican con sistemas externos.

— Como un controlador inteligente integrado al exterior por un médem y controlado
remotarnente

Este control monijtorea la entrada y salida de personas o vehiculos en puntos

programados. Sus sefiales pueden activar cerraduras, motores y alarmas segin sea
necesario,

Es impottante aclarar que los sisternas de comunicacién del D600 pueden causar
interferencia electromagnética con las radiofrecuencias de los aparatos caseros.

La D6CO trabaja con las siguientes tecnologias de lectura:

- DBanda Magnética

—~  Wiegand

— Proximidad

— Lectura de terminal.
- Codigo de barras

.| TERMINAL
l PHINTELIGENTE
IMPRESORA STI o
D600
I * HASTA 16 STI
TERMINAL
PC 3
LECTORA PUERTA

Figura 1.8 jemplo del D600 como sistema auwtonomo.
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Junto con la Interfaz de Terminal Inteligente (STI's), la D600 puede aceptar
cualquier combinacion de tecnologias de banda magnética, Wiegand o proximidad y cada
lectora soporta 500 codigos de usuario diferentes es decir puede diferenciar entre 300
coédigos diferentes, asi como cambios ilimitados en las zonas de tiempo de cada usuario.

Este sistema incluye una bateria que provee como minimo 8 horas de energia
minterrumpida y para los casos en los que se requiera mas soporte, se instala una fuente de
potencia ininterrumpida o UPS que le proporcionara otras & horas mas garantizando que no
habr fallos de energia.

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

¢ Sisterna N - 500 de la marca NORTERN

Es un sistema pequefio para empresas o inmuebles que requierea ¢l control de
acceso desde uno hasta 16 puntos de control. Puede trabajar en tres modos que son sistema
auténomo, conectado a una impresora para imprimir reportes, o con una computadora e
impresora para llevar un control integral.

Sus caracteristicas principalcs son las siguientes:

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

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

¢) El sistema se compone del controlador, las interfacess vy las lectoras.

d) La programacién de los horarios soporta 16 dias festivos programables por ¢l usuario,
otros cuatro horarios programables por ¢l usuarjo, un horario estandar de 24 horas y un
horano automatico de apertura y cicrre de puertas programable.

¢) Esta discfiado para aplicacioncs pequefias desde 1 lectora de programacion
f) l.os horanos sc pucden fijar por lectora o por puerta.

¢} Acepta todas las teenologias de lectura como son. Proximidad, banda magnctica,
teclados, cédigo de barras, clc



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

El diagrama de blogues de un sistermna basado en una computadora se presenta en la
figura 1.9, En este diagrama se puede ver lo sencillo que s este sistema. Se compone de
una computadora y una impresora que realizan el manejo de la informacion e impresion. Se
tiene el control que ingresa y egresa informacion como: los codiges de los usuarios, sus
horarios y las puertas que tienen permitidos. Después se tienen las interfacess de lectura que
estan concctadas a las lectoras y que dan salida a puertas y alarmas del control.

Una de sus desventajas es que el sistema no permite recibir sefiales de alarma, o
cual implicaria tener vigilado en todo momento a cada uno de los accesos.

PC INTERFAZ
IMPRESORA - N500 PC

'y
v v . ¥ v
INTERFAZ INTERFAZ INTERFAZ INTEREAZ
NSOO LB NS00 LB N500 LB N300 LI
y 3 F Y A A
LECTORA LECTORA
CODIGO LECTORA LECTORA LECTOR
nC WIEGAND PROXIMI- DA
BARRAS DAD
TECLADO TECLADO TECLADO 1ECLABO

Figura 1.9 Diagrama del sistema con computadora del N - 500 PC de NORTERN.

o Sistema COMMAND CENTRE 50 de la marca CARDAX

) Este sistema de conirol de acceso y alarmas pertencce a la nueva generacion de
controles de este tipo. Se utiliza en un ambiente Windows y ticne capacidad para
monitorear alarmas, lectoras de puertas v llevar el control de clevadores para formar un
ststen integral de control de accese y segundad. Este sistema ofrece un control total sobre



la configuracién del lugar y sobre la actividad de captura de informacién de tas lectoras a
iravés de una computadora,

Este sistema se compone de los siguientes elementos:

a) Ei Sofiware para el control dei Command Centre 50 que utiliza una computadora basada
en un procesador 486 de Intel con un ambiente Windows.

b) El controlador Cardax Commander 11 que es el controlador central del sistema.

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

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

¢) El control de elevadores se hace a través de un control Hamado Lifimaster de Cardax que
permite sincronizar desde uno hasta varios elevadores v controlar su desembarque en los
pisos programados.

Sus principales caracteristicas son la posibilidad de configurar facilmente todo el
sistema desde una computadora sin tener que ser un experio programador. Las alarmas
tienen cuatro jerarquias y siempre se muestra en pantalla de la mayor a la menor para su
reconocimiento. Tiene una base de datos que se puede consultar en cualquier momento ¢
informa en tiempo rcal del estado del sistema. También tiene la capacidad de capturar
imigenes (fotografias) en cada apartado de la base de datos para la confirmacion del
usuario. A continuacién se presentan las principales operaciones que realiza este sistema:

- Para poder acceder a la informacién de la base de datos se ticne que cumplir con los
siguientes codigos: un cddigo de seguridad que se refiere a cada punto de acceso ¥ una
zona de acceso que soporta hasta 50 valores por cada pucrta.

- El nivel de acecso tiene 8 niveles que determinan el estado de la persona que entra a cada
zona v definc que caracteristicas ticne ésta, es decir, sl es usuane o visitanle y sus
horarios normales de estancia, etc

— Controla hasta 16 puntos.

Le astgna niveles a los clevadores, asi permite ¢l desembarque en algunos pisos y on
olros ne segan sc programe la base de datos



— En general se puede decir que es un sistema muy sofisticado, que soporta muchas
actividades, como son: contar a las personas que estan dentro de una zona para que st
exceden el nimero programado se active una alarma, o escribir mensajes en la pantalla s1
se da un evento determinado. Acepta la programacion de feclas especiales y zonas de

tiempo, etc,

través de redes.

Se puede comunicar con sistemas remotos a través de un médem v puede controlarse a

. Este sistema es muy sofisticado su programacién nos permite estar observando en
tiempo real y mediante diagramas o esquemas del inmueble a través de un monitor, los
accesos ablertos, cerrados, sefiales de alarma para cada acceso, alarmas contra incendios,
ete., presentando todo en una interfaz grafica muy facil de comprender. También pueden
controlarse una gran cantidad de dispositivos a través de €l. En la figura 1.10 se puede ver
el diagrama de bloques de este sistema, donde se aprecia la cantidad de elementos
periféricos que éste puede controlar al mismo tiempo y a través de gue sistemas lo hace.
Como en los casos anteriores se sirve de una computadora y de una impresora para €l
manejo de la informacién. También hace uso de un control y de interfaces de lectura mas
las lectoras que pueden ser de cualquier tecnologia al igual que en los casos anteriores. La
diferencia de este equipo es la gran cantidad de acciones que puede realizar y su
versatilidad con respecto a los sistemas anteriores. Sin embarge, su uso se
edificios y lugares donde existe una gran cantidad de accesos controlados
alarmas generadas, siendo demasiado sofisticado para nuestra aplicacion.
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Del analisis de Jos tres equipos se puede concluir que el més adecuado por sus
caracteristicas es el sisterna D600 de Cardkey, va que satisface todos los requisitos técnicos
de nuestro problema, no siendo ni demasiado sofisticado ni estando por debgjo de los
requerinuentos necesarios para la solucion, adecuandose perfectamente a un lugar donde no
existen clentos de accesos, sino por el contrario, una cantidad pequefia (19 puntos de
control}. Por lo tanto el siguiente capitulo tratara del disefio de 1a solucidén basado en este
sistema y en su programacion,

En el siguiente capitulo haremos una descripcién general de tode nuestro sistema y
las adecuaciones necesarlas que se necesitan implantar para la mejoria del mismo.
Comenzaremos a introducir la integracién de cada elemento a considerar dentro de las
distintas zonas a controlar. Asi también hablaremos de la configuracién de la base de datos
que necesita el confrolador DEOO.



CAPITULO 2: DESCRIPCION E INTEGRACION DEL
SISTEMA

A partir del equipo elegido para evar a cabo el control de acceso al inmueble y de
los requerimientos planteados en el capitulo anterior, seleccionaremos el hardware y el
sofiware necesarios para la implantacién del sistema en el edificio mencionado.
Definiremos algunos conceptos a utilizarse durante la configuracién del sistema, fos cuales
nos permitiran entender mejor el funcionamiento, alcances v las limitaciones o restricciones

del mismo. Consideraremos algunas especificaciones y dimensiones de los equipos a
utilizarse,

2.1 CONCEPTOS BASICOS DEL SISTEMA DE ACCESO

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

Nimero de usuarios

Se refiere al nimero de personas que contaran con tarjeta de acceso automatico al
edificio, el nmimero de usuarios serd de 50. Dentro de esta lista se encuentran inguilinos,
personal administrativo del condominio, personal de servicio de cada departamento y 2
policias de seguridad que trabajan en tumnos de 12 horas por dia.

Asignacion de areas de acceso y prioridades

Seleccionaremos las areas a las cuales tendrdn acceso los usuarios de tal manera
quc podamos otorgar prioridades a los mismos. A los inquilinos les asignaremos acccso
solo 2z las 4reas que les comrespondan las cuales son: puerta principal, su zona do
cstaclonamiento y su departamento, asi como a las dreas comunes como son: escaleras de
scrvicio y azoiea. Al personal de intendencia de cada departamento se le dard acceso s0lo a
la puerta de entrada de cada departamento v a las dreas comunes mencilonadas Al persoenal
admnistrative del edificio (administrador) le asignarctmnos acceso al piso de maquinas y @
todas las dreas anteriormente menctonadas excepto a los departamentos. Al personal de
scguridad le daremos acceso a todas las drcas comuncs y al portén principal,



¢ Clasificacioén y prioridades de los usuarios

Clasificamos las prioridades de acuerdo a la importancia y nivel de
responsabilidad de las personas, basandonos en las actividades que realizan y pensando

siempre en la comodidad y seguridad de los inquilinos. Asi, la clasificacion quedara de la
siguiente manera:

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

Consideramos a los inquilinos en el segundo nivel de acceso dado que eflos viven
permanenternente en el edificic y cada famulia tiene acceso 2 todas las dreas comunes,
porton principal, su rea de estacionamiento mas su drea departamental.

Al personal de limpieza o de servicio de los departamentos, lo consideramos como
el tercer mvel de acceso, solo tendr acceso a Areas o zonas comunes y a cada departamento

en ciertos horarios. La entrada y salida del edificio son controladas por el personal de
seguridad.

E! personal de seguridad, se encuentra en el iltimo nivel porque sélo desempefia cl
trabajo de vigilancia en la puerta principal de acceso tanto peatonal como vehicular y son
personas que constantemente son cambiadas de su tumo, por o tanto, no hay razdn de que
tengan acceso a todo el edificio. De esta manera, se evitara la posibilidad de que cllos
realicen actividades diferentes a las que ticnen asignadas.

A continuacién describiremos otros clementos que necesitan ser considerados en la
integracidn de sistema.

2.2 DESCRIPCION DE LOS PUNTOS A CONTROLAR

a) El porién principal lo dividiremos en  dos puerias, una dara acceso vehicular a la
entrada y la otra a la salida. Controlarcmos los dos motores que abren y cierran cada
una de las pucrias de dos mancras, una dc mancra automdtica al reconocer el codigo
de acceso vilido de la tarjeta y otra de manera manual, ambas a través de un sistema de
cadenas y poleas.

b) La puerta de acceso peatenal, que se encuentra a un lado de la cascta de vigifancia i
controlaremos de forma manual o iravés del policia y de forma avtomatica mediante el
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sistema a implementar. Esta puerta de acceso peatonal también serd modificada, junto
con ia caseta de vigilancia, colocdndola al centro de las puertas de entrada y salida con
el fin de tener mejor visibilidad y control de las puertas automaéticas para vehiculos. La
puerta de acceso peatonal tendrd una cerradura magnética que se activara o desactivara
por medio del sistema a implementar. Para su operacion manual se tiene un botdn que

podré ser accionado por el policia desde su caseta siendo este evento registrado dentro
del sistema de acceso.

Para el estacionamiento en la planta baja, tenemos una pluma que seré controlada de
forma automatica por el sistema de acceso, para ello se necesitarin 2 puntos de lectura,
uno para poder activar la pluma y entrar (el cual nos servird también para determinar en
¢l caso de no tener acceso a este estacionamiento a que piso de estacionamiento puedo
accesar), y el segundo para que el vehiculo salga del estacionamiento en planta baja.
Para activar manualmente la pluma, se desactivara el control v se pondra ¢l brazo de la
pluma en posicidn vertical.

Para los estacionamientos que utilizan el montacoches, hay 3 puntos de lectura: uno en
la planta baja y uno por cada piso de estacionamiento. En el punto de lectura de Ia
planta baja, se tomaran 2 sefiales de control, las cuales nos indicaran si el inquilino tiene
acceso o no a los pisos superiores de estacionamiento y a cual de los dos, o si se tiene
acceso al estacionamiento de la planta baja. Las puertas del montacoches, ubicadas en
planta baja, primer y segunde pise, se abrirdn de modo automatico al reconocer el
cddigo de la tajeta en el sistema de control de acceso. En caso que necesitemos un
acceso manual del montacoches, haremos €l cierre y apertura manual por dentro ¢ por
fuera de éste, como se hace actualmente sin aufomatizar.

El total de puertas de los departamentos son 10 y se cerraran por medio de cerraduras
magnéticas que serin desactivadas mediante su propio control, el cual a su vez estard
conectado al sistema de acceso principal. Este sistema registrara el mimero de veees
que es accionado dicho mecanismo de cerradura. Las puertas también tendran el
sistcma de cerradura convencional.

La pucrta del piso dc maquinas tendra una cerradura magnética y otra convencional que
operan de la misma manera que las de los departamentos.

Con todo lo anterior se pucde decir que lendremos un total de 18 puntos de acceso

desgzlosados como sigue: 10 puertas de departamentos, 1 puerta en el pise de maquinas, 2
puerlas de acceso vehicular (entrada ¥ salida), 1 puerta de acceso peatonal en la entrada
principal, 1 punto de lectura para ¢l estacionamicnio de la plania baja o para accesar al
monlacoches y subir a los estacionamicntos El y E2, 2 para descender de los
estacionamicntos BT y E2 respectivamente, 1 punio de lectura para salir de la pta. peatonal
y por iltimo 1 punto de lectura para abandonar cl cstacionamicnto de la planta baja
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2.3 CLASIFICACION PARA ESPACIOS Y HORARIOS
(ZONAS Y TIEMPOS)

La informacién que manejaremos ¢n la base de datos del sistema de acceso tiene
dos aspectos a tomar en cuenta para su programacién, el primero se refiere a las zonas o
dreas que seran controladas en su operacidn por el sistema de control de acceso y el
segundo se refiere a los tiempos permitidos a los usuarios para accesar a dichas zonas.
Dicha informacién radica en la asignacién de sus cédigos, los cuales estin basados en los
espacios o dreas donde las personas pueden entrar o salir segiin sea el caso y los horarios en

permitidos dentro de las dreas anteriores, los cuales denominaremos respectivamente zonas
y tiempos

Zonas de acceso y asignaciones de tiempo

a) Las zonas de acceso son aquellas dreas por donde las personas pueden pasar e incluso
permanecer ahi los horarios permitidos, para ello consideramos las siguientes Zonas que se
describen a continuacidn y en las cuales se colocarén las lectoras que seran referidas en la
base de datos posteriormente y que controlaran sus accesos:

Zona 1. Entrada vehicular de la puerta principal.

Zona 2. Salida vehicular de la puerta principal.

Zona 3. Acceso por la puerta peatonal.

Zona 4. Estacionamientio de la planta baja.

Zona 5. Estacionamiento E1.

Zona 6. Estacionamiento E2.

Zona 7. Piso de maguinas.

Zona 8 2 18. Son todas los departamentos que conforman el edificio respectivamente para
cada inquilino.

b} Los horarios permitidos para la permanencia en el edificio dentro de las difcrentes zonas
mencionadas, los asignaremos conforme 2 la clasificacién vista ¢n ¢l parrafo antenor, los

cuales mencionaremos como “ticmpo” de tal forma que tenemos:

Tiempo 1. Es un horario de 24 hrs . Asignado a inquiinos en general y al admimsirador
Aplicado a las 18 7onas anteriores v segin sea ¢l case correspondiente.

Tiempo 2. Fsun horario de 12 hrs . Asignado normalmente al personal de vigilancra
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Tiempo 3. Es un horario fijado entre las 9:00 y las 20:00 hrs.. Aplicade normalmente al
personal de servicio de los departamentos.

Tiempo 4,5.6.7 v 8. Sen horarios que fijaremos segin los requerimientos de los inquilinos
v se aplicara para restringir accesos de personas de la tercera edad, nifios o casos especiales.

2.4 MANEJO DE VISITANTES

Para ¢] manejo de visitantes seguiremos el procedimiento que se describe a
confinuacidn:

Cuando el visitante se presente caminado, el policia le pedira identificacién y le
preguntard ¢l motivo de su visita. El oficial se comunicard con el inquilino del
departamento solicitado, para ver si el visitante es aceptado o no. En caso afirmativo, se e
da acceso a través del control de la puerta individual y se le registra dentro del sistema para
que pueda pasar; en caso negativo se le negard ¢l acceso.

Cuando este visitanie quiera salir, s¢ notificara al inquilino si autoriza su salida. S1
es afirmativa la respuesta, se le permite salir registrando ese acto. Si la respuesta es
negativa s¢ detiene al visitante hasta aclarar la situacién.

) ~.

Si el visitante viene en automdvil, tendra que bajarse de este para identificarse con
¢l policia y seguird el mismo procedimiento descrito anteriormente. Cuando se e autonce
la entrada, ¢l policia le asignard un ¢ajon de estacionamiento para visitantes en la planta
baja del edificio. Si no hay cajones disponibles en este estacionamienio, tendra que dejar

su vehiculo en la calle y se le registrard como un peatdn, y de no ser aceptado se le negaréd
¢l acceso.

Cuando el visitante quiera salir con su vehiculo, se le pedird su consentimicnto al
inguitino. Si la respuesta es positiva, se registrard la salida del visitante y sc accionara la
puerta de salida desde ¢l control de acceso permitiéndole dejar ¢l inmueble. Si la salida cs
negada, st detendrd al visitante mandandolo de nueve a ocupar el misme lugar dcl
eslacionamiento hasta aclarar la situacion.

En cl caso dc que haya cntrado caminando porque no hubo espacio cn el
cstacionanuiento de visitantes, sc le aplicarda ¢l mismo procedimicnto que a cualquicr
peaton.

2.5 DESCRIPCION DEL HARDWARE

A continuacién mencionaremos los dispositivos clectrdnicos que utilizarcmos para
la mnplementacion del sistema, asi como una deseripeion de cllos y algunos datos téenicos




de relevancia. Si se desea més informacion de los equipos, por favor referirse al apéndice A
que se encuentra al final del presente trabajo.

Terminal controladora D600

La terminal controladora D600 es la base de nuestro sistema de acceso Ya que es
la que contiene toda la informacion del cédigo y mando de las scfiales de control para el
hardware mencionado anteriormente (tarjetas controladoras, lectoras, etc.), la terminai
D600 es el cerebro del sistema de acceso. Esta terminal controladora puede manejar 16
puntos de acceso mediante una STI (interfaz de terminal inteligente), para nuestro caso
tenemos un mayor nimero de puntos que necesitamos controlar, por o que utilizaremos 2
terminales que operaran como sistemas auténomos independientes. Con estos dos controles
podremos satisfacer las necesidades actuales y se podrd prever el futuro crecimiento del
sistema. Vea la figura 2.1 donde se aprecia un sistema de control auténomo el cual consta
de un contrel D-600, una impresora, una computadora y un modulo STL

Figura 2.1 Terminal D600 trabajando como sistema auténomo independiente.

Tarjetas de identidad

Utilizaremos para la identidad y acceso de Jos inguilinos una tarjeta de
proximidad del tipe tarjeta de crédito. Se pensé asi por sus caracteristicas de durabilidad 3
resistencia a las condiciones climaucas, Ademas, el inquiline solo uene que preseniar la
tarjeta de identidad a la lectora a una distancia no mayor de 40 cm. para que ¢sta o
identifique v le permita ¢l acceso. Son muy durables y es muy difial violar la sefial
cadificada que generan, porque sus caracteristicas internas no permiten que haya dos
cadigos ipunles




Tendremos 50 usuarios por lo que deberan ser distribuidas de la siguiente manera:
2 tarjetas programadas para permitir el acceso peatonal a los administradores, 36 tarjetas
para los mquilinos que manejaran acceso peatonal y vehicular, 10 para el personal de
servicio de cada departamento y que son de acceso peatonal y 2 para los policias también
de acceso peatonal. Cabe mencionar que se compraran 100 farjetas, porque siempre se debe

prever un excedente para salvar cualquier contratiempo, ademas solo se venden en lotes de
100.

Lectoras

Son los dispositivos que identifican las tarjetas al sensar una intensidad de campo
magnético dada por medic de bobinas dentro de la lectora. También son muy faciles de
ocultar en paredes y paneles, ya que su radio de medicién es muy grande vy este nos da la
posibilidad de que no sean dafiadas o robadas facilmente.

Para este edificio se requieren 19 lectoras distribuidas como sigue: 10 para los
departamentos, 1 para el piso de maquinas, 2 para los estacionamienios El y E2, 4 para
puerta principal (vehicular y peatonal) de entrada y salida, 1 para accesar montacoches y
por ultimo | para la salida del estacionamiento de pianta baja (pluma)

Este tipo de lectora es muy practico, ya que no s¢ tiene que ejecular minguna
operacién mecdnica para ingresar a las puertas programadas, el acceso al lugar también se

hace muy réapide y esto se traduce en un ahorro de tiempo y costos de mantenimiento de
cerraduras y chapas.

La lectora que se usara es ¢l modelo L54 - E de Cardkey, que se encuentra dentro
de un gabinete plastico con dos antenas una de recepeién y otra de transmision de seitales.
Tiene dos lamparas indicadoras una verde (acceso permitido) y una roja (acceso negado)
El gabincte sc puede montar sobre la pared o empotrada en esta, pero siempre sc deben ver
los indicadorcs para conocer cl estado de aceptacion o de negacion del acceso. St ose
requicre  que la leclora vaya oculta dentro de un muro, también ticne la capacidad do
lectura bajo cstas condiclones.

Chapas magnéticas

Las chapas magnéticas son dispositives que mancyan el principio eleetromagnctico
en su funcionamiento, esto es, al hacer circular una corriente por una bobina, esla genera un
campo magnético el cual atrac a una contrachapa cerrandose asi la puerta. Dependerd de la
intensidad del campo y de las caracteristicas mecanicas de  la chapa cl lograr mayo o
menor fuerza de retencion o clerre.

Para ¢l caso de los departamentos proponemos ¢l tipo de chapa montable en ¢l
matco de la puerta, fa cual es sencilla de instalar y puede adaptarse a pucrtas y maicos yu
exislentes



El accionamiento de las chapas serd por un lado, mediante la presentacién de la
tarjeta a la lectora, y dependiendo de su validacion serd accionada o no; y por el otro lado.
cuando el inquilino quiera salir de su departamento, Unicamente presionard un botdn
ubicado en el interior del departamento a una distancia media de la altura de la puerta. Este
botén permitird entonces el accionamiento de la chapa desde el interior del departamento.
La fuerza de atraccion de la chapa magnética es:

F=Ni

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

El boton le transmite la sefial de peticién de apertura al control principal (D-600)
el cual registra el evento y envia la sefial a la cerradura para que esta sé deshabilite ¥
permita abrir ia puerta.

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

puerta de departamento.
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Figura 2.2 Pucrta con chapa magnética.




Puerta principal

Las dimensiones de la puerta de entrada son de 12 m de longitud y de altura 32 m
del tipo porton corredizo. La modificacién que se hard consistird en construir dos puertas
para accesos vehiculares, una de entrada y otra de salida, una puerta peatonal, también se
incluird una caseta de vigilancia en medio de las dos puertas, con lo cual la persopa
encargada de vigilancia tendrd una mayor visibilidad y le serd posible supervisar accesos
tanto vehiculares como peatonales.

Las dimensiones fisicas de las puertas vehiculares serdn para cada seccion de 4 m,
la caseta de vigilancia tendra una superficie de construceién de 2.8 m por 2.5 1 y la puerta
de acceso peatonal tendrd 1.2 m de longitud por 2.5 de altura y estara junto a la caseta de
vigilancia del lado derecho como se observa en la figura 2.3.

El sistema de puerta que serd implementado es un tipo de puerta automdtica para
trafico vehicular pesado, el cual consta de una estructura base de aluminio como soporte y
como cuerpo fibra de vidrio termopléstica. Los materiales de los que se construira la puerta
tienen la caracteristica de ser muy ligeros, resistenies a la corrosion, de estructura sélida
por lo que se nos facilitard el uso de motores menos robustos y de menor capacidad,
motivo por el cual se determind su empleo.

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

CASETADE
VIGILANCIA
PUERTA PEATONAL
SALIDA
VEHICULAR
- ENTRADA
VEHICULAR
[]

Fieura 2.3 Vista en ptania de la puerta principal.

La estructura basc sera construida de 0.125 de pulgada de lamina de aluminio
anodizado con soportes de acero, se utilizaran barras de acero montadas horizontalmente
para sugetar ¢l mecanismo de la puerta ubicado en la parte superior de la misma




El sistema mecanico de la puerta utiliza ruedas de nylon, las cuales soportan un
pese maximo de 454 kg Lo anterior nos garantiza ei desplazamiento mecénico de la pucria,
dado que el peso que tendra cada secci0n sers de 150 Kg cada una.

La distribucién de las puertas principales tanto de entrada como de salida, la caseta
vy la puerta peatonal vistas de frente son las que se presentan en la figura 2.4.

El sistema mecanico de la puerta esta compuesto por un motor de CD, un juego de
poleas uridas y conectadas al eje def mismo mediante una banda. Con esta se transmutira la

energia del motor al cuerpo de la puerta para lograr su desplazamiento horizontal, como se
puede observar en la figura 2.5.

Cada motor de la puerta serd controlado por un sistema electronico independiente,
que tendra cuatro sefiales de entrada, una de ellas sera la sefial provenients del sistema de
conirol de acceso D-600, las otras sefiales vendrin de los sensores de obstruccién, los
cuales estaran ubicados estratégicamente en el marco de la puerta y cuyas caracteristicas
son las de verificar la existencia de algin objeto que impida el cierre de puertas. Ademas de
€stas tenemos la sefial de puerta abierta y la de puerta cerrada que también se recibirin
desde los switches mecanicos que se encuentran en los extremos supenores de la pueria
Estas sefiales al combinarse dentro del control de motores dardn como resultade <l
accionamiento del motor en un sentido, para lograr desplazar la puerta paralelamente al
muro hasta un maximo de 4 m a una velocidad aproximadamente de 20 cm/segundo, de tal
{orma que una vez ejecutada la accidn de abrir puertas y finalizada, el contro! micia la
rutina 1nterna para ¢l cierre de estas, para ello deja transcurrir un periodo de 5 segundos,
tiempo en el que verifica las condiciones para el cletre de la puerta.

i
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Figura 2.4 Puerta Principal (vista frontal y en planta).

En la fizura 2.6 se presenta el diagrama a bloques del sistema de control de aceeso
vehicular en el que se ven todos los sistemas tractores de las pucrtas y como operan:

Puertas del montacoches

11 elevador montacoches esta diseiado especialmente para edificios de poca altura
y wrafice moderado de coches. Actualmentie las pucttas de Sste, tienen {allas de operacion
que van desde su sistema mecamico, que en ocasiones s¢ blaquea, hasta {ullas con su




sistema de control de apertura vy cierre de puertas, por esta razén. las puertas se modificaran
junto con el sistema de control.

CADENA

MOTOR

CONTROL
POLEA
ELECTRONICO

CUERPO DE
LA PUERTA

SISTEMA DE
CONTROL DE

CONTROL DE MOTORES ACCESG

)

..

o 1CE

TRACCION TRACCION
PTA DE PTA DE
SALIDA ENTRADA

w LH
$0 =SENSCR DE OBSTRUCCION

P A = PUERTA ABIERTA
P C = PUERTA CERRADRA

Freusa 2 6 Sistema de control aceeso velneular




Cabe destacar que el sistema de puertas que se utiliza para elevadores montacoches
es el de puertas bipartibles, es decir una puerta en la parte superior y la otra en la parte

inferior del elevador. Este modelo de puertas es de alta robustez y cumplen la normativa
contraincendios.

Las puerias automaticas del elevador montacoches son metalicas, de idmina negra
calibre No. 14 sin ventana (mirilla), existen otros materiales que se utilizan para la
construccidn de puertas para este tipo de elevador, de hecho los materiales pueden ser:
acero inoxidable, madera y aluminio. La seleccion de la puerta construida con material de
l4mina negra fue por las dos siguientes razones: el material es de optima durabitidad y de

bajo costo. También cuenta con un marco de acero inoxidable y posee una cerradura
electromecdnica.

Enla figura 2.7 se muestran las dimensiones fisicas de las puertas, asi como el tipo
de puertas bipartibles. Cabe mencionar que las puertas mantienen un excedente de 10 cm.
en cada lado, donde van los sistemas tractores que las mueven, y que se encuentra ocuito.
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Figura 2.7 Puertas del montacoches

Los motores cmpleados para el manejo de las puertas del montacoches s¢
scleceionardn en funcion del peso de cada una de las puertas. dicha cstimacién es de 130
Kg por cada una de clias,

Pluma

Como se dijo con anterioridad tendremos una pluma automanica gue controlard ¢l
acceso al estactonamiento de la planta baja del edificio. dicho clemento seri contioladu a



través de un control logico que permitira el acceso o la salida a los vehiculos asignados al
estacionamientoe de la planta baja.

A continuacion se ilustra en la figura 2.8 la pluma sefialando el acceso controlado v
las dimensiones de la misma.

»
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Figura 2.8 Pluma de Estacionamiento P B.

El material de construccion de la pluma puede ser de madera o de fierro (tubular).
para nuestro caso emplearemos madera, debido a que el sistema no se encuentra a la

intemperie y el material es ligero. El control de dicha pluma y ia malla sensora de presencia
se describiran detalladamente en el capitulo 3.

2.6 INFORMACION PARA LA CONFIGURACION DEL SOFTWARE

Como ya se menciond con anterioridad, el nimero de usuarios es de 50, divididos
como ya s¢ dijo en cuatro niveles. Por lo que se ticnen 2 cddigos para ¢l primer nivel
{administrador) que corresponde al acceso cn tode ¢l inmueble. A los usuarios del scgundo
nivel (inquikinos) les corresponden 36 éodigos. A los del tercer nivel otros 10 codigos y por
altimo para los del cuarto nivel que es el persenal de seguridad, se tienen 2 codigos

La programacion de ¢stos ¢6digos se hace introduciéndelos en la base de datos. de
tal forma que. primero se identifica ¢l nimero de clave (NIP) del usuario y lucgo las
condiciones que tienen asignadas de entradas v salidas, ademas de los horarios que tienen
permitidos para accionar las puertas que a las que pueden acceder, por altimo se veridica
gue todos los parametros scan correctos. Bl procedimiento paso a paso se overd en los
provimos eapitulos donde se efectuard la instalacidn y la conliguracion para el acceso o
1odo el inmuceble.

W




Senales de control

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

sefiales que generaran

SENALES DE SENALES DE SENALES DE SENALES DE .
ENTRADA SALIDA ENTRADA SALIDA
CECTURA DEENTRADA ES | PORTON - DE  ENTRADA | LECTURA DE PUERIA 10T CHAFA 10T ABRE
VALIDA ABRE ES VALIDA
L}.'-:(.IUKA DE SALIDA ES| PORTON DE SALIDA ABRE LECTURA TOE PUERTA 10T | CHAFA TOT CIERRA
VALIDA ES INVALIDA
LECTURA DE SENSOR DE | PORTON —DE ENTRADATLECTURA D PUERTA 107 | CHAPA TOZ ABRE
ENTRADA ES VALIDA CIERRA ES VALIDA
LECTURA DESENSOR DE [ PORTON — DE  SALIDA [ LECTURA DE PUERTA T0ZTCHAPA [0F CTERRA :
SALIDA ES VALIDA CIERRA ES INVALIDA i
LECTURA DE ESTACIONA-]FLUMA  DE  ESTACTONA- [LECTURA DE PUERTA Z0T | CHAPA 20T ABKE
MIENTO EO ES VALIDA MIENTO EO ABRE ES VALIDA
CECTURA DE ESTACIONA- | PLUMA DE ESTACIONA- [ LECTURA DE PUERTA 201 | CHAPA 20T CIERRA
MIENTO EO ES INVALIDA | MIENTO EO CIERRA ES INVALIDA
LECTURA EN FPE DE ES- | PUERTAS DEL ELEVADOR [ TECTURA DE FUERTA 207 | CHAPA 20 ABRE
TACIONAMIENTG El  ES | ABREN EN LA PB ES VALIDA
VALIDA
CECTOKA EN PB DE ES- | FUERTAS DEL ELEVADGK | CECTURA DE PUERTA 202 | CHAPA 207 CTERRA ;
TACIONAMIENTG El  ES | CIERRANEN PB ES INVALIDA
INVALIDA :
LECTURAEN PBE DE ES- [ FUERTAS DEL ELEVADOR | LECTURA DE PUERTA 301 | CHAPA SUT ABRE
TACIONAMIENTO E2 ES | ABREN ENPB ES VALIDA
VALIDA . -
TTCTURA EN PB DE ES-| PUERTAS DEL ELEVADOR TTECTURA BF PUERTA 30T [ CHAPA 0T CTERRA
TACIONAMIENTO E2  ES | CIERRAN ENPB ES INVALIDA
INVALIDA
TECTURA DT SALIDA UEL[PLUMA ABKRE CECTURK DE PUBRTA 107 TCRAPA 07 AERT
ESTACIONAMIENTO EO ES ES VALIDA
VALIDA
[TCTORA DL SALIDA DL PILUMA SECIEREA TECTIRA DE PUERTA 307 CTIAFPA JUTCTERRA
CSTACIONAMIENTG RO ES 1:S INVALIDA
INVALIDA
LICTURA DL FATIDA T | TA PULKTA DEL LETEVA- L}"_'T_T_URA DE PULRRTA 40T | CHAPA 407 ABIRILC
PSTACIONAMILNTO L1 £$ | DOR EN EL PISO [ ABRE | ES VALIDA
VALIDA
LECTURA DE SALTUA DEL[TA TUCKTA DEL ELEVA-TLECTORA DI POERTA 40T [ UHAPA J0T CTFREA
LSTACIONAMIEN 1O El ES | DOR [N L PISO E1 CIERRA | ES INVALIDA
INVALIDA
TTCTOURA T SALIDA DEL [ TA POFRTA DEL FLEVA- | LECTURA DI TUTRTA 402 [CTTAPA 307 ATRT
ISTACIONAMIPNTO E2 [S | DOR DN 1L PISQ L2 ABRE | ES VALIDA
VAL DA
TTCTHTRA DT SATINA DELL | T.AT PULRRTA DET ELEVA- | LECTORA DI POFRTA A0 [ CHAFPA 0T TITRREA
FSTACIGNAMILNTO T2 18 | DOR EN FI PISO E2 CIFRRA | ES INVALIDA
INVALIDA 1
[ TCCTORA ™ OLL ™ PORTON | PUERTA ADRE CECTORA DL FUER TA S0TTCTIRPA 50 ARRE -
INDIVIDUAL 1§ VAL IDA FS VALIDA
(TTCTURA™ T " PORTON [ POFRTACITREA TICTORA T PUTRTA SOTTCTAPASOTCWRRA —
INDIVIDUAL E5 INVALIDA I'S INVALILYA |
ITCTURA DT PUCRTA BT | CTTAPA7"DF  TISOT DU TICTORA DI PUFRTA 507 [THATAS02ABRE 7 7
PG I MAQUINAS 1S [ MAQUINAS ARRF I's VALLDA i
VALHDA
Tabla 2.1 (Continua)



[TECTURA Dt PUERIA DE|CHAPA DE P80 DE LECTURA DE FUERTA 302 TUHAPA 302 CIERRA
PISO DC MAQUINAS  ES | MAQUINAS CIERRA ES INVALIDA
INVALIDA
SENALES DE ERRORPOR |17 SENALES DE ALARMA

CADA PUERTA QUE NO|PGR FALLOS EN LAS
ABRE O CIERRA PUERTAS

Tabla 2.1

2.7 INTEGRACION DEL HARDWARE

El objetivo principal del proyecto es el de proporcionar un acceso agil y seguro al
inmueble, a través de la antomatizacién de los diversos mecanismos de apertura de puertas.
Asi, Integraremos los sistemas que por si solos realizan una operacion especifica en cada
uno de fos accesos del edificio. Realizaremos la integracién por medio del controlador de
acceso, que habilitard los controles de apertura de puerta principal, pluma de
estacionamiento de planta baja, elevador montacoches y puertas de acceso peatonal.
Ademis, el controlador de acceso tomara datos de los estados de sus puertas y llevara un
registro de las operaciones de acceso realizadas.

Es importante destacar que cada uno de los sistemas cuenta con un control propio
que lo maneja asi como sus propios mecanismos vy sefiales. Esto nos permitird aislar los
controles cuando se les presente una falla sin afectar la operacidn general del sistema
Ademds, en caso de ser necesario, todos [os controles podran ser operades de manera local,
es decir, fuera del control de acceso a través de su propio control

Diagrama general del sistema

Con ¢l fin de comprender los alcances del proyeclo, explicarcmos de mancra
sencral los sistemas involucrados en la automatizacién del acceso al edificio, utilizando ¢l
diagrama de bloques que se muestra en la figura 2.9,

El usuario podra entrar a todas las dreas que tenga permitidas a través de una sola
tarjeta de acceso. Con cf sistema controlador de acceso permitiremos © aggaremes 1a
apertura de los mecanismos, a la vez que guardaremos cn memoria un registro de las
operaciones realizadas donde aparcceran la hora y la fecha en quc sc realizd la transaccion,
cl niimero de puerta y la 1dentidad del usuario.

Al Sistema de Control de Acceso (SCA) se concclara a una terminal PC y a una
impresora, En la PC sc programarén localmente los cambios a los parametros dc la base de
datos a través del teclado y la impresora imprimird un reporte acerca de la entrada y salida
tanto de vehiculos como de peatones.
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Figura 2.9 Diagrama general del sisterna de acceso al edificio.

El sistema de control de acceso enviard una sefial de apertura a la puerta principal
siempre y cuando sca valido el cédigo de la tagjeta leida, lo cual habilitara los mecanismos
de apcrtura de la misma. ’

El SCA le enviara al controlador de} elevador montacoches las sefiales de solicitud
de apertura de puerta v de scleccién de destino del elevador, ésto es, E1 o E2  cuando el
usuario presente la tarjeta y ésta sea vilida,

La piuma dc acceso al estacionamiento de la planta baja lograra abrirsc o cerrarsc
a través de la seiial gue entrega el sistema controlador, una vez que dicho sistema acepte cl
codigo de la tarjeta presentada por el usuario.

La pucrta de acceso peatonal de entrada al edificio, la puerta del piso dc maquinas
y las pucrtas de los departamentos recibiran una scfial de control enviada por el SCA
mmediatamente después de ser leida la tarjeta del usuario, ya sea de habilitacion o
deshabilitacion.

El primer bloque a descnbir scrd ¢l del Sistema de Control de Acceso (SCA). Esie
se eneuentra compucsto por ¢l controlador DO00, sus elementas y accesorios de cntrada y
sahida de dates, sus medios de generacion de reportes y su terminal de programacion En la
{igura 2,10 pucden observarse los componentes de dicho bloque.,
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Figura 2.10 Sistema Basico de Control de Acceso.

El D600 administra las transacciones y operaciones de los dispositivos de acceso.
guarda en su memoria la base datos de los usuarios y habilita o niega el acceso de acuerdo
al horario del usuario y sus prioridades de acceso. Por ultimo, genera a través de una

impresora un reporte de estado de los accesos al imprimir las transacciones que ocurren en
las puertas.

El modulo DSTP tiene como funcidn recibir las sefiales de entrada codificarlas y
transmitirlas al control dc acceso D600 y esperar, de acuerdo a lo programado en este, los
comandos de habilitacion o negacién de entrada para los controfadores de los mecanismos
de apertura.

También se integran en la figura 2.10 los bloques de entradas y salidas a controlar
En ¢l bloque de entradas tenemos: las lectoras, los botones interiores (botones liberadores
de puertas), sehales de alarmas de estado tanto del elevador como de accesos peatonales,
mientras que en el bloque de salidas tenemos: las sefiales para la apertura de la pucita dei
clevador, apertura de chapa, seleccién de pisos, apertura de puerta principal, apertura de
pluma de estactonamicnto y apertura de las puertas de aceeso peatonal.

Por tlumo el sistema bdsico contempla una impresora para impresidn de reportes
una termimnal de programacion




Sistema de apertura de puerta principal

A continuacién explicaremos, con base en el diagrama de la figura 2.11 la operacién
de! sistema de apertura de puerta principal y su habilitacién a través del SCA.

Habilutacion de
- apertura de puerta U
%ﬂ‘ Control de Apertura
. apertura de
SCA P
Sefial de estado puerta
p e Cierre
[—] e puerta —
1
C

Sensor
Lectora de de Estado de puerta

Proximdad :

Figura 2.11 Sistema de apertura de puerta principal.

E! sistema contara con una lectora de proximidad que se conectara al SCA a través
del modulo DSTP, Cuando ¢l usuario presente su tarjeta frente a la lectora, v ésta sea
valida en el control de acceso, se activara un contacto cn el control de apertura de puerta, ¢l
cual iniciard la secuencia de apertura y clerre. Recibiremos del control de apertura de pucrta

una sefial de estado de la puerta (abierta o cerrada) a través de un contacto, que sera
supervisado por el SCA.

Sistema de apertura de pluma y acceso a2l montacoches

Ahora explicaremos el sistema de acceso al estacionamiento de la planta baja y el
acccso al clevador montacoches. Como ambos sistemas estdn relacionados entre s los
explicaremos cn un solo diagrama, cl-cual sc muestra cn la figura 2.12
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Figura 2.12 Sistema de Apertura de pluma y acceso a montacoches.

Para este caso utilizaremos dos lectoras conectadas al SCA con el fin de obtener 2
sefiales para la seleccion de entrada a los estacionamientos El y E2, también su
combinacion AND de ambas para la habilitacién de la apertura de la pluma. Cuando el
usuario presente la tafjeta en ambas lectoras éstas generaran dos salidas binarias que
conectadas al modulo de entradas del PLC nos permitiran llamar el elevador montacoches,
a la vez que seleccionan el piso donde ubicara al elevador, yasea E1 o E2.

Para el caso de la pluma de estacionamiento la combinacion AND de ambas
sciiales nos dard el permisivo de apertura de la pluma en la entrada.’

Las sefiales de salida serdn las siguientes:

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

L1I=VALIDA
L2=VALIDA

’ara el caso de los usuarios con derecho a El la salida de las STI's serd:

LI=INVALIDA
[2=VALIDA




Por altimo, para los usuarios con derecho a B2 1a salida de las STI's sera:

L1=VALIDA
L2=INVALIDA

Sistema de control de accesos peatonales

Por 1ltimo explicaremos los bloques del sistema de control de acceso peatonal en
la figura 2.13:

habulitacién de
- apertura de chapa

Senal de estado

de puerta
[ oy <
Tagyeta de access
Leclora de Boton intcrior
. Proximidad [+) Liberador de
chapa

Figura 2.13 Sistema de control de acceso peatonal

En el diagrama propucsio se ilustra un elemento principal, que os la lectora de
proximidad. Dicha lectora procesara un cddigo de tarjeta en cuanto sea presentada por el
usuario, posteriormente se mandara una scfial al sistema de control de acceso (SCA) el cual
se encargard directamente de habilitar la apertura de puertas de acceso peatonal a través del
envio de una sefial a la chapa magnética que posee la puerta, asi mismo sc entregara al SCA
otra sefial proveniente de ia puerta acerca de su cstado (abicrta o cerrada). Otro punto de
control gobernade por ¢l SCA es el botén interno liberador de chapa, el cual enviard una
scfial al SCA y éste a su vez cnviard ofra a la computadora personal para ¢l monitorco del
cstado de dicha puerla y ordenara también una impresién del cvento actual registrado,
siempre y cuando se le solicite al sistema de control de acceso mediante la computadora
mitegrada al sistema




Equipos empleados en la integracion del sistema

Hasta el momento la siguiente lista se conforma de los materiales necesarios para la
automatizacion del acceso al edificio y se generé partir de la informacién que se puede ver
de los diagramas de bloques que se representan en las figuras de la 2.9 a 1a 2.13.

» 2 Unidades de control modelo D608 marca CARDKEY.

* 19 Lectoras de proximidad modelo L54 — E marca CARDKEY.

* 10 Terminales inteligentes de conexion STI duales DSTP modelo D54 — E marca
CARDKEY.

o 100 Tarjetas de proximidad modelo K56 Card marca CARDKEY.

+ | Pluma con control modelo 682G marca AUTOGATE.

* 12 Chapas magnéticas modelo 280AG marca LOCKNETICS.

* 12 Botones tipo push-button N.A. modelo 9001KR1U marca SQUARE D.

e 2 Sistemas eléctricos de apertura y cierre de puertas marca LifiMaster.

o 3 Sensores fotoeléctricos modelo OSE — FPKG/0S55013 marca Efector. Inc.

e 2 Contactores magnéticos a 500 mA.

¢ [ Malla sensora de presencia.

* 7 Indicadores luminosos para sefialar el estado del elevador y la atencién de las
llamadas, uno por piso.

2.8 CONFIGURACION DE LA BASE DE DATOS

Para entender mejor como se configura la base de datos del sistema es necesario
conocer los dispositivos con los que se realiza dicha configuracion. Como se ha
mencionado, el D600 puede trabajar sélo, conectado & una impresora © a una computadora
€ON lmpresora.

La computadora nos sirve para poder ingresar los datos a través de su teclado y
verlos desplegados en la pantalla, cuando el sistema tenga que enviamos algin mensaje 1o
hard a través dc la pantalla. La impresora servira para reportar por ¢scrito las transaccioncs
quc se realizan durante el dia.

En el caso que lengamos una unidad D600 conectada con una impresora, la
configuracién de los datos se hara por medio de una computadora portaul que se conecta al
D600 muentras se configura su base y se desconecta al terminar cl proceso.

A continuacidn tendremos los principales comandos para lievar a cabo la
conliguracion de la base, asi como una breve descripeidn de los mas iiportantes y ¢l modo
de mtroducirlos dentro del programa.




Conceptos basicos de Ia configuracion del sistema

El sistema D600 cuenta con dos jerarquias para su programacidn, la primera
permite al usuario cambiar la informacién de la base de datos y desplegarla en la pantalla
de la computadora a través de un password, a esta jerarquia se le ilama MASTER. La
segunda permite Unicamente ver los datos en pantalla y también tiene acceso a través de un
password, a esta jerarquia se le llama USER.

Las funciones principales que maneja el sistema estan contenidas en la Tabla 2.2

que tenemos a continuacidn, con una breve descripcion de su operacién:

FUNCION | NOMBRE DESCRIPCION
AD Add card Agregar taneta
DE DeleteCard Borrar tarjeta
CH Change card Cambrar farjeta
o1 Displzy card Desplegar @arjeta
Y System define TR Sistema
5G System generation (ienerar sistemna
FD Phys. Device definition | Definicion fisica de dispositivos
TN Input options Opciones de entrada
SA Soft alarms Alarmas de gabinetcs
RE Reports Reportes
[20] Daogr open Abmir puerta
HA Holliday acd Agregar gia fesovo |
PO Prmt apions Upciones dé impresion
W Passwords Contraschias
uC Upload configumation Desplegar configuracion
[T Time zones Hararios permiitidos
TC Dateltime set Foner fecha/hora
RFP Reader parameter Lectora de parimetros
RS Reader status Estatus de fa Tectors
31 System information Informacion del sistema
SR Sysicm rescl Reimieio gel sisicma
LD Tog device definition Delinicidn de programacion del dispositivo
AKX ATarm acknaledge Solicitud de alacma
SG Solt oulputs Salidzs de settales de gabinetes
KI Eill report Borrar reporic
¥ Purge Tnstory Furgar histonal
RT Femote configuration Configurncion remeta
TA Tape backup/resiore Hespalde de memoria, restaursr micmona
[8]5 Sign OI'F tin de Ta sesdn
ML M menu Menu princapal

Tabia 2.2 Funciones principales de operacion del DOGO.

Con las funciones anteriores es posible hacer que ¢l sistema de control de acceso
funcionc conforme sc¢ haya programado y con cl niémero dc dispositivos periféricos,
funcionando individualmente o combinade con otros controles que scan compatibles.
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Combinacidn de teclas para funciones de programacion

Esta combinacién de teclas se lleva a cabo en ¢l teclado de la terminal que se
utiliza para la programacién de la informacion que es alimentada a la base de datos del

control. Las combinaciones nos servirin para editar la informacion y son como siguen en la
tabla 2.3.

TECLAS OPERACION

Rewum Activa la seleccion de datos

Backspace BS Mueve el cursor un espacio hacia atrds y borra <l caracter

Shift Regresa un lugar en la secuencia de comandos. Se teclea retum para
agregar el dato modificado en la secuencia de los comandos.

Control C Aborta una secuencia de comandos sin modificar la nformacidn que ya
existe.

Control E Sale de la secuencia de mstmcciones guardando los cambios en la linea
donde se hicieron.

Barra espaciadora Cambia de opcion en pantalla cuando el cursor le permute al usuarno
seleccionar una opcidn que no estd dentro de brackets [ .

Shift ? Es la opcion de ayuda en este sistema.

Tab barra espaciadora | El tabulador mueve el cursor de opc16n en opeidn, también cambia los bits
de 1 a 0 segiin sea el caso.

Tabla 2.3 Funcidn de Jas teclas

Curser

Es el elemento que nos indica en la pantalla el lugar en ¢l que tenemos que
ingresar un dato, o es ¢l indicador del dato que sc esta programando en ese momento. S¢
compone de tres elementos que son:

Texto del cursor (Rango) [Valor definido]

E! texto del cursor se refiere a la informacion que se tiene que capturar para alguna
funcién dentro de la base v requierc de una entrada de datos, selecciona opcioncs
especificas y también activa o desactiva los bits o funciones de control. El range sc reficre
a los valores maximos o minimos que pueden tomar los datos y sélo sc activa si el sistema
requiere de datos numéncos. El valor definido se refiere a los valores que la base de datos
tiene definidos desde su fabricacién y se activan mediante la teela retorno.

Es importante entender que si en la pantalla aparece un signo de paréntesis como
este (el dato que nos esta pidiendo 12 base de datos es del tipo numérico y si nos
desphega un signo “ [ * lo que nos estd pidiendo es un valor del tipe definido por ¢l
sistema [l sistema acepta tres upos de nformacion
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&) Datos alfanuméricos como son letras, niimeros y signos.
b} Opciones a seleccionar del propio sistema.
c) Bits de encendido o apagado 16 0.

Los datos alfanuméricos se alimentan cuando el cursor presenta un signo * :
cuando lo que ¢l sistema requiere es una seleccién de opciones lo que aparece son unos
brackets “ [ ]7, para cambiar la opci6n se utiliza la barra espaciadora, también se pueden
usar los signos de mayor y menor que para moverse dentro de otras posibles opciones. Para
selecctonar la opcion definitiva se pulsa Ia tecla de retorno.

Cuando en la pantalla se presenta un mensaje “Option --—-—-- “ el tipo de dato que
nos estd pidiendo es un bit, ya sea 1 ¢ 0 y para obtener este 1 6 0 se pulsa la barra
espaciadorz o se utilizan los mimeros. En cualquier caso para otras opciones se puede
alimentar una letra, un mimero o una letra X para activar cada opcidn. Para desactivar el
valor de un bit en una configuracion se escribe un signo menos “-*. Otra manera de activar
o desactivar los bits, es usar la barra espaciadora. Cuando se desea saber de que trata alguna
opcidm, el cursor se posiciona sobre la opeidn y se teclea Shift - ?, para obtener ayuda sobre
ésta. Si se desea desactivar una linea completa se teclea el namere 0 y para invertir ésto se
teclea el 9. Con el tabulador nos podemos mever hacia la derecha en una linea de
configuracion y cuando llega al final de esa linea, si se sigue pulsando e} tabulador nos
regresa al inicio de la misma.

Secuencia de las instrucciones

Las instrucciones siguen una secuencia de configuracién como la siguiente:

SYSTEM: Texto del cursor (Rango) [Valor definido]
USER: Respuesta (descripeion o resultados del usuario)

Asi cuando aparece la palabra SYSTEM en la pantalla, ¢sta nes informa que son
los datos para guiamos cn la configuracion cs decir, los que nos pide ¢! sistema para
funcionar. Los datos que van precedidos por la palabra USER son los que nosotros ienemos
que sumimstrarle al sisterna para su operacion y complementan a los datos solicitados con
el letrero SYSTEM. Como ya sc vio, si se necesita ayuda se presionan las teclas Shifi-7 y
para terminar la sesion se utiliza ¢l comando OF y s¢ firma la salida de la sesidr con un
password y la funcion [ME]: PASSWORD. Sin este procedimicnto no sc pucde terminar la
sesién y la base de datos no termina sy operacion de configuracion,

Configuracién de inicio

Esta configuracién deterniina ¢l buen funcionamiento del sistema. Se debe hace
antes de alimentar la informacién 2 la basc de datos para que estos datos ia hagan funcionar
coma debe sm crear conflictos de operacién. La terminal vienc programada con cicitos
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valores definidos que son compatibles con casi todos los dispositivos instalados Los
procedimientos generales para iniciar un sistema son los siguientes:

* Programar la cuenta maxima de tarjetas con la funcién SG {Generar sistema).

* Seleccionar fa velocidad de comunicacion entre 1a STI v el control con [z funcién PD
(Definicion fisica de dispositivos).

* Asignar los dispositivos a las salidas de la tarjeta de conectores del CPU con las
funciones PD y LD (Definicién de programacién de dispositivos).

Secuencia inicial de programacién

PASO 1.

Usar el comando SR (Reinicio del sistema), colocarlo en nivel 3 para reiniciar ¢l
sistema con sus valores programados. Este nivel asegura que el sistema operar libre de
fallos tanto de carga de datos como de funcionamiento. Cuando se pregunta si los valores

de la RAM y la NVRAM se refrescan, se responde que si para reiniciar totalmente al
sistema.

PASO 2.

En este paso se utiliza la funcién SG (Generacidn del sistema) que establece la
méxima cantidad de tarjetas que disponibles en el sistema, si es que se desea cambiar el
nimero predefinido. La asignacién de conectores periféricos se hace a través de las
funciones PD y LD en los casos en log que los dispositivos predefinidos sean diferentes a
los que tengamos. Para lo anterior se debe determinar a siguiente informacién:

a) El nimero de tarjetas que soportara el sistema. Como dato se tiene que el sistema
rormal maneja 3000 tarjetas. Cuando tiene médulo de cxpansién de memona
soporta 4000. Si el nimero de tagetas no supera las 3000 para la aplicacion,
entonces no se debe modificar este dato.

b) El tipo de equipo con el que se comunicarz el sistema. Estos valores se encuentran

predefinidos, pero si es necesario cambiarlos, se hace mediante las instrucciones
PD y LD.

Finalmente para activar los cambios hechos a la configuracién, se acuva cl
comando nivel 1 de la funcidn SR, como se vera en la siguiente seccién

Opciones de la programacion

La funcien SR tiene tres miveles de reactivacion del sistema que se verdn o
continuaciéon,
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Nivel 1 Non-destructive reset

Esta opcidn reconfigura la memoria RAM con los pardmetros predefimdos de la
base de datos def sistema. Este nivel es el menos destructivo de todos porque no se pierde

informacion importante y los pardmetros que se le programen se mantienen. Se selecciona
esta opcidn cuando:

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

b) Después de cambiar cualquier pardmetro con el comando PD.

c) Después de llevar a cabo el paso 2 del apartado anterior.

Nivel 2 RAM cleared reset

En este nivel todos los datos guardados en la RAM, incluyendo el récord de
tarjetas y el historial de cambios, son borrados. Los datos que se mantienen son los que se
encuentran grabados en la NVRAM , en la cudl se encuentran todos los pardmetros del
sisterna a excepcion del récord de tarjetas. Esta opcidn se selecciona cuando se desea
purgar toda la informacién referente a tarjetas, historial y variables generales del sistema
operativo, asi como cuando se sospecha una falla grave en ¢l sistema.

Nivel 3 RAM v NVRAM cleared

Este cs el nivel mas destructivo, ya que limpia la RAM y reactiva a la NVRAM a
sus valores de fabricacion. Solo se utiliza cuando se sospecha de una falla operativa mayor
y la base de datos nccesita ser reconstruida, asi también como cuando se estd configurando
al sistema por primera vez.

St se desca salvar a la base de datos antes de purgar la informacion, se debe
utilizar [a funcién TA (Respaldo de memoria). Cuando se ha terminado de hacer la

reactivacidn dei sistema, la pantalla desplicga un mensaje “System restart”.

Funci1on SG (Generacion del sistema)

Este comando permite definir ¢l nimero de contador de tarjetas, que ¢s ¢l niimero
de usuario del sistema. Cambiar este parametro después de haber capturado tode ¢l récord
de tarjetas borrard todos los valores de tarjetas que conformcen la basc de dates Este
parametre se define sélo cuando:

Sc configura un nuevo sistema

Scconfigma une ya cxistente.

Se reemplaza un procesador defectuoso o una memorta RAM.

Se configina ua sistema para bagar la informacién de la base de datos de mis
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de un conirel D600 cuande trabaje en sincronizacidn con otros.

Al final de la secuencia de esta funcidn, el sistema sé nicializa y los nuevos datos
del contador de tarjetas se alojan en la NVRAM y se configura a la memoria para las nuevas
tarjetas. Para verificar esta base de datos se utiliza la funcién SI (Informacion del sistema),

con la que el sistema muestra en la pantalla de la computadora los récords de las iarjetas
disponibles y el tamafio del historial.

Uso de las funciones PD v LD

La funcion PD se utiliza para asignar tasas de velocidad a los dispositivos de
comunicaciones. La funcion LD se utiliza para especificar el proposito de cacda dispositivo.
Estas dos funciones solo se usan en el caso de cambiar los valores preestablecidos de
fabrica por otros. El cambiar los valores de estos parimetros puede cambiar la integridad
del sisterna de acceso.

Después de ver los principales aspectos de la configuracién y captura de los datos
para este control, serd mas sencillo entender el manejo de la informacion capturada para la
base de datos, as{ como la secuencia de actividades para realizar ésto. También se entendera
mds facilmente la lista del reporte generado y iz informacidn que se presenta en ésta.

En el siguiente capitnlo se hablara en detalle de los dispositivos de control que s¢
le conectaran al D600, asi también como el modo de operar de cada uno de ellos. Se verd en
detalle la operacion de las puertas, las lectoras, los sisteras de apertura y cicrre y el
montacoches. Este ultimo tiene un analisis de su operacién y de la modificacion dcl
programa quc lo controia para su adaptacidn a la automatizacion del acceso a los
cstacionamientos. Todo ésto tienc el propdsito de mostrar el alambrado a detalle de toda la
instalacidn de los elementos de control de la solucidn de nuestro probiema




CAPITULO 3: IMPLANTACION DEL SISTEMA

En el presente capitulo procederemos a integrar los dispositivos para ver al sistema
como un todo, lo cual nos facilitard entender el funcionamierto generat del mismo Con
esto nos prepararemos para entender la conexidn de cada periférico v el alambrado del
sistema completo. Explicaremos el funcionamiento de los puntos de acceso del sistema
solucién asi como los equipos que los controlan.

3.1 IMPLANTACION POR BLOQUES DEL SISTEMA DE ACCESO

En este punto se explicard la conexién de cada uno de los periféricos empleados
Primero de una forma general, en la cual se observara solamente la vinculacién de cada uno
de los equipos y a su DSTP. Posteriormente se presentara a través de diagramas de blogues
y de forma muy especifica (por zonas), la conexidn entre los equipos que incluye los

diversos componentes individuales de cada uno de estos, los cables conectados y el flujo de
sefiales.

Diagrama general

Ea las figuras 3.1 y 3.2 se muestran de forma general, los diagramas de bloques
para ef sistema de acceso, donde observamos la vinculacidn entre los equipos a conectar y
el flujo de sefiales mediante el empleo de flechas entre los bloques. En la figura 3.1 se ven
los bloques de conexidn para los accesos vehiculares de entrada y salida, la puerta de
acceso peatonal y el piso de miquinas. En la figura 3.2 se observan los bloques de conexién
para los accesos a los departamentos.

Con el emplco de dichos diagramas de bloques se podra cntender dc una mancra
mis faci! y clara el funcionamiento de nucstre sistema de control de acceso, para
posteriormente proceder a analizar dc una forma especifica los puntos a controlar.

Con lo antenormente mencionado se facilitara entender ¢l alambrado entre todos
los equipos, para el buen funcionamiento del control

En lz figura 3.1 sc ve la umdad DG0O-I con las 5 DSTP’s empleadas y sus
periféricos como son: los motores y los sensores empleados para ¢l control

La figura 3.2 se ve la scgunda unidad DGOQ-II que usaremos con las 5 DSTPs

emplcadas y las chapas magnéticas que controlan la apertura y cierre de las puertas de los
departamentos
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La explicacién en detalle del funcionamiento para cada unc de los puntos a
controlar se dard en los siguientes apartados.

Debido a la magnitud del sistema de acceso en términos de alambrado del circuito
general, su alambrado se dividié en tres partes en forma de diagramas de blogues, mas un
diagrama que contiene los sistemas de alimentacién eléctrica y de respaldo para los
diferentes modulos que componen ¢l sistema general como som: lectoras, interfaces de
proximidad, ST1's, chapas, sensores de estado de puerta. etc.

Para poder explicar en un principio la légica de conexidn entre los diferentes
¢lementos que componen el sistema general cabe sefialar que cada modulo DSTP incluye
una interfaz de proximidad y dos STI's.

Diagrama de accesos a los departamentos

Lz figura 3.3 se refiere a los accesos de los departamentos. En esta podemos
observar como e¢staran  interconectados los diferentes elementos de cada puerta de
departamento que son: ia chapa, ¢l indicador de puerta y el botén intemo de apertura de la
misma hacia la lectora y hacia el control D-600.

Partiendo de 1zquierda a derecha del diagrama encontramos que la lectora 10
comresponde al departamento 101 ubicado en el cuarto piso, la cual se conectara a dos
mddulos integrales que forman parte de un moédulo general denominado DSTP, médulo
interfaz integradora para la conexidn entre el sistema D-600 y los diferentes elementos a
controlar.

Para lograr esta conexidn los DSTP estin compuestos intemnamente de 2 STI's
(Interfaces inteligentes) y una interfaz de proximidad, la cual es la encargada de suministrar
cnergia a la lectora mediante un cable de 4 hilos. Esta interfaz manejara dos voltajes de 12
V y 2 de tierras (0 V), la transferencia de informacion de la lectora a las STI's se hara
mediante un cable de 4 hilos.

La funcién de las DSTP's eg conectar las interfaces con las lectoras, el D-600 v
los clementos de las pucrtas de los departamentos a controlar, Estos clementos a controlar
son: ¢l indicador de puerta, que es un sensor de estado de pucrta, el que dice si la pucrla
¢std abicrla o cerrada. Este sc concetard a la STI mediante un cable de 2 hilos El botédn de
pucrta nos permutird abnirla desde dentro del departamento y este ¢lemento estard concctado
a la STI correspondiente mediante un<cable de 2 hilos, Ambos cables estaran encrgizados y
junto con ¢l sensor de pucrta y cf botén, formaran cada uno un circuito swifch que le
indicard al D-600, mediante la STI, el estado de permanencia de ja puerta v la solicitud de
apertura de la misma con ¢l {in de registrar esta accidn en la base de datos Por tiltimo, la
chapa magndtica se concela a la ST mediante un hilo, la cudl al recibir la scfial proveniente
del P-600 activara ol control de la chapa desencrgizandola lo cual implica que la puerta se
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Cada una de las STI's tiene un dispositivo denominado, tamper swich, que tiene
la funcion de informar al D-600 si la puerta de} gabinete de la DSTP ha sido abierta, esta
caracteristica se manejaré dentro del sistema para activar una alarma.

Diagrama de pisos de estacionamiento PB, E1 y pluma

En la figura 3.4 se muestra el diagrama a bloques de los pisos de estacionamiento
El, PB y Pluma. Los elementos como son: los tamper switch, las lectoras, las interfaces de
proximidad, ias STI's y las D600, se conectan como se describid anteriormente. El control
del montacoches tiene un PLC (Control Logico Programable) para controlar su operacién,
Este se conectaré a la STI correspondiente a cada uno de los pisos de estacionamiento como
se observa en la figura, donde las lectoras 5 y 6 comresponden, una a la asignacién de piso a
la pianta baja y la otra a la lectora al piso El, que Hama al elevador. Las lectoras 3 y 3
también entregan una sefial al circuito l6gico para la entrada del estacionamiento de la
planta baja. Por lltimo la lectora 4 opera la salida del estacionamiento de la planta baja.

Diagrama de Puertas principales, E2 y Puerta peatonal

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

El control de puertas vehiculares recibira la seiial proveniente de las STl's las
cuales a su vez mantienen la comunicacidn con la D-600, ésta registrara el acto de apertura
de puerta o cierre segun Ja sciial detectada por las lecloras.

El control del piso E2 del elevador recibira una seiial provenicnic de STI
comrespondiente a la lectora 7 Namando al elevador a ese piso.

El control de puerla peatonal sera como la de los departamentos, la cual incluye
una chapa magnética, un sensor de estado de puerta o indicador, y su funcionamiento cs
1gual 2l de los departamentos mas un botén el cual estara controlado por el oficial de
seguridad y tendra el objetivo de abrir la puerta desde la caseta, acto que también sera
registrado por el sistema D-600.

Diagrama de médulos para suministro de energia
Por iiltimo mostrantos los nddulos correspondicnics a los sistemas de energia y de
respaldo que wtihzarin los sistemas propucstos, como se pucde observar en la figina 3.6 [n

estos blogues se pueden ver los rangos de voltaje que se mancjaran, donde las médulos Ay
R corresponden al swministro de energia y respaldo.
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3.2 DESCRIPCION DE LAS CONEXIONES Y FUNCIONAMIENTO
ENTRE LOS EQUIPOS

Puertas principales de entrada y salida vehicular

En este punto se estudia la forma en que los diversos clementos y equipos
relacionados con las puertas de entrada y salida vehicular se vinculan para controlar ia
entrada y salida de vehiculos del edificio.

Ambas puertas, la de entrada y salida vehicular, funcionan de la misma manera,

por lo que basta entender ¢] funcionamiento de una de éllas para comprender la operacién
de la otra. ’

Primero empezaremos por entender la ubicacién de los equipos y sistemas
necesarnos en la operacion de la apertura y cierre de las puertas. Para lo anterior se incluyen
algunas figuras de vistas tanto frontales como vistas superiores de la colocacion del equipo
involucrado, lo cual es necesarlo para entender perfectamente el funcionamiento y
comprender la forma como s¢ controla la apertura y cierre de estas.

La figura 3.7 nos da una idea de donde se coloca el sistema motor para apertura y
cierre de la puerta de entrada v como trabaja su mecanismo, incluyendo su brazo de
desplazamento y el soporte de éste.

—

Motor para apertura
BRAZO y clerre de la puerta

NIVEL DEL PISO

Figura 3.7 Vista frontzl (puerta abierta) por clnlerior de edificio de ia pucria de entrada y
SUu$ INECANISMOS.

[a figma 3 8 nos muestra donde se coloca ¢l sisteia motor para aperiwa y cierre
de la puerta de salida y como opera su mecanisma, weluyendo su brazo de desplazanuento
y ¢l soporte de &sle
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Figura 3.8 Vista frontal (puerta abierta) por el interior de edificio de la puerta de salida y
SUS MeCcanismos.

El motor indicado en las 2 figuras anteriores, se conecta mediante una polea a un
sistema de engranes, la fraccion se realiza al moverse el motor, que jala una cadena que se
encuentra conectada al brazo. Esto produce el movimiento de apertura o cierre dependiendo
del sentido de giro del motor. El brazo se desliza sobre el riel (para lo cual el riel deberd

permanecer bien engrasado v de esa manera producirse el menor desgaste con el
movimiento)

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

Motores para qpelrtur-l vy oenw de Las

Figura 3.9 Vista frontal de ias pucrtas cerradas desde el interior del edificio.

Una vez comprendida [a ubicacién de la parte mecinica involucrada con la
apertura y cierre de las puertas, explicaremes cf funcionamiento de los diferentes elementos
del contral para la accion de clerre y apertara. Sc explicard la ubieaciéon y funcionamrento
de los interruptores de limite necesarios para controlar las puertas, asi como de los sensores
de presencia, los cuales tenen fa funcién de brindar seguridad al evitar ¢f clene de las
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puertas cuando un automovil estd saliendo o entrando a través de ellas, ademas de formar
parte del circuito que opera cl cierre de las puertas cuando el auto entra o sale totalmente y
ya no corre riesgo de que la puerta se cierre y cause algin dafio.

En la figura 3.10 se muestran los senscres de presencia que usaremos y que
funcionan bajo el principio fotoeléctrico. El receptor v el transmisor son montados
opuestamente uno del otro, ocurriendo la deteccion cuando el haz de luz emitido es
interrumpido por algin objeto. Para hacer alguna referencia a los rangos y parametros que
manejan s¢ recomienda ir al apéndice A que se encuentra al final del trabajo.

T3

Receptor

Transntisoy

Figura 3.10 Sensor de presencia.

En la figura 3.11 observamos el funcionamiento del circuito donde se emplean los
sensores de presencia. Cuando el receptor capta la luz emitida por el transmisor el circuito
donde se ubica Ia carga se encuentra cerrado, circulando una corriente a través de éste,
mientras que en el momento que el haz de luz se internumpe ¢l circuito se abre, ocasionande
que la corriente ya no circule a través de la carga mientras algin objeto esté interrumpiendo
el haz luminoso.

Sensor Sensor
Transmisor Transmisor
haz de luz

Sensor Sensor Carea
Receptor Carga Receptor & —_!
202250 V = 202250V -

Figura 3.11 Diagrama de funcionamiento del sensor.

Como se ve en esta Gluma fipura el equipo sensor puede ser conectado desde 20 V
hasta 250 V., ya sean de corriente alterna o de corriente direeta (Ver apéndice A),

Temendo en cuenta que las corrientes que nuestros sensores mangjan son el orden
de nuliamperes. ¢s imposible conectarfos directamente a los motores (que son la carga en la



figura anterior) que usan las puertas de entrada y salida vehicular para abrir v cerrar las
mismas que fueren proporcionados con el equipo de control de la puerta. Por lo anterior, se
utilizard el contacto de un relevador gue se conectard en serie al circuito de control del
motor y la bobina de disparo del mismo hara las veces de [2 carga del sensor, aislando
completamente ambos circuitos pudiendo operar el control, que emplea corrientes elevadas,
mediante cormrientes del orden de miliamperes que usan los sensores de presencia. Este
circuito se ve esquematizado en la siguiente figura 3.12.

Sensor
Trausntisor

l

Sensor
Recepioxr

202250 W

Ceontacto

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

La ubicacién de los interruptores de limite se muestra en la figura 3.13, donde se
pueden ver 3 interruptores de limite para una de las 2 puertas (la otra posee 3 interruptores
de limite ubicados en la misma posicion). 2 de los interruptores de limite, manejan la
operacién de cambiar el giro de] motor y se encuentran localizados en el extremo jzquierdo
y derecho respectivamente. El otro interruptor de limite, cual sc localiza a [a mitad, entre
los dos anteriores interruptores de limite, se usa para controlar ¢f arranque del motor
conectindose al control del propio motor.
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Figura 3.13 Ubicacién de los interruptores de limite para el control de giro de los motores
en las puertas de acceso vehicular (Vista superior de [a puerta de salida en posicién de
cerrado).

Para comprender el funcionamiento de los interruptores de limite que se localizan
en los extremos derecho e izquierdo de la figura anterior, véase la figura 3.14 donde se
muestra el circuito empleado para efectuar las funciones de “apertura” y “cierre” de los
contactos correspondientes, los cuales a su vez le dicen al control del motor en que sentido
debe girar ya sea para cerrar o abrir fa puerta que controlan.
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Iigura 3 14 Controi de seatido de rotacién del motor para puertas principales de aceeso
" vehicular

I este cireuity se observan los 2 interruptores de limite mencionados y un boton
de pate de sepuridad, ¢l cual af ser activado desde 1a easeta de wigllaneia corta el suministro
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de corriente eléctrica a través del circuito produciendo que el motor se detenga
inmediatamente. También se pueden observar, las bobinas B1, B2 y los contactas C11, C21
normalmente abiertos (NA) y €12, C13, C22, C23 normalmente cerrados (NC), de 2
relevadores que manejan las sefiales de-apertura y cierre de las puertas.

Cuando la puerta esta cerrada, el interruptor de limite izquierde de 1a figura 3.13 se
encuenira cerrado, energizande la bobinz B2 del relevador correspondiente y en
consecuencia cerrando los contactos normalmente abiertos (C21) y abriendo los
normalmente cerrados (C22 y C23) de ese mismo relevador. Con lo anterior se tiene que
aungque el interruptor de limite izquierdo se abra debido a la apertura de la puerta la
comente circulara a través del contacto C21, manteniendo la circulacion de corriente por la
bobina B2. El contacto €22 solo se emplea para energizar inicialmente la bobina B2,
después de haber realizado lo anterior se abre este contacto manteniendo energizada la
bobina B2 a través del contacto normalmente cerrado C13. Cuando la puerta ha abierto
completamente cerrard el interruptor de la derecha, energizando en ese momento la bobina
Bl através del contacto C12 (al igual que el C22, el C12 solo se emplea para energizar
inicialmente la bobina correspondiente que para este caso es Bl, debido a que el contacto
(23 presenta una condicién de abierto) y consecuentemente cerrando el contacto C11, ¢l
cual servird para que continle energizada la bobina Bl aunque el interruptor de limite
derecho se abra cuando la puerta comience a cerrar. Al energizar la bobina Bl los contactos
C12 y €13 se abren, impidiendo este ultimo contacto {(C13) que circule corriente a través de
la bobina B2 desenergizandola y en consecuencia regresando al las condiciones iniciales los
contactos C21 (NA), C22 (NC) y €23 (NC), de tal forma que una vez que la puerta se
encuentre en su estado normal (normalmente cerrada) se accione o cierre el interruptor de
limite izquierdo estando en posibilidad de realizar de nuevo la secuencia para abrr y cerrar
mencionada anteriormente.

Como sc mencioné en alguno de los parrafos anteriores, con entender el

funcionamiento de una de las pucrtas entenderemos ¢l de la otra, 'ya que su operacién es
1déntica.

Con la explicacién anterior se hace més sencillo cntender cl funcionamiente del
circuito de control de la puerta, ¢l cual se muestra en la figura 3.15.
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Figura 3.15 Circuito de control del motor de puerta principal.
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Lo primero que se debe observar es que la puerta presenta un tope (Ver figura
3.13) tiene un tope que no ocupa todo.el ancho de la puerta el cual nos permitird accionar
los interruptores de limite correspondientes en el momento adecuado. Cuando la puerta esta
cerrada, ¢l interruptor de la izquierda (Ver figura 3.13) estd accienado cerrando el contacto
“abrir” (C21 de la figura 3.14) que observamos en la figura 3.15 ésto indica que la puerta
esta lista para abrir energizando la bobina “D”. Al darle un pulso al circuito de control
mediante la STI correspondiente se activa el optoacoplador haciendo circulando corriente a
través del SCR produciendo que el motor comience la operacién de apertura de la puerta
haciendo girar el motor en el sentido correcto para abrir la puerta. Cuando la puerta
comienza a abrir, el interruptor de limite de la izquierda se abre, como se menciona en el
parrafo que explica Ia figura 3.14 y comenzando de esa forma la secuencia de control para
abrir la puerta. Unos instantes después de que la puerta este abriendo, se accionara el
interruptor ernpleado para la conmutacion forzada a través del tope presente en la puerta,
desactivando el SCR y asi darnos la facilidad de controlar el motor mediante este
interruptor, ya que mientras este activado {cerrado) el motor continuara se funcionamiento.
Una vez abierta la puerta el tope abrird el interruptor de limite para conmutacién forzada
desactivando el giro del motor, abriendo el circuito que lo controla (Ver figura 3.15).
Cuando la puerta a abierto completamente, el interruptor de limite de la derecha se activa
(s¢ cierra) cerrande el contacto “cerrar” (Cl1 de la figura 3.14) que observamos en la
figura 3.15, indicando que la puerta esta lista para cerrar, ya que se cambia €l sentido de
giro del motor invirtiendo dos de sus fases al energizar la bobina 17

Los sensores de presencia se colocardn, uno justo después de la puerta, con {o cual,
al cncontrarse un vehiculo avanzando a través de élla, mantenga el circuito abierto, evitando
que si alguien llega y presenta una tarjeta en la lectora de entrada sc active la STI mandando
otro pulso al control con lo cual se daria la sefial de cierre ya que cn ese momento se
encontraria encrgizada la bobina “I™ haciendo girar ¢l motor en ¢l sentido de cierre. Con ¢l
sensor ¢olocado justo despuds de la puerta el circuito del control del motor no respondera
evitando de esa forma que se pucda cerrar,
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El otro sensor se colocard a una distancia necesaria para que un vehiculo pueda
pasar completamente la puerta. En el instante que el vehiculo sea detectado por este sensor.
activara el control del motor mediante un pulso, este motor puede girar en el senudo
contrario debide a que en el momento que se abrié por completo la puerta, cerré el
interruptor de limite de la derecha cerrando el contacto “cerrar” {C11), abriendo el contacto
“abrir” (C21), cambiando el sentido de giro del motor invirtiendo dos de sus fases como se
menciono anteriormente y se ve en la figura 3.15. Se debe tomar en cuenta que la entrada

acepta un vehiculo a la vez, lo que significa que la puerta abre, cierra y después de ésto
puede entrar otro vehiculo,

Pluma

En este punto se analiza el acceso al estacionamiento de la planta baja, el cual se
controla a través de la pluma. Los equipos involucrados son el D600, dos unidades de

lectura de las DSTP, tres lectoras de proximidad, un circuito ldgico y un sensor de
presencia.

Se necesitan dos lectoras de entrada ya que esta parte estd involucrada con el
sistema del montacoches, el cual necesita dos bits para elegir a que piso de estacionamiento
va, para esto se escogi6é temer dos lectoras justamente pasando la puerta de la entrada
vehicular. Estas dos lectoras determinan, por medio de dos bits y la légica del programa del
PLC, el piso de estacionamiento al que se tiene acceso.

La pluma solo necesita un pulso (un solo bit) para accionar su control y levantarse
pudiendo de esa manera accesar el vehiculo a su lugar asignado. Aqui al igual que en los
otros puntos de acceso vehicular, se necesita un sensor de presencia para evitar que la
pluma bajc cuando un automévil esta cruzando. Dicho sensor se muestra en [a figura 3.16.
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Figura 3 16 Loop detector de presencia para la pluma
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Bisicamente el Joop detector de proximidad consiste en un arreglo de bobinas de
un conductor de corriente, un oscilador, un circuito detector de nivel v un cireuito légico de
salida. Su principic de funcionamiento se basa en lo siguiente: el oscilador genera un
campo electromagnético de alta frecuencia, debido a fa comiente que circula por el
embobinado. Cuando algin objeto metdlico entra en contacto con el campo de alta
frecuencia, se inducen cormrientes de Eddy en la superficie del metal. Esto resuita en una
pérdida de energia en el circuito oscilador y consecuentemente, una menor amplitud de la
onda de oscilacién. El circuito detector reconoce un cambio en la amplitud de onda de
oscilacidn y genera una sefial, que se manda al circuito de salida, el cual se encarga de
mandar “ON” u “OFF” al circuito de control correspondiente.

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

Puertas de entrada a los departamentos y piso de maquinas

Las puertas de entrada a los departamentos y la puerta de entrada del piso de
maquinas operan bajo el mismo principio. Los elementos implicitos en su funcionamiento
son: su correspondiente D600, que tiene la base de datos necesaria para dar acceso a estos
puntos, sus respectivas DSTP’s, las lectoras de tarjetas, las chapas magnéticas y un botdn
¢n ¢l interior de cada departamento y piso de méaquinas para salir, por ultimo una chapa de
liave normal para mayor seguridad en el caso de una falla eléctrica.

La figura 3.17 gjemplifica lo n-"lencionado con anterioridad en una de las puertas de
los departamentos.

ala DE0D-2 DST
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Figura 3 17 Pucrtas de departamentos y/o p1so de maquinas
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Elevador montacoches

En ei caso det elevador montacoches, actualmente se cuenta con un control basado
en un microprocesador de § bits, el cudl no tiene posibilidad de corectarse al control de
acceso por la incompatibilidad de las sefiales. Por esta razén se tendra que sustituir por un
sistema nuevo que soporte la cantidad de sefiales propias del elevador y las que le entregara
el sistema de control de acceso. Este nuevo sistema sera implantado utilizando ux
controlador légico programable (PLC), de la marca Allen Bradley modelo 5/30 v al que
nosotros integraremos nuestro control de acceso por medio de cuatro sefiales.

s Generalidades de los elevadores

Para comprender mejor como opera un equipo para elevar cargas, es necesario
explicar en que consiste el sistema y como opera, ver la figura 3.18. En dicha figura sz
pueden observar las partes que constituyen al elevador y las sefiales que se involucran en éf
sistema de control, las cules se explicaran mas adelante.

Un elevador en general se forma de cuatro partes fundamentales que son: el cuare
de méquinas, ¢l cubo, el carro y ¢l foso.

El cuarto de maquinas aloja la maquina con su freno magnético, la polea tractora 2

la que van sujetos los cables que mueven al sistema y el gabinete que alberga al control del
sistema.

El cuboe contiene en su parte superior un espacio que se [lama sobrepase en donde
se tienen unas poleas reductoras de velocidad y el interruptor de limite superior, lucgo se
tiene el recorride que es el espacio donde sc mueve €l carro que transporta la carga, €
contrapeso que nos da la compensacién de la carga en el trayecto de su transportacién y las
puertas de los pisos que permiten Ia seguridad de que nadie caiga dentro del mismo.

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

Por tltimo se tiene el foso, que es el espacio que aloja dos amortiguadores quz
previencn al carro y al contrapeso de un choque, en ¢l caso de que alguno se desplomarz.
también tiene un ntcrruptor de limite inferior v un interruptor de foso para indicar qus
alguten esté realizando una mnspeccidén
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¢ Operacidn del elevador montacoches

La operacion propia del montacoches es la siguienter cuando el elevador no se
encuentra realizando ninguna operacién siempre se ubica en la planta baja y abre sus
puertas, nuentras que en los otros pisos las puertas se enceentran cerradas. Cuando en afgin
piso se presiona cualquier botén que indique que se desea utilizar el elevador, éste atiende
la ltamada y le da un servicio completo, esto es que toma la llamada, va al piso donde se
hizo, permite que ¢l auto se posiciones dentro del carro del elevador y después de que el
usuario cierre las puertas manualmente, se detecte el sensor de puerta cerrada y se le
indique hacia donde desea ir. El elevador realiza la operacion hasta que el desembarque es
completado  y el automédvil sale del mismo. Cuando se detectan dos llamadas
simultineamente, el dispositivo atiende Ia que capturd primero.

Estos dispositivos tienen sistemas de seguridad mecinicos y otros eléctricos. En
nuestro sisterna tendremos que contemplar para el disefio del programa ocho sefiales
eléctricas que nos permitiran controlar la seguridad dentro vy fuera del elevador. Estas
sefiales serin referentes al peso, a la ubicacién del carro del elevador, al manejo en un
mantenimiento, a la puerta cerrada y a la presencia de alguien en el foso.

Para el caso del peso tenemos la sefial de sobrepeso que nos sirve para que la carga
que suba no exceda el peso que puede transportar el motor, ya que si éste se excediera, €l
motor se puede dafiar. Esta sefial se llama switck de sobrepeso y se¢ abrevia SWSP. Su
medicién se hace mediante el uso de una galga extensiométrica similar a la utilizada en una
bascula. Esta se localiza en el centro de gravedad del piso del carro dei elevador, cuando se
tiene al auto dentro del mismo, detecta una presion que se¢ transforma en una sefial eléctrica
cuando la galga alcanza su maximo valor de calibracién. Este dispositivo funciona a través
de un resortc que se comprime con el peso. Cuando este esta presionado, hace que una
aguja metilica se desplace desde un valor minimo hasta uno maximo, cuando esto sucede
se cierra un circuilo y sc envia una sefial cléctrica a un dispositivo dé control.

Para cl caso de la ubicacidn del carro dentro del cubo se tienen dos sefiales que s¢
llaman; interruptor de Hmite superior ILS ¢ interruptor de limite inferior ILI. Estos
interruptores sc localizan en la parte superior del cubo (ILS) y dentro del foso (ILI). Nos
sirven para los casos en los que fallan los sistemas de nivelacion y el carro se queda muy
por encima del iltimo piso 0 muy por debajo de la planta baja. Sen necesarios porque si cl
carro se pasara de su limite en la partc superior, romperia las poleas reductoras de
velocidad y se dafiarfa el mismo y a la magquina. Y en el caso del limile infenor dafiaria su
paric baja, el cableado de traccién y los amortiguadores.

Cuando sc da un mantenimiento scria muy peligroso que alguien s¢ encontrara
operando ¢l elevador, ya que para esc caso se tienen que hacer pruchas y ¢l carro tiene hibre
movimicnte. Su manegjo sc hace desde la parte superior del carro y pot scguridad no opera
mnguna llamada de los pasillos Es importanic que en este caso no se puedan abru las
prertas de los pisos mientras se lleve a cabo el mantemmiento, ya que pociia haber un




accidente. Estas sefiales son cuatro, una que nos informa que se estd dando un
mantenimiento y que el programa no atendera ninguna Hamada hasta que el interruptor $Mi
(Subrutina de Manejo de Inspeccién) esté apagado. Luego se tienen dos sefiales mas que
son para manejar el ascenso o descenso del elevador. Una es MIS (Manejo de Inspeccién
en Subida) y la otra MIB (Manejo de Inspeccion en Bajada), estos dos interTuptores no se
pueden activar si no se combinan con un botdén comin SSM, que es la cuarta sefial. Esta se
tiene que activar simultineamente con MIS o con MIB. Por gjemplo si se estuviera dando
un mantenimiento y tuviéramos que probar que el elevador sube se accionarian al mismo
tiempo el boton SSM y ¢l boton SMI, v viceversa si se quisiera bajar.

Por tiitimo veremos la sefial que se refiere al foso y que es un interruptor que si se
encuenira activo, quiere decir que alguien se encuentra deniro del foso y por lo tanto seria
muy peligroso que el carro se moviera, por lo que esta sefial hace que el elevador no tenga
operacién mientras se encuentre activo.

+ Sefiales de entrada

En Ia Tabla 3.1 se pueden ver las sefiales de entrada que actian sobre nuestro
elevador incluyendo las que pertenecen al sistema de control de acceso. A continuacion se
hace una explicacién del funcionamiento de cada sefial por bloque:

Como se observa en la tabla 3.1, se tiene que las primeras tres seftales nos indican
la posicion fisica del carre dentro del cubo (SWPB, SWE1 y SWE2). Estas sefiales se
generan por medio de interruptores del tipo microswitch que se localizan deniro del cubo y
que son encendidas por una palanca fija que se¢ encuentra empotrada al carro, v que cada
vez que éste pasa por ese lugar, presiona el switch y genera una sefial que nos indica el piso
en el que se encuentra o por ¢l que pasd.

La segunda celda nos indica las botoneras que se ubican fuera del carro y que se
utilizan para la operacién manual (BPB, BEl y BE2). Estos botones son del tipo
normalmente abiertos y cuando se pulsan tienen un circuito que mantiene una sciial alta y
prende un foco hasta que sc le da atencidn a csa seiial y se apaga. Las sefiales que sc
detectan por medio de las lectoras dentro de los pisos El y E2 trabajan del mismo modo
(L1, LE1 Y LE2). Sc usan cuando el montacoches s¢ encuentra controlado por medio del
sistema dc¢ control dec acceso y su lectura se lleva a cabo por medio dc lecloras dc
proximidad igual que para los otros ¢asos.

En la tercera celda tenemos_ las sefiales L1 y L2, de la primera depende que cl
programa principal nos permita el acceso al montacargas, ya que ésia define st sc le permite
entrar o ne al mquiline a los pisos superiores de estacionamicnto. La scgunda nos definc a
que piso va, st al El o al B2, Fstas scialcs trabajan combinadas v sc nos proporcionan
desde ¢l contro} de accese cuando sc lleva a cabo una lectura en las lectoras de entrada a
estacionamienios en 2 planta baya



La cuarta celda aloja todas las sefiales de operacion propias del elevador. Primero
tenemos tres sefiales que son de seguridad y que ya explicamos como operzan, después viene
la sefial SWPE que proviene de un sensor de peso que se encuentra ¢alibrado a otro valer
diferente y menor del valor del SWSP (Switch da sobrepeso), y nos permite saber si hay
algiin automévil dentro del carro o si éste se encuentra vacio. Este sensor como en el caso
del sensor de sobrepeso, también sc ubica en ¢l piso del carro en la misma zona del

anterior.
DISPOSITIVO VARIABLE UsoO
Interruptor de posicion de planta baja SWPB Sefiales que nos dan la posicign fisica
Interruptor de posicién de estac 1 El SWEL del carre del elevador dentre det cubo
Interruptor de posicion de estac 2 E2 SWE2
Bown de llamada de planta baja BPB B
Boton de llamada de estac | E1 BE! atoneras de llamada de ptsos para maneje
Boton de liarnada de estac. 2 E2 BE2 manjal del sistema
Lectora ent planta baga L1 Lectoras de Earoxlmldad en cada piso parz
tener 1a opeidn de llamada de piso a traves
Lectors en estac | £l LE1 del sistema de control de acceso
Lectora en estac 2 E2 LEZ
Lectora 1 de estacionarmento Lt Lectora de acceso que permute la entrada
Lectora 2 de estacionamento L2 Al estacionamiento L1
Lectora de acceso que permite el aceeso a
EloE2s1esceroouno L2
Interruptor de limite supenior ILS Sefiales de scpunidad
Interruptor de limste nfenor ILI
Swrtch de sobrepeso SWSP Detector de presencia dentro del carro
Swirch de peso SWPE
Interruptores de mivelacién en subida INS1, INS2 Nivelacion en pisos S1 Y $2 al subir y
Interruptores de mivelacién ¢n bajada INBI, INBZ B1 y BZ al byjar
Boton de puerta cerrada BPC Botén de ferrar puertas dentre del carro
Interryptor  d¢ subrt  Dé manego  de | SMI Detector de subrutina de martemmmento
111$pCCCIUl]
Interruptor de ba;ada ¢n mantenimmento MIB Operacion  de subr 0 bajar en ur
Interruptor de subida en manterimiento MIS mantemimients
Interruptor comiin en mantenimicnio S5M Botdén comin para opcracién
Interruptor de fasa SWE de mantenimiento.
Boton de operacion manual MAN Sepunidad en el foso
Interruptor de puerta cerrada en planta byya | PCPB Deteclor de operacion manual
Interryptor de puerta comada encstac 1 €1 | PCEL Interruptores  de  dewecion de puetlas
interruptor de puerta cerrada en estec 2 L2 | PCEZ cenadas en los pros PBLEL y 1 2

Tabla 3.1 Seiiales de entrada para cl control.

A continuacién siguen las cuatro seiiales de nivelacion que sc wihzan para nivelss
el earro cuando sube o baja. Se les llama: nterruplores de nivelacion en subida (INSI.
Se utilizan en pares porque asi cuando el clevador
deteeta al primero, pucde desacelerar la miaquina y hacer ¢l ficnado mas suave y mepor

INS2} y en bajada (INB1. INB2)

nmivelado en ¢l desembarque, ademis se maneja una par para ¢l ascenso y ouo para <.




descenso porque al cambiar el sentido del giro del motor se tiene una pequefia diferencia
que se debe corregir tante para un sentido como para el otro. Los disposiiivos que se
utilizan para activar estas sefiales son dos cilindros de metal que se encuentran energizados
a 12 VDC y estin conectados a una bobina. El carre tienc en su parte posterior dos pares
de barras de metal que embonan en cada piso con el par de cilindros que les corresponde
sensar, ya sean de subida o de bajada. Cuando las barras pasan dentro de los cilindros se
genera un cambio en el campo magnético de la bobina v cuando ésta lo detecta, genera una
seflal que es enviada al control. Cuando lee la primera v es el piso en el que va a

desembarcar, le indica una desaceleracién al motor y cuando lee fa segunda éste debe haber
parado totalmente al ¢arro.

La siguiente sefial es BPC, que significa boton de puerta cerrada y se ubica dentro
del carro. Como su nombre lo dice es un botén que se tiene en dos botoneras que pueden
ser alcanzadas por el conductor ya sea por el lado izquierdo o por el lado derecho (ver 1a
figura 3.19). Este botén ya se tenia desde antes porque se encuentra con Jos botones de piso
que se utilizaban anteriormente en las dos botoneras dentro del recinto

BOTONERA
DERECHA BPC
BPB
BE!
ACCESO BEZ
Al
ELEVADOR
BOTONERA

BOTONERA
[ZQUIERDA

Figura 3.19 Ubicacidn de las botoneras dentro del carro.

Las siguientes cinco sefiales se refieren al mantenimiento del sistemay ya han sido
explicadas por lo que pasarcmos a las préximas. La siguiente sefial se llama MAN y nos
indica que el ¢levador se encuentra en uso manual. Esto se activa por medio de una chapa
bancaria que s encuenira cn la botonera izquierda de carro y a la que solo tiene aceeso el
administrador del inmueble en casos de que se ienga que desconectar el sistema de control
de acceso, como cjemplo s¢ ticne cuando se va a dar un mantenimicnto al control DGO y se
deben probar todas las scfiales sin cstar concctadas a los dispositives de salida que
controlan. Cuando sc presenta csta sciial, ¢l control cntra a la subrutina manual v los
inquilines tendran que utilizar ¢l ¢levador de manera manual solo para dirigirse a sus pisos,
va que las pucrtas s1 estardn awtomatizadas aunque ¢l control de acceso no funcione

El siguiente prupo sc 1efiere a las sefales PCPB, PCED y PCE2 que significan
puerts centada en planta baja. en estacionamiento 1y 2 respectivamente Con ¢llas se

-y




verificara que las puertas de los pisos que no estdn en uso se encuentren cerradas y que s6lo
la que va a permitir un desembarque se abra,

A continuacién haremos un andlisis de las sefiales que controlaremos en la salida a
partir del procesamiento de las anteriores.

+ Sefales de salida

Con [z informacion presentada anteriormente se tiene que generar la presencia de
las sefiales de control que se enlistan en la Tabla 3.2 y que se explicaran a continuacion.

DISPOSITIVO VARIABLE uso
Motor sube MS Activacion de motor en subida
Motor bajz MB Activacion de motor en bajada
Indicador de ¢ane en subida SUBE Foco mndicador de ascenso
Indicador de carre en bajada BASA Foco indicador de descenso
Motor &n puerta supenor planta baa DPBU Motores para abrir o cerrar puertas en
Motor en puerta nfenar plania baja DPBD planta baja
Motar en puerta supenor estac. 1 Ei DEIU Motores para abrir o cermar puertas en cstac
Motor en puerta inferor estac 1 El DELD . 1 El
Motor en puerta supenor estac 2 E2 DE2U Motores para abnir 0 cermrar puertas cn estac
Motor en puertainferiorestac 2 E2 DEZD 2E2
Alarma ALRM Alarma para failos del sistema

Tabla 3.2 Sefiales de salida del control.

En la tabla 3.2 se ven los dispositivos que se tienen que controlar. En primer lugar
sc ticnen las sefiales del montacargas MS y MB. Este motor se tiene que conmutar para que
nos dé los dos sentidos de giro.

El siguiente par de sciiales son dos luminarias que nos indican si el elevador sube,
baja o se encuentra sin operar, SUBE y BATA. Esto nos sirve para que los inquilinos cstén
informados del estado de operacion del montacargas.

Las siguientes scfiales DPBU (Door Planta Baja Up: hoja de planta baja supcrnior)
y DPBD (Door Planta Baja Down - hoja de planta baja inferior) son para aclivar los motores
que abriran y cerrarin estas puertas en la planta baja. Para las sefiales DEIU, DEID, DE2U
y DE2D hay un par de puertas por piso que s¢ zbren o cierran usando cstas sefales Estas
pucrtas deben penmanceer ceorradas todo el tiempo, menos cuando el montacoches sc
detienc enun piso para permitir un desembarque o cargar un vehiculo

Por ultimo se tiene una sciial de alarma que sc activard en los casos cn los quc algo
falle ¥ no sc pucda reparar por ¢l propio sistema, ALRM. Como ¢jemplo se puede
menewonar ¢} caso en ¢l que se sobrepase ¢l peso que soporta el motor, plio caso puede sur
gue se tenga un fallo general y sc pucda detectar inmediatamente para su pronta solucion



¢ Diagramas de flujo de la operacioén del programa

En lzs siguientes figuras se hard una explicacién de la operacién del programa de
control del sistema y se verin involucradas todas las sefiales que aparecen en las Tablas 3.1
y 3.2. Cada figura tendra un analisis para la comprensién de su operacién y posteriommente
se presentard el diagrama de escalera correspondiente a la subrutina que 1nvolucra las
sefiales provenientes de las lectoras del control de acceso.

¢ Explicacion de los diagramas de flujo
Diagrama del programa principal

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

En la seccidn de “sincronizacion” el programa pregunta por la posicién del carro,
ya que éste debe encontrarse en algin lugar dentro del cubo, en el caso de no ser asi,
significa que algo no estd bien y necesita correccién por lo que s¢ manda a una rutina de
error. Si después de regresar de ésta el programa signe con la misma falla, entonces el
programa queda sin ejecucidn hasta que se arregle l2 misma. Después de ubicar el carre
fisicamente dentro del cubo se verificd su nivelacién por pares de sefiales que son: INS1 e
INS2 o INB1 e INB2. Si alguna de las dos sefiales de cada par no es detectada, quiere decir
que algo no funciona bien y también se envia a la subrutina de error para su arreglo.
Revisadas las sefiales anteriores se pregunta por el estado de movimiento del carro, donde
se verifica el valor de las sefiales MS, MB, SUBE y BAJA. En ¢l caso de tener una de éllas
encendida, lo que hace el programa es apagarla y continuar con $u proceso.

En la seccion de “funcionamicnto” se presentan tres elementos de pregunta que
son' L1, SMI vy MAN. La scfial L1 provicne de la lectora de planta baja que define si el
inquilino va hacia el estacionamiento de planta baja (abre la pluma) o va hacia cualquiera
de los dos pisos superiores E1 o E2 y es una sefial que proviene del sistema de control de
acceso e indica que la operacion del estacionamiento s¢ hace por medio de este ulimo. La
scfial L1 combinada con la L2 nos indica hacia que piso tiene permitido el acceso ¢l
inquilino. St L2 vale 1 el inquilino subird desde la planta baja hacia el piso El y si ¢l valor
de 1.2 es de 0, entonces el inquilino tendra el acceso desde la planta baja hasta el piso E2.

La seiial SMI nos indica que se esta realizando un mantenimiento. Cuando la schal
tiene valor 1, ¢l sistema se bloquea y no obedece ninguna scfial que provenga de lectoras o
botoneras en los pisos. Esto sc hace por la sepuridad de los usuarios, ya que en ¢ste caso, cl
carro sc mueve por todo ¢l cubo sin hacer caso de ningtn sensor o iterruptor dentro del
1ecorrido en el cubo También sc bloquean las puertas de acceso de los pisos por obvias
razones. Cuando la sefial tiene un valor de “07 el sistema {unciona ¢n modo manual o ¢en
maodo de sistema de control de aceeso
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Fig. 3.20 Diagrama de flujo del programa principal, (continda).
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Fig. 3.20 Diagrama de flujo del programa principal.



Por {ltimo tenemos la sefial MAN que nos indica en, el caso de tener valor 1, que
el sistema se encuentra operando en modo manual y que obedece a los botones que se
tienen en los pisos y dentro del carre para la operacion del sistema. En este caso no se
puede llevar un confrol de acceso al estacionamiento, pero se tiene como una opcién de
operacion para que sj en cualquier situacion se tuviera que desconectar al sistema de control

de acceso los inquilinos puedan mantener el servicio & los pisos superiores de
estacionamiento.

Diagrama de operacion manual

Este diagrama de fiujo se ve en la figura nimero 3.21 donde se observa la
operacion manual del sistema. Esta operacién se describe a continuacion:

1) El carro se ubica dentro del cubo para saber en que piso esta, asi se pregunta por
los interruptores de SWPB, SWEL v SWE2.

2) Después de ubicarlo fisicamente, se pregunta que botdn se ha presionado para
ver a donde desea ir 1a persona. Si se presiond el mismo botdn del piso en ef que
se estd ubicado, el programa no hace nada, porque no se puede ir de un piso a
£5€ MISmo piso.

3) Cuando el botdn del piso al que se desea ir no coincide con el del pise en el que
s€ estd, entonces el programa ve que direccion tomara, si s hacia arriba o es

hacia abajo. Segiin sea el caso el programa asigna una subrutina hacia donde se
mueva el elevador.

Por ejemplo: Si yo me ubico enel piso El el interruptor SWEL es igual con 1 y yo
prestono €l botén BPB (BPB=1), el programa sc va hacia la subrutina MBAJA de E1 2 PB.

La M que precede a estas subrutinas nos indican que el sistcma esta operando en mancjo
manual.

Otro ¢jemplo serfa si yo me ubico en el piso E2 y presiono cl botén E2. Como yo
no puedo ir del piso E2 al mismo piso, el programa lo que hace es volver al comienzo dc las
preguntas para esc piso hasta que se le propercionc un valor diferente a BE2.

Diagrama dc las subrutinas del SCA de ascenso

En cstas subrutinas lo que va cambiando son los valores de las seiiales de cntrada »
de las de salida porque la operacién de las tres ¢s igual. Como cjemplo de ésto sc tienc la
subrutina de la (igura 3.22 para su consulia, En csta figura tenemos la subrutina SCA
Subrwtina SUBE de PB a Bi. Las subrutinas SUBE de PB a E2 y SUBE d¢ Bl a E2 se
encucntran en ¢l apéndice 2l final del trabajo. A contiwacion explicarcmos la opuracion de
la figura para que s¢ comprenda ¢l mecanismeo de su funcionamicnto y asi comprender el de
Las otras dos

w1
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Fig. 3 21 Diagrama de flujo de la subrutina de operacién manual del sistema.



SCA Subrutina sube de PR a El

1)

2)

3)

4)

5)

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

31 se tuvo ¢l caso de que las puertas estan cerradas, entonces se pregunta por el
sensor de peso dentro del carro que nos indica si hay automévil dentro del
elevador o no. Si se detectd peso dentro del carro entonces se tiene un retardo de
30 segundos para que el elevador llegue a algin piso.

Se¢ pregunta por la ubicacién del carro dentro del cubo. Si éste se ubica en la
planta baja, enfonces se abren las puertas del elevador. Si se ubica en El,

entonces se le envia a la SCA subrutina baja de E1 a PB, si se ubica en E2 se le
envia a la subrutina baja de E2 a PB.

S1no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos més y se vuelve
a preguntar por la ubicacion del carro. Si se tiene que la ubicacion del carro es la
planta baja, entonces se va al empiezo de la subrutina, si no se pregunta por el
piso El, si se encuentra en éste se le manda a la SCA subrutina baja de E1 a PB.
Si el caso es que se ubica en E2 otra vez lo manda a la SCA subrutina baja de E2
a PB. 31 no fue ninguna de las anteriores, entonces algo estad mal y el programa
se va a la subrutina de error.

Del punto 1, si el sensor de peso SWPE tuvo un valor de cero, entonces sc abren
las puertas y se permite el acceso a un usuario. A continudcién se pregunta por ¢l
sobrepeso, ya que el automoévil que enfra al carro no debe sobrepasar este peso.
Si el sensor detecta més peso del permitido, entonces se acciona una alarma y cl
programa inicia desde ¢l programa principal y la operacion del elevador se
cancela momentaneamente. Si el sensor no detecta sobrepeso, entonces pregunta
si ya sc pulsd el botén que permitird que las puertas cicrren (BPC) y quc la
operacion de ascenso inicie: Mientras que este botén no sc pulse el sistema no
opera,

Cuando cl botdn es pulsado, lag pucrtas dec cse piso cierran, ¢l motor en subida
sc prende junto con la luz indicadora de dircccidn (MS =1 y SUBE = 1).

Se pregunta por los interruptores de nivelacion en subida. Primero por i INS1,
s cs | pregunta si €l carro ya llegd a su desting, que ¢s E1 para cste caso S
llegd, entonees apaga ¢l motor y la luz de direceidn (MS = 0+ y SUBE -~ 0) ¥
pregunta por el segundo interruplor de nivelacion, Sioeste es 1, indica que ¢l
carro esti mvelado con el piso y ¢l auto puede desembarcar bien, si es ceto,
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enciende otra vez el motor hasta que las tres condiciones anteriores sean 1 y el
elevador se nivele con el piso.

8) Despucs que lo anterior se cumplid, se abren las puertas del piso E1 (DE1U=1y
DELID=1) y se le permite la salida al auto.

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

10)Si entro algin auto en el elevador, se espera a que el usuario presione el botén
de puerta cerrada BPC, mientras éste no se oprima, el elevador no hace nada.
Cuando lo oprime el elevador cierra las puertas del piso E1 y verifica que el
sensor de puerta cerrada de ese piso esté activado PCE1. Después va a la SCA
subrutina baja de E1 a PB.

11)Si ilamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa
pregunta si entré alguien al elevador que se verifica con el sensor de peso
SWPE. Si hubo algnien que eniro al elevador le atiende su llamada como en los
incisos 9 y 10. Si no entré nadie al elevador, entonces las puertas del piso El se
cierran, y se verifica que ¢l sensor de puerta cerrada de E1 esté activo parairala
SCA subrutina sube de E1 a E2 y atender esa llamada.

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

La descripeidn anterior es la misma para todas Jas subrutinas de subida ya sea de
PB 2El, de PB aE2 o de El a E2. Para entender a los casos diferentes del explicado, solo
basta con cambiar las sefiales por las de la rutina que se analiza y verificar la operacidn del
programa paso a paso.

Diagrama de las subrutinas del SCA de descenso

En cstas subrutinas lo que va cambiando son los valores de las sefiales de entrada y
dc las de salida porque fa operacidn de las tres ¢s 1gual. Como ¢iemplo de ¢sto se fiene ia
subrutina de la figura 3.23 para su consulta. En csta figura ienemos la subrutina SCA
Subrutina BAJA de E2 a PB. Las subrutinas BAJA dc El a PB y BAJA de E2 a El sc
encuentran en el apéndice del final del trabajo. A continuacién cxplicaremos la operacion
de fa figura para que se comprenda ¢l mecanismo de su funcionamicnto y asi comprender ¢l
de las otras dos



SCA Subruing baja de E2 a PB

13) El programa pregunta por el estado del sensor de puerta cerrada del piso E2
PCEZ2. St este vale 1, quiere decir que las puertas estan cerradas y que por io
tanto debe haber alguien utilizando el elevador en los pisos inferiores. Si vale
cero, entonces las puertas estan abiertas y el elevador se encuentra listo para ser
abordado y operar normalménte.

14) 81 se tuvo el caso de que las puertas estin cerradas, entonces se pregunta por el
sensor de peso dentro del carro que nos indica s1 hay alguien dentro del elevador
o no. Si se detectd pese dentro del carro entonces el programa da un retardo de
30 segundos para que el elevador llegue a algin piso.

15) Se pregunta por la ubicacién del carro dentro del cubo. Si éste se ubica en el
piso E2, entonces se abren las puertas del elevador. Si se ubica en El, entonces
se le envia a la SCA subrutina sube de E1 a E2, si se ubica en PB s¢ leenviaa la
subrutina sube de PB a B2,

16) Si no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos més y se vuelve
a preguntar por la ubicacidn del carro. Si se tiene que la ubicacion del carro es el
piso E2, entonces se va al empiezo de la subrutina, si no, se pregunta por el piso
E1, si se encuentra en éste se le manda a la SCA subrutina, sube de E1 a E2. Si
el caso es que se ubica en PB otra vez lo manda a 1a SCA subrutina sube de PB a

E2. Si no fue ninguna de las anteriores, entonces algo estad mal v el programa se
va a |a subrutina de error.

17)Del punto 13, si el sensor de peso SWPE tuve un valor de cero, entonces se
abren las puertas y se permite ¢l acceso a un usuario. A continuacién se pregunta
por ¢l sobrepeso, ya que el automovil que entra al carro no debe sobrepasar este
peso. Si ¢l sensor detecta mas peso del permitido, entonces se acciona una
alarma y el programa inicia desde el programa principal y la operacidn del
elevador se cancela momentancamente. Si ¢l sensor no detecta sobrepeso,
cntonces pregunta si ya se pulsd el botén que permitird que las puertas cicrren
(BPC) y que la operacién de descenso inicic. Mientras que este botdn no sc
pulsc ¢l sistema no opera.

18) Cuando ¢l botdn es pulsado, las pucrtas de esc piso cicrran, ¢l motor ¢n bajada
se prende junto con la luz indicadora de direccidn (MB = 1 y BAJA = 1)

19)Se pregunta por los interruptores de mivelacion en bajada. Primero por ¢l INI3 L,
si s 1 pregunta si el carre ya liegd a su destuno, que s PB para csle caso. St
llegd, entonces apaga ¢l motor vy 1a luz de direccion (MB = 0y BAJA —0) y
pregunta por ¢l segundo interruptor de mvelacion INB2. 8 este ¢s 1L indica que
el earro ostd mvelado con el piso y ol auto puede desembarcar bien, s1es cero,
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enciende otra vez ¢l motor hasta que las tres condiciones anteriores sean 1 vy el
elevador se nivele con el piso.

20) Después que lo anterior se cumplid, se abren las puertas de la planta baja PB
(DPBU=1 y DPBD=1) y se l¢ permite la salida al auto.

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

22) Si entrd algin auto en el elevador, se espera a que el usuario prestone el botén
de puerta cerrada BPC, mientras ¢ste no se oprima, el elevador no hace nada.
Cuando lo oprime el elevador cierra las puertas de la planta baja PB y verifica
que el sensor de puerta cerrada de ese piso esté activado PCPB. Después va a la
SCA subrutina sube de PB a El.

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

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

La descripeion anterior ¢s ka misma para todas las subrutinas de bajada ya sea de a
E2 aPB, deEl a PB o de E2 a El. Para entender a los casos difercntes del explicado, sélo

basta con cambiar las sefiales por las de la rutina que se analiza y verificar la operacion del
programa.

Diagrama de las subrutinas de mantenimiento y error

Estos diagramas sc pueden ver en la figura nimero 3.24. Primcro tenemos la
subrutina de mantenimiento y a un lado la subrutina de inspeccidn que operan como s¢
cxplicara a continuacion:

Cuando cn cl programa principal s¢ detecta la sefial de SMI con un valor de 1, ¢l
programa cnira a la subrutina de mantenimicnto que inicia anulando las sefiales de moter
sube, motor baja, indicadores de sube v baja (MS, MB, SUBE y BAJA) Despuds pregunta
s1 se ha presionado ¢l mterruptor MIS o ¢l MIB, en ¢l case de ser el interrupton MIS ¢l
programa le indica al motor que encienda en ¢l sentido de subir asi como al indicador de
diteceidn (MS 1, SUBE -1}
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Fig. 3.24 Diagrama de flujo de las subrutinas de mantenimiento y error,



Si Iz que se activo fue [a sefial MIR, entonces el programa enciende ¢l motor en el
sentido de bajar asi como el interruptor de direccidn (MB=1, BAJA=1) cuando el sistema
deja de enviar alguna de estas dos sefiales, el programa regresa a su operacion normal, a
menos que se vuelva a activar el interruptor SM1.

La subrutina de error lo que hace es encender el motor y el inferruptor de direccién
en subida MS=1 y SUBE=1, después pregunta por la localizacién del carro dentro del cubo
en los pisos que se ubican por encima de la planta baja que son SWEl y SWE2. Si el
programa no detecta a ninguna de estas dos, entonces las apaga y enciende las sefiales de
bajada que son MB=1 y BAJA=]. Ahora pregunta por los pisos que se encuentran debajo
del piso E2 y que son SWEI y SWPB. Cuando el programa detecta alguno de éstos, el
motor y ¢l interruptor de direccion se apagan. Pero en caso de no detectarse ningin valor, el
sistema queda en un paro total debide al fallo de los interruptores que nos indican la
posicion del carro del elevador. Esta subrutina nos sirve para poder sincronizar la posicion
del carro cuando por algiin motivo se sale de los niveles dentro de los que opera por su
disefio y también sirve cuando se dafia algin interruptor de posicidn y no envia sefial
alguna. Cuando pase esto ultimo, el motor pedria continuar operando vy salirse de los
niveles adecuados de operacién y dafiar otros dispositivos como ya se ha mencionado
anteriormente.

Diagrama de las subrutinas manuales (MAN) de ascenso

En estas subrutinas lo que va cambiando son los valores de las sefiales de entrada y
de las de salida porque la operacion de las tres es igual. Como ejemplo de ésto se tiene la
subrutina de la figura 3.25 para su consulta. En esta figura tenemos la subrutina MAN
Subrutina SUBE de PB a El. Las subrutinas SUBE de PB a E2 y SUBE de El a E2 se
encuentran en el apéndice del final del trabajo. A continuacién explicaremos la operacion
de la figura para que sc comprenda el mecanismo de su funcionamiento y ast comprender el
de las otras dos.

MAN Subrunina sube de PB a El

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

26} S1 sc tuvo ¢l case de que las puertas cstan cerradas, cntonces sc pregunta por ¢l
sensor de peso dentro del carro que nos indica si hay alguien dentro del elevador
o no. Si s¢ deteeld peso dentro del carre entonees ¢l programa da un retardo de
30 segundos para que ¢l clevador legue a algin piso.
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27)Se pregunta por la ubicacidn del carro dentro del cubo. Si éste se ubica en la
plania baja, entonces se abren las puertas del elevador. Si se ubica en El,
entonces se le envia a la MAN subrutina baja de E1 a PB, s1se ubica en E2 se le
envia a la subrutina baja de E2 a PB.

28)S1 no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos mas v se vuetve
a preguntar por la ubicacion del carro. Si se tiene que la ubicacidn del carro es la
planta baja, entonces se va al empiezo de la subrutina, si no se pregunta por el
piso El, si se encuentra en éste se le manda a la SCA subrutina baja de E1 a PB.
Si el caso es que se ubica en E2 otra vez lo manda a la SCA subrutina baja de E2

a2 PB. Si no fue ninguna de las anteriores, entonces algo estd mal y el programa
se va a la subrutina de error.

29)Del punto 25, si el sensor de peso SWPE tuvo un valor de cero, entonces se
abren las puertas y se permite el acceso a un usuario. A continuacidn se pregunta
por el sobrepeso, ya que ¢l automovil que entra al carre no debe sobrepasar este
peso. Si el sensor detecta més peso del permitido, entonces se acciona una
alarma y el programa inicia desde el programa principal y 'a operacién del
elevador se cancela momentaneamente. Si el sensor no detecta sobrepeso,
entonces pregunta si ya se pulsd el boton que permutira que las puertas cierren
(BPC) y que la operacién de ascenso inicie. Mientras que este botdn no se pulse
el sistema no opera.

30) Cuando el botén es pulsado, las puertas de ese piso cierran, el motor en subida
se prende junto con lz luz indicadora de direccion (MS =1 y SUBE = 1).

31)Se pregunta por los interruptores de nivelacién en subida Primero por el INSI,
si es | pregunta si ¢l carro ya llegd 2 su destino, que es E1 para este caso. $1
llegd, entonces apaga el motor v la luz de direccién (MS =0ySUBE=0)y
pregunta por ¢l segundo interruptor de nivelacidn. Si éste es 1, indica que ¢l
carro esti nivelado con el piso y el auto puede descmbarcar bien, si es cero,
enciende otra vez el motor hasta que las tres condicioncs anieriores scan 1 y ¢l
elevador sc nivele con el piso.

32)Después que lo anterior se cumplid, s abren las puertas del piso E1 (DE1U=1 y
DE1D=1} ¥ sc lc permute la salida al auto.

33)Se le da un retardo de 30 segundos para que el programa determine si hubo una
Hamada en ¢sc piso, cn otto o si no hubo tal. Para el caso cn cl que sc haya
llamado en ¢l piso E1, entonces sc ie dan 2 minutes de relardo para permitir que
entre algtin auto dentro del carro, esto se verifica con ¢l sensor de pese SWPL

34)S1 entré algnn auto en ¢l clevador, se espera a que el usuane presione el hoton

de pucrta cerrada BPC, mientras ¢ste no s¢ oprima, ¢l clevador no hace nada
Cuando lo epnme ¢l clevador aerra las puertas del piso Bl y venfica que <

%



sensor de puerta cerrada de ese piso esté activado PCEL. Después va a la MAN
subrutina baja de E1 a PB.

35)Si lamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa
pregunta si entré alguien al elevador que se verifica con el sensor de peso
SWPE. Si hubo alguien que entr6 al elevador le atiende su llamada como en los
incisos 33 y 34. Si no entrd nadie af elevador, entonces las puertas del piso El se
cierran, y se verifica que el sensor de puerta cerrada de E1 este activo para ir a la
MAN subrutina sube de E1 2 E2 y atender esa llamada.

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

La descripcidn anterior es la misma para todas las subrutinas de subida ya sea de
PB a El, de PB a2 E2 o de El a E2. Para entender a los casos diferentes del explicado, solo

basta con cambtar las sefiales por las de la rutina que se analiza y verificar la operacién del
programa.

Diagrama de las subrutinas manuales (MAN) de descenso

En estas subrutinas lo que va cambiando son los valores de las sefiales de entrada y
de las de salida porque la operacion de las tres es igual. Como ejemplo de ésto se tiene la
subrutina de la figura 3.26 para su consulta. En esta figura tenemos la subrutina MAN
Subrutina BAJA. de E2 a PB. Las subrutinas BAJA de E1 a PB y'BAJA de E2 a El se
encuentran en ¢l apéndice del final del trabajo. A continuacién explicaremos la operacion

de la figura para que s¢ comprenda el mecanismo de su funcionamiento y asi comprender el
dc las otras dos

MAN Subrutina baja de E2 a PR

37)El programa pregunta por ¢l estado del sensor de puerta cerrada del piso E2
PCE2. Si éste vale 1, quiere decir que las puertas estan cerradas y que por lo
tanto debe haber alguicn utilizando el elevador en ios pisos inferiores. Si vale
ccro, cntonces las pucrtas estan abiertas y ¢l elevador s¢ encuentra listo para ser
abordado y operar normalmente

38) 51 sc tuvo ¢l caso de que las pucrtas estan cerradas, entonces se pregunta por ¢l
sensor de peso dentro del egrro que nos indica si hay alguicn dentro del clevador
o no. S1 s¢ detects peso dentro del carro entonees el programa da un retardo de
30 scgundos para que ¢l elevador liegue a algin piso.

3Y9)Se pregunta por la ubicacion del carre dentro del cuba 81 &ste se ubica e ¢l
piso E2, entonces s¢ abren las puertas deb clevador Si sc ubica cn EL, entonces
se le envia a la MAN subrulina sube de E1 a B2, $1 8¢ ubiea en PB se le envia a
la subruting sube de PB a 132
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40) S1 no fue ninguna de estas opciones, se le dan otros 30 segundos mis y se vuel=
a preguntar por la ubicacién del carro. Si se tiene que la ubicacién del carro es &
piso E2, entonces se va al empiezo de la subrutina s1 no, se pregunta por el pisc
EI, si se encuentra en éste se le manda a la MAN subrutina sube de E1 a E2. &:
el caso es que se ubica en PB otra vez lo manda a la MAN subrutina sube de PR
a E2. 8i no fue mnguna de las anteriores, entonces aigo esta mal y el programs
se va a la subrutina de error.

41) Del punto 37, si el sensor de peso SWPE tuvo un valor de cero, entonces s=
abren las puertas y se permite el acceso a un usuario. A continuacién se preguntz
por el sobrepeso, ya que el automovil que entra al carro no debe sobrepasar esiz
peso. Si el sensor detecta més peso del permitido, entonces se acciona unz
alarma y el programa inicia desde el programa principal y la operacién ée
clevador se cancela momentineamente. $i el sensor no detecta sobrepeso.
entonces pregunta si ya se pulso el botén que permitird que las puertas cierrer
(BPC) y que la operacién de descenso inicie. Mientras que este botén no se
pulse el sistema no opera.

42)Cuando el botén es pulsado, las puertas de ese piso cierran, el motor en bajadz
se prende junto con la luz indicadora de direccion (MB =1y BAJA=1).

43)Se pregunta por los interruptores de nivelacién en bajada. Primero por el INB1.
si es 1 pregunta si el carro ya liegéd a su destino, que ¢s PB para este caso. &:
llegd, entonces apaga el motor y la luz de direccion (MB = 0 y BAJA = 0)
pregunta por el segundo interruptor de nivelacidn INB2. Si éste es 1, indica que
el carro esta nivelado con €l piso v el auto puede desembarcar bien, s1 es cero.
enciende otra vez el motor hasta que las tres condiciones anteriores sean 1 y &
elevador se nivele con el piso. )

44} Después que lo anterior se cumplid, se abren las puertas de la planta baja PB
(DPBU=1 y DPBD=1) vy s¢ le permite la salida al auto

45)Se le da un retardo de 30 segundos para que ¢l programa determine si hubo unz:
llamada en esc piso, ¢n otro ¢ si no hubo tal. Para ¢l caso en el que se hayve
llamado en ¢l piso El, entonces sc l¢ dan 2 munutos de retardo para permitir qus
entre algin auto dentro del carro, esto se verifica con ¢l scnsor de peso SWPE

46)Si ented algin auto en el elevador, se espera a que ¢l usuario presione el botos
de puerta cerrada BPC, micntras éste no sc oprima, ¢l clevador no hace nade
Cuando lo oprime ¢! clevador cierra las pucrtas de la planta baja PB y  verific.
que el sensor de puerta cerrada de esc piso esté activado PCPB Después va a iz
SCA subrutina sube de PB a EL.
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47) 51 llamaron con la lectora del piso E2 al elevador, entonces el programa
pregunta si entré alguien al elevador a través del sensor de peso SWPE. St hubo
alguien que entrd al elevador se atiende su llamada como en los incisos 45 vy 46.
81 no entrd nadie al elevador, entonces las puertas de la planta baja PB se
clerran, y se verifica que el sensor de puerta cerrada de la planta baja PCPB esté
activo para ir a la MAN subrutina sube de PB a E2 y atender esa llamada.

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

La descripcion anterior es la misma para todas las subrutinas manuales de bajada
vasea de a E2 a PB, de El 2 PB o de E2 a El. Para entender a los casos diferentes del

explicado, s6lo basta con cambiar las sefiales por las de la rutina que se analiza y verificar
lz operacidn del programa.

La diferencia de la operacion entre las dos maneras de funcionar del sistema, va
sea a través del sistema de control de acceso SCA o del modo manual MAN, es la
procedencia las sefiales. Para el primer caso las entradas que definen el modo de operar del
sistema vienen de las lectoras de proximidad. En el otro caso s hace a través de la chapa de

seguridad que activa la sefial manuval MAN, las botoneras que se tienen en los pisos y
dentro del earro del elevador.

Después de haber visto como funcionan los diagramas de flyjo, el siguiente paso es
ver el programa de escalera que se generd de los diagramas anteriores. Es importante
aclarar que solo sc estin presentando los diagramas de escalera que se refieren a las rutinas
que involucran las sefiales del control de acceso, ya que el control de acceso es una
modificacion especial para estc sistema y no pertencee a la operacion normai del elevador

e Funcionamiento del programa del PLC

Para comprender mejor como funciona el control del elcvador vercmos ¢n general
como funciona un PLC. Este basicamente se compone de tres bloques, que son: los
médulos de entrada, la CPU vy los médulos de salida. Los médulos de entrada aceptan a las
seflales de cntrada del sistema y pueden ser analogicas o digitales. Estas mismas pueden scr
de altos voliajes o de logica TTL (5V). Le CPU csta en un chasis que conticne una
computadora que estd disefiada para operar continnamente sin falios y que computaniza
seiiales de allos voltajes a través de elementos 6pticos que aislan las sciiales desde la
entrada. Deatro de este médulo se tienc 1a memoria que contiene el programa de operacién
del sistema ¥ que nos proporciona la opcracidn. El tercer médulo entrega Jas sefiales que
procesa la CPU a los diferentes dispositivos que controlan ¢l proceso.

Para nucsiro sistema se necesitan los siguicntes dispositives 2 modulos de 16

entradas de 12V, 1 module de § entradas de 24 V, 1 modulo de CPU, 1 module de 8
salidas de 24 V y 1 modulo de § salidas de 220V - 240V, Cada madulo albergard un tpo de
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sefial con unas caracteristicas de voltaje diferentes, por esto no todos son iguales. La tinica
simulitud es el modelo def médule de E/S que es el nizmero 1771 de la misma marca pero de
diferentes especificaciones cada uno.

El funcionamiento de estos sistemas en general es e} siguiente: primero se detecta
una sefial en cualquier entrada del médulo de entradas, la sefial se convierte en un pulso de
luz que es captado por un optoacoplador y se alimenta al control. Esta sefial es procesada

por la CPU y es entregada por el médulo de salidas a través de otro optoacoplador, al
dispositivo conectado a ésta.

Los elementos de programacion que utilizaremos en nuesiro programa seran:
relojes (Timers), subrutinas, saltos, etiquetas, interruptores de enmirada normalmente
ablertos y cerrades, e interruptores de salida retentivos. Las funciones que utilizaremos para
manejar las condiciones serdn los propios escalones del programa. Cada escalén se formara
de dos elementos, el primero es la sefial de entrada que se encuentra entre brackets segin
sea el tipo de entrada { interruptor normalmente abierto, normalmente cerrado, retentivo, no
retentivo, invertido, ete., si se desea se puede consultar el set de instrucciones de
programacion del PLC en el apéndice A). El segundo es el dispositivo de salida, que se
encuentra entre paréntesis, o la condicidn del programa que se tenga 2 la salida de ese
escaldn como pueden ser: relojes, saltos en el programa, etc.

Cada escaldn tiene el formato que se ve en la figura 3.27 y que facilita la
comprensién y. analisis del programa y la identificacion de las sefiales que intervienen en
cada uno de estos.

1012 ADD
L DD
| 1 | SQURCEA N7.5
SOURCEB N7-4
10 NEIT NT20

Figura 3.27 Ejemplo de un escalén de programacion para un PLC.

En la figura anterior sc observa un escalén de programacion en el cuél se ticne al
lado izquicrdo un clemento que representa la sefial de cntrada, que para csic caso ¢s un
mterruptor normalmente abierto. Cuando en éste se detecta una sefial, se enciendc la enirada
y sc activa la salida que se encuentra cn la caja del lado derecho. Los nimeros que sc tienen
en la parte superior ¢ inferior de la entrada son los datos que nos dan [a posicion de la scrial
en los madulos de entradas para su identificacion.

La letra 1 significa entrada (mapaer), ¢l nimero 01 es el nimero del reck en ¢l que
esta el modulo, el reck es una rejilia o contenedor metdlico en el que sc tienen los madulos
de entradas v salidas. Cada rack ticne capacidad de 4 madulos, pero se cuentan de dos en
dos Asi que paia cada caso se tiene que lenemos rack 00 y rack 01 por cada par. Cady
madule tene un nimeto mialtplo de § de seiiales de 1378 permitdos. que se Hanure grapos
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Para nuestro ejemplo ¢l 01 es el rack 01, el 2 es el grupo 2 y el 10 s la terminal 10 de
entrada de ese mddulo.

La siguiente caja es una funcion suma en la que tenemos que vamos a sumar dos
clementos que se ilaman A v B. A, se encuentra alojado en el registre N7:3 y B, se
encuentran en el registro N7:4. Cuando se hace la suma, el resultado se guarda en ei registro
N7:20 y asi se puede guardar ese valor para futuras operaciones o usos.

Para que lo anteriormente descrito se comprenda mejor, se presenta la figura 3.28,
en la que se pueden ver os 6 modulos, segin lo mencionado en la pagina 63, que requiere
nuestro sistema y que componen el control del montacoches.

I: 000 [: 001 [: 010 Q. 000 O a0l
N
00 o 00 © 00 o CPU o 00 o 00
01 O 01 o 01 © Q01 0 01
02 © » o 02 O 0O m c 02
03 © 03 © 03 © 0 g3 0 03
04 © 0a O 04 © O o4 O o4
05 8 s © 05 © O s O o5
0 0 0 0

06 06 06 & o 06 o %
07 o n7 07 07 ny
08 o

09 o

10 ©

11 ©

12 0

13 ©

14 ©

15

1771-1B 1771-IB 1771-1B 1785- 1771-0B 1771-OM

Descripeion de los modulos.

1785-L30RB PLC5/30 MODULOD DE CONTROL
1771-IB MODULQ DE ENTRADAS 12V A 24V
DC

DE 8 A 16 ENTRADAS
1771-0B MODULO DE SALIDAS 24V DC
DE 8 SALIDAS
1771-OM MODULGC DE SALIDAS 220V - 240V AC

Figura 3.28 Distribucion de los modulos de entradas v salidas del control del clevador

Los nimeros junio a las ranuras, designadas por O, son las entradas fisicas de 1oy
médulos donde los cables concetan a las sefiales gue provienen de los dispositivoy con ¢l
PLLC. Cada ranura tiene astgnadoe un niimero, que en el caso de la primera es de 00 a 15y en
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los demas es de 00 a 07. Entonces cuando nos referimos a la sefial de algﬁn médulo.
tendremos que describir exactamente cual es para que la pedamos identificar facilmente.
Por clemplo, la sefial que enira en la ranura 07 de! primer moédulo tendrd como

nomenclatura en la parte superior del signo de la sefial de entrada, la etiqueta [:000 y en fa
parte inferior un niimero 7.

A continuacién veremos la figura 329, donde se representan las conexiones

exactas de las sefiales que entran o salen de los médulos anteriores:

1:000 1:001 raln
>WPB e}
SWE1 o 00 MAN QO 00 9% [O T 1]
SWE2 o 01 SWF 0O 01 L2 o ol
8P o 02 SMI o LEI o "
BEI o 03 MIS O 0 LE2 O 03
BE2 o 04 MIB O 04 SWPE O
BPC o 05 SSM Q 05 SWSEP O 03
PCPR o 06 NC O 06 ALROF O 06
PCEL o g; NC o 07 NC o o7
PCEZ o)
iLs o 0 2v 24y
ILI o !0
INS! o i
INS2 o 12
NBI o 13 0:000 Qoo
INB2 0 i‘;f
O 00 M3 < 00
12v ;l.g\?i 0 ol MB o ol
ALRM 0 02 DPEBU o 02
NC O 03 DPBD O 03
NG O 04 PE1U O o
NG o 05 - DEID [O TR
NC O 06 DE2ZU O 06
DE2D 7
NG o 07 o v
24V 220 -

NOTA: NC = NO CONECTADO

Fipura 3.29 Asignacién de schiales a los mddulos de entrada v salida del PLC.

Ademas de la asignacién de las sefiales, se pueden ver los vellajes de cada grupo
de éslas para poder canocer de que tipo son. Como se observa en ta fipura 3.29, las scfiales
de salida que corresponden a los motores, son sefiales de AC de 220 a 240 V. Las demids
sehales son de 12 y 24 V de DC y provienen de los dispositivos que ya se exphcaron

Despuds de ver estas (1guras presentaremos fa direceion de cada seital de entiada o
navds de la Tabla 3.3, que describe las caracteristicas de asignacidn de cada una para
deteecion en ol disgrama de escalere y para ubicarlas ficilmente, Lus cuatro primeras
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columnas de la izquierda representan al médulo de entradas 1:000, las dos siguientes
representan al 1:001 y las dos de la derecha al médulo 1:010.

SENAL ADRESS SENAL ADRESS SENAL ADRESS SENAL ADRESS

SWPB LOOD PCE1L 1:0060 MAN 1:001 L1 1010
Q0 08 00 00

SWE! 1000 PCE2 1.000 SWF L001 L2 :010
01 09 ot 0l

SWE2 1000 LS 1000 SMI 1:001 LE1 1:010
02 10 02 02

BPB 1:000 LY [:000 MIS [:001 LE2 1010
03 11 03 a3

BEI 1000 INS1 :000 MIB 1:001 SWPE 1010
04 12 04 04

BE2 1:000 INS2 1:000 SSM 1:001 SWSPp 1.010
Qs 13 05 03

BPC 1000 INBI £000 NC 100 ALRMDES [1-010
06 14 06 06

PCPB 1000 INB2 1:000 NC 1:001 NC [:010
07 15 07 07

Tabla 3.3 Asignacién de las sefiales de entrada con sus direcciones de programa.

Enla Tabla 3.4 se nos muestra, como en el caso anterior, fa asignacion de sefiales

de salida con sus direcciones respectivas y los dispositivos que le corresponden a cada una,
las columnas de la izquierda representan al médulo O:000 y el derecho al modulo 0:001:

SENAL ADRESS SENAL ADRESS
SUBE 0:000 MS 0:001
c0 00
BAJA 0000 MB 0:001
[} 0]
ALARM 0:000 . DPBU 0:00!
02 02
NC 0:000 DPBD 0001
03 03
NC 0-000 DEIU 0:001
04 04
NC 0:000 DEID 0001
05 05
NC 000 DE2U 0 00l
06 06
NC 0 000 DEZD O 001
I o7

Tabla 3 4 Asignacion de las seiiales de salida con sus direeciones de programa

1




Con las sefiales de fas dos tablas anteriores es mas sencillo entender los programas
de escalera que se presentaran en las figuras 3.30 v 3.31 y de los cudles se tiene una breve

descripcidn de las direcciones de las funciones involucradas en ¢l programa y de s
significado.

En estas figuras se nos mostrara la secuencia de pasos que seguird el PLC parz
operar usando las sefiales que proporcionan las lectoras L1, L2, LE1 y LE2. Cada subrutinz
de ascenso tiene Ia misma operacion, lo que cambia son las sefiales de entrada v salida, lo
mismo pasa con las subrutinas de descenso. Por lo anterior, el funcionamiento de los
diagramas es muy similar y sélo se pondra como ejemplo un diagrama que represente la

operacién en subida y otro que represente la operacién en bajada (fig. 3.30 y fig. 3.31
respectivamente).

Las subrutinas tienen ¢l mismo mecanismo del diagrama de flujo, porque su
programacidn esta apegada a estos diagramas. A continuacién explicaremos la operacion dz
algunas de las funciones utilizadas para que se comprenda mejor como operan.

Los relojes tienen tres escalones para operar, er el primero se dispara ¢l conteo de
los segmentos de tiempo programados, que en nuestro caso son de 1 segundo. Después en
la siguiente etapa el reloj se encuentra contando TT (timer timming) y en este paso el relg]
va incrementando su valor acumulado de 1 segundo en 1 segundo hasta qus se iguale el
valor del acumulade con &l valor del preser. Cuando esto pasa, el reloj se detiene y para en
el tercer escaldn que se designa como DN que significa conteo terminado. Estos relojes s2

utilizan para crear retardos de tiempo que nos permitan lograr los estados que el elevador
necesita para st operacién.

Las etiquetas LBL y los saltos JMP nos sirven pare controlar la secuencia de
operacion del programa. Si a una etiqueta se e asigna un nimero, para regresar a un
escaldn del programa o avanzar a otro escalédn, sélo se le invoca las veces que sea necesano
mediante la funcién JMP, a la que se le agrega el nimero dc la etiqueta a ka que se quiera i

Las funciones JSR y SRT, salto a subrutina y subrutina respectivamente, nos
sirven para cambiar de un programa o subrutina a otra subruting, ¢sto nos sirve porque s
necesitamos ir a subrutinas y volver al mismo lugar de donde se partid, estas dos funciones
lo permiten, Relacionada con la funcidén SBR se tiene la funcién RET, regreso, que cs la
que nos regresa al punto de partida desde donde invocamos a la subrutina.

Las sciiales de entrada que se activan con scfiales altas (prescncia de voltajen
permuten gue cb escalon sca verdadero y que la salida se active. Las sciiales gue sc actnan
con sciiales bajas (voltajes negativos), permiten que ¢l escalon sca verdadero y que la sahds
sc aclive.

Las scfiales de salida que presentan un valor L, representan una sefial de entraca

que sc activa y mantiene encendida la salida, hasta que se presenta alguna seial de entracy
que haga que Ta salida tenga un valor U, es decrr, que lo que hayamos mantenido encendids

S



se apague. Este tipo de sefiales nos sirven para encender luces, motores, bandas, ete. Por un
lapso de tiempo y después apagarlos. En el caso de nuestro sistema las utilizamos para

encender el motor y las luces de subir y bajar, manienerlos encendidos un tiempo
determinado y luego apagarlos.

Subrutina sube de PB a E1.
SBR \
FILE 90
91
LBL
1:000 PCPB [:010 SWPE 0:001 DPBU 0:001 DPRD
——] / { —{ —
07 04 02 03
1.000 PCPB 1:010 SWPE 03
( 1
L I
07 04
92 1:010 SWSP 0001 ALRM
. f 1
L ]
LBL 05 0
1.010 ALRMDESAC RET
"“_! RETURN
06 PROGRAMA
PRINCIP AN
1:000 BPC
92
|/ ()
06
1000 BPC 0001 DPBU  0.001 DPBD
o { —{
03
06 a2 3
91 -
[ 1 Q001 MS 0000 SUBLE
o] "l )
1000 INSI 0 ?)0
il
e {amb }
12

A

Fio 330 Diaciama de escalera de o subtuting sube de PB a1 (continiw)



;000 INS: [:006 SWEI1

O:001 MS  0.000 SUBE
/ | 5 { 1 ( 1
i | 1 S L J
12 01 00 00
1000 INS2
93
- { 1
—i J
13
1000 IN
Sz 0:001 DEIU  :001 DEID
[ 1 { 1
L ] L )
13 04 05
£000 INS2 TON
TIMER T4:1
TIME BASE 10 | }
13 PRESET 30
ACCUM 0 ]
T4:1
T
T4:1
DN
1010 LEI 05
/ 4 { 1
— S
o2
1:010 LE} TON
TIMER T42 |
02 TIME BASE 10
PRESET ]
120
T4 2
1T
T4,2
DN

Fie 3,30 Diagrama de escalera de la subrutina sube de P a l:1 {conunaa)
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94 1:010 SWPE

] t | 1
| LBL | | yd |
1:000  BPC 03 94
| | o
| i { ]
06

[:010 SWPE 1000 BPC

| | L]

O.001 DEIU  O:001 DEID

f 1 [ 1
1 . { i { L J L J
03 06 04 05
1-000
|/
08
1:000 JSR 120
Il i SALTO A
SUBRUTINA
08 BAJA DEEl
APB
1010
| & | | | 0:001 DEIU  0:001 DEID
i 1
{ LBL | : / { — ) { J
03 04 05
1:0
10 96
[ 1
L a—
03
1:000 95
[ 1
1 J
08
1:000 ISR 110
| / | SALTO A
| | SUBRUTINA
08 BAJA DE Ei
AE2
95 1:010 SWPE TON
| 1 TIMER T43
LBL. ! i TIME BASE 1.0 — }
o4 PRESET 120
ACCUM -—{ ]
43
r
T4 3
i
ol

Frg 330 Dessrama de esealera de basubrating sube de PBoa BT (continaa)




[.O10 SWPE

95
/ r 1
4 J
1010 SWp
E TON
TIMER T 4:4
TIME BASE i 0 — }
04 PRESET 120
ACCUM o ]
T4:4
TT
Td4
DN
[:000 BPC 26
/ g 1
L J
06
97 1-000 BPC Q001 DEIU Q001 DEIU
| | { 1 [ 1
1 LBL | I L J ( )
1000 FCEL 06 04 9705
| | [ 1
| / ] 4 )
08
1:000 PCE1 ISR 120
_i i SALTO A
SUBRUTINA
08 BAJA DE El
A PB
98 1010 SWPE TON
s | | TIMER ~ T4'5
LAl i ; FIME BASE 100 )
04 PRESET 30
ACCUM 0t~ )
T4 5

Frg, 3,30 Iiagrama de esealera de Ja subrutina sube de PB a E1 (continga)
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0:001 DPBU  (:001 DPBU

[ 1

[ 1

[-000 SWEI
i -

L J
02

1 J
03

JSR 130

Lo

01

1:000 SWE2
| |

SALTO A
SUBRUTINA
BAJADEE!
APB

JSR 120

02

SALTO A
SUBRUTINA
BAJADEE2
APB

T4:6

TON

TIMER T4:6
TIME BASE 10
PRESET 30

ACCUM

IO
o~ )

T4 6

DN
[:000 SWPB

91

00

1:000 SWEI
| 1

——

fa—

ISR 130

01

1-000 SWE2

SALTO A
SUBRUTINA
BAJA DEE1
APB

ISR 120

SALTO A
SUBRUTINA
BAJA DE E2
APB

IF1n 3 30 Diagrama de escalera de {a subrutina sube de P13 2 E1 {conuntia)




JSR 0

SALTO A
SUBRUTINA
DE ERROR

ETEN

i
L 1P T-] j

Fig. 3.30 Diagrama de escalera de la subrutina sube de PB a El
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Subrutina baja de E2 a PB.

SBR
FILE 130
131
LBL
1000 PCE2 ' WP
Io10 SWPE ©0:001 DE2U  ©.001 DEZD
| [ {
/| —
09 04 96 07
1000 PE2B (010 SWPE (38
| | | l ( 1
1 I l | ’
09 04
132 [.010 SWSP 0.001 ALRM
[ |
L ]
A
[010 ALRMDESAC RET
RETURN
o6 PROGRAMA
PRINCIPAL
1000 BP
C 132
/ r 1
L J
06
1 000 BPC Q001 DE2U 0001 DEID
() {
Qa7
06 6
135 0001 MB O 000 BAJA
LB, —{ ) { ]
1000 INBI ol m«a
133
B / 7IMP Y

1}

|y

331 Diraorama de escalera de la subratimas baga de B2 a P13 {continia)




Pra 3 31 diaerama de escalera de la subruting bagade 12 0 P (continda

1t

1000 INB1 1000 SWPB
/ { 0001 MB O 000 BAJA
—/| . C o
14 00 [¢3 01
1000 INB2
133
— { h
15
[ 000 INB2
0:001 DPBU  0:001 DPBD
l [ 1 I T
8 J 1 J
15 62 03
1000 INB2 TON
| | TIMER  T4.7
| | TIME BASE 10 I
15 PRESET 30
ACCUM 0
T4:7
TT
~1~ T47
DN
1010 LE! 135
1
02
1010 LEI TON
E §— TIMER T48 }—j
0 TIML BASE 1.0
PRESET ]
120
T4
b
148
b
.
DN




-

134 1:010 SWPE
‘—( LBL i i ~ E
[ 000 BPC 03 o
| | { 1
| o6 | L }
010 SWPE [ 000 BPC 0001 BPBU ©.001 DPED
| : | | [ 1 r 1
L i f L } { )
o 06 02 03
1:000 PCPB
|
07
1:000 PCPB ISR 100
—t I SALTO A
SUBRUTINA
07 SUBE DE PR
AEl
1010 LE2
| {35| * | 0:001 DPBU  O:001 DPRD
{ LBL i L /-‘ i [ ] 4{ }
G3 02 03 -
136 1010 LE2
| LBL | | RET REGRESO A
| l PRINCIPAL
03
[010 SWPE TON
| I TIMER  T49
| | TIMEBASE 1071 |
04 PRESET 120
ACCUM o ]
4.9
-
149
DN

F1e 331 diapgrama de escalera de la subrutma baja de B2 a PBcontinua)




1010 SWPE

135
/ { 1
L i)
04
1010 SWPE TON
TIMER T |
4:10
04 TIME BASE 10
: PRESET ]
T4 10
T
T4:10
DN
[ 000 BPC 136
/ ( 1
L J
06
137 1000 BPC 0.001 DPBU 0001 DPBU
L L O SR
LBL | x I L ¥ 1 S
- -
1.000 PCPB 06 o 1?73
[ 1
l/ || L )
07
1000 PCPB ISR 90
| 1 SALTO A
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07 SUBE DE PB
AEI
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|
N
1

Pie 3,31 dinerama de esealera de a subrutma baga de B2 a PR {continua)
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0001 DE2U Q001 DE2U

f 1 [

i:000 SWPB

I8 J 1

06 07

ISR 9G
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00

1000 SWEI
] 1

SALTO A

—

SUBRUTINA
SUBE DE PB
A E2

JSR 116

01

T4:12

SUBRUTINA
SUBE DE El
AE2
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TIMER T4.12
TIME BASE 1.0
PRESET 30

—
ACCUM o

SALTO A _

T
T4 12

L1000 SWPB
! i

JSR 90

00

1000 SWEI

SALTO A

SUBRUTINA
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A L2

ISR 110

1 |

a1

SALTO A

SUBRUTTNA
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Al2

Fre 3351 diaprama de escalera de la subrutina baga de B2 a PB (conbinia)
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JSR 70
SALTO A
SUBRUTINA
DE ERROR

Figura. 3.31 diagrama de escalera de la subrutina baja de E2 a PB.

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

Come se vio en el capitulo 2, en el apartado que explica la configuracién de la
base de datos, para poder configurar el sistema tenemos una serie de pasos que seguir. El
primero se refiere al acondicionamiento de la sefial, el segundo a como van a operar o3
dispositivos exteriores y los demas pasos se refieren a dar de alta los datos de los usuarios
como horarios y zonas de acceso permitidos.

Primero explicaremos como se tendran distribuidos los controles y cen qué
lectoras operard cada control. Para poder dar servicio a los 19 puntos de acceso del
inmueble sc necesitan dos controles D600 porque como ya se vio, cada control tiene
capacidad para 16 puertas, y nuestro edificio tiene 19, por lo anterior se necesilan dos
controles. Al primer control se le asignardn las lectoras correspondientes a las zonas
comunes, al piso de maquinas y a los tres pisos de estacionamiento. La segunda unidad de
control se encargara de las puertas de los departamentos. Con esta disposicién tendremos la
capacidad de expander el numero de puertas dentro de! cdificio en ¢l futuro. Tener dos
controles hard posible el aislar la operacién de las zonas comuncs de la zona de los

departamentes, eslo se pensd asi para que §1 se esta haciendo mantenimiento a una zona. no
dcjemos sin trabajar a la otra y viceversa.

En las siguientes tablas 3.5 y 3.6 tenemos la distribucion de las lectoras v Jas
unidades D00 que van a llevar ¢l controt de aceeso del edificio:




NUMERG | DESCRIPCION DEL PUNTO DE ACCESO

DE DE LA PRIMERA UNIDAD D600
LECTORA ’
1 ACCESO VEHICULAR DE LA ENTRADA
DE LA CALLE
2 ACCESO VEHICULAR DE LA SALIDA
DE LA CALLE
ACCESC A ESTACIONAMIENTO DE LA
3 PLANTA BAJA Y ADEMAS A SUBIR A L

MONTACOCHES: L1
4 ACCESO DE SALIDA DEL
ESTACIONAMIENTO DE LA PB

3 ACCESO A ESTACIONAMIENTO L2
DETERMINA SIVA AE1 O A E2

6 LECTORA DE SALIDA DE PISO El DE
ESTACIONAMIENTO

7 LECTORA DE SALIDA DE PISO E2 DE
ESTACIONAMIENTO

8 ACCESO PEATONAL DE LA ENTRADA
DE LA CALLE

9 ACCESO AL PISO DE MAQUINAS,

Tabla 3.5 Descripeion de las lectoras que controla la primera unidad D600,

NUMERO | DESCRIPCION DEL PUNTO DE ACCESOQ
DE DE LA SEGUNDA UNIDAD D600
LECTORA

10 ACCESO AL DEPARTAMENTO 101

11 ACCESO AL DEPARTAMENTO 102

12 ACCESO AL DEPARTAMENTO 201

13 ACCESO AL DEPARTAMENTO 202

14 ACCESO AL DEPARTAMENTO 301

15 ACCESO AL DEPARTAMENTO 302

16 ACCESQO AL DEPARTAMENTO 401

e e e saTaTias g R

Tabla 3.6 Desceripeidn de las lectoras que controla la segunda unidad DGOD
(continga)
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NUMERO | DESCRIPCION DEL PUNTO DE ACCESO
DE DE LA SEGUNDA UNIDAD D600
LECTORA

17 ACCESO AL DEPARTAMENTO 402

18 ACCESO AL DEPARTAMENTO 501

19 ACCESO AL DEPARTAMENTO 502

Tabla 3.6 Descripeion de las lectoras que controla la segunda unidad D600,

Los siguientes son los pasos generales para configurar un sistema D6(0. Este
procedimiento se sigue en general parz estos equipos, pero cuando se tienen que especificar
los detalles de cada seccidn del sistema de control, son otros los datos que se tienen que
alimentar a.la base de datos. Estos valores pueden ser ¢l tipo de dispesitivos de salida que
para nuestro sistema son 9 para la primera unidad y 10 para la segunda.

)

Primero se deben seguir lds instrucciones que vimos en el capitulo 2, apartado
2.8, donde se explicd a través de que dispositivos se lleva a cabo la
alimentacion de los datos al sistema y como se hace la alimentacion de los
Mismos.

Se debe utilizar el nivel 3 de restauracidn para que cl sistema trabage con los
parametros que tiene programados desde su fabricacion.

El siguiente paso es utilizar la funcidn SG, generacion del sistema, en la que
se [e definird cudl es ¢l nimero maximo de tagjetas que soporta el sistema. En
este caso es de 3000. Como nuestro sistema no se va a comunicar con ningun
dispositivo cxtemo, no se utilizaran las funciones PD y LD.

Después de definir el ndmero maximo de tarjetas que va 2 soportar el sistema
s¢ usara la funcién SY, definicién del sistema, con la que podemos definur los
codigos de acceso, 12 unidad, el procesamiento dc la transaccidén de cada tarjeta
y las opciones del sistema

Lo siguiente es definir los horanos permitidos denire del edificio, la fecha en
que se inicia la operacion, los dias festivos y los pardmetros de operacién para
las lectoras.

L.a funcidn AD sirve para ir accesando los valores de las tarjetas que operarin
dentro del sistema, asi como los privilegios que ticne cada una en su operacion
Con la funcidn IN sc pueden programar los puntos de cntrada para control

Sc aplica una clave de usuanio con la funcién PW (password) pata que solo las
personus avtorizadas puedan entrar a la base de datos en operaciones futuras,



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

Cuando ya se hayan aplicado todos estos pasos, se debe usar a la funcién TA, para
guardar esta informacién en la memoria del sistema y crear un respaldo de estos datos ¢n un
disco dentro de la terminal de programacion.

La siguiente explicacion se refiere a los pasos que vimos con anterioridad.
Empezaremos en el paso nimero 4 donde se menciona la funcién §Y. En esta funcién se
definen los siguientes parimetros y su procedimiento:

Codigos de acceso
Estos cddigos vienen en una lista con las tarjetas de acceso, cada uno se forma de
stete nimeros codificados de fébrica y los cudles sélo maneja el administrador de edificio.
Con este codigo es posible diferenciar a un usuario de otro, aunque los dos tuvieran los
mismos privilegios, uno es diferente del otro.

Procesamiento de transaccion de tarjetas

Este parametro nos indica si el control estd operando sélo o conectado con otros
dispositivos, para nuestro caso estard trabajando sélo.

Opciones del sistema

» Compensacién de zonas de tiempo, sirve para hacer las correcciones del huso horario o
de los cambios en los horarios de verano.

» Numero de unidad es un parametro que le asignara ¢l puerto de salida a los datos que se
mandaran a la impresora para tener siempre un reporte en tiempo real y es necesario su
uso cuando sc ticne mas de un control conectado a una impresera como €3 NUESro caso

Zonas dc tiempo
Fn el paso cinco se habla de los horarios permitidos o zonas de iempo en las que
operan las lectoras. Estas zonas definen los periodos en los que las lectoras, las larjetas y
otros sistemas pucden ser activados. A cada dispositivo se le debe asignar una zona de

ucmpo. Eslas zonas de tiempo pueden scr hasta 8.

Las 7onas de tiempo para nuestro cdificio se configuran como sigue:




01
02
03
04
0z

01
02
03
04
05

MON TUE WED TRU FRI

00:00 00:00 00:00 00:00 00:00
07:00 07:00 07:00 07:00 07:00
23:00  23:00 23:00 2300 23:00
08:060 08:00 08:00 08:00 08:00
20:00  20:00 20:00 20:00 20:00

SAT SUN HO1 HO2 HO3

00:00  00:00 00:00 00:00 00:00
07:00 00:00 07:00 07:00 07:00
23:00  00:00 23:00 23:00 23:00
08:00 08:00 08:00 0800 08:00
20:00  20:00 20:00 20:00 20:00

En los datos anteriores tenemos tres valores que son HOL, HO2 y HO3 que nos
indican los tres dias que tenemos para programar dias festivos. En nuestro caso no vamos a
tener horarios especiales en los dias festivos porque como es un edificio de uso
habitacional, no es necesario restringir los accesos en estos dias a los inquilinos, pero si al
personal de servicio v seguridad. En el caso de los domingos no se tiene restriceion con el
personal de servicio, porque es el dia que toman estas personas para descansar y no se
encuentran dentro del edificio. Los horarios que vamos a manejar son los siguientes:

El administrador la zona 1 que es desde 00:00 hasta 00:00 todo el afio.

Los inquilinos la zona 1 también.

El personal de servicio la zona 2 y 3 que tiene como hora de entrada las 07:00
y de salida las 23:00.

Por ultimo el personal de seguridad que tiene dos tumos de 12 horas cada uno,
donde la entrada para el primer tuno es de 08:00 y parz el segundo a las 20:00,
y la salida del primer turno es a las 20:00 vy la del segundo a las 08:00, por lo
tanto los horarios que les corresponden son el 4 y el 5.

Si se tuviera que restringir el horario de entrada de algin inquilino, por
¢jemplo de un adolescente, sc ie aphicaria el horario 2 y 3.

Poner fecha y hora

Para poner los valores de la hora v la fecha que van a 1ir impresos en ¢l reporte
cscrito que se genera del sistema, es necesario seguir los siguientes pasos

1

[=]

Utilizar ¢l formato militar que cs del tipo de 24 horas, pero el dltimo valor
que se pucde programar es ¢l de 23:59:39, ya que en este sistema ¢l 00.00 00
es ¢l inicio ded ciclo

Omitir jos segundos en la pucsta del relog del sistema,

La fecha leva el formato de dia / mes / afio,

Ljemplos
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SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

Agregar tarjetas

Command [ME]
TC

Date [01/01/ 88]
061088

Date [06/10/88]
Time [00:12:26]
1046

Time [10:46:00]
Command [ME]:

Con la funcién AD es posible alimentar al sistemna con los valores de las tarjetas o
con un rango de éstas, también nos permiite los privilegios de acceso para cada tarjeta.
Cuando se le agrega un rango de tarjetas al sistema, el rango que ya existia se redefine. A
través de esta funcién es posible asignarle a cada tarjeta los puntos de acceso que se le
permiten y los horarios en los que puede dar servicio.

A continuacion veremos como s¢ alimentan los niimeros de las tarjetas al sistema
por medio de la instruccion AD:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER"

SYSTEM-

USER-

SYSTEM:

USER:

SYSTEM:

USER

SYSTEM-

Command [ME]

AD

Tarjeta inicial [1]:

50

Fin de tarjetas {50]:
50

Numero de copias [0]
]

Puertas (1-8)--------
1,23

Puertas (1 - 8) XXX -----
Return .
Puertas (9 - 16)--------
678

Puertas (9 - 16) - - - - - XXX
Retam

Zona de tiempo de la tarjeta (1- 8, O=indefinida){1]:
1
Command (ME}-

De lus lincas de programacidn antcriores vemos que on este procedimiento
podermos programar las puertas y los horanos que cada tarjcta puede abnr o cerrar.



Punios de acceso

Los puntos de acceso son circuitos que vienen integrados dentro de cada unidad
STI'y los cuiles nos sirven para disparar alarmas de diferentes jerarquias que van desde la
primera hasta la cuarta. Con estas alarmas sabemos si alguien ha abierto un gabinete, si la
tarjeta estd fuera de su zona de tiempo o de los accesos que tiene pegmitidoes, etc.

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

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

* Punto 2 de entrada de cada STI: Detecta la apertura del gabinete de 1a STI, pero también
se puede usar para propdsitos generales.

s Punto 3 hasta punto 8 de entrada de cada STL: Se utilizan para propésitos generaies en

deteccicnes de sefiales de alarma que provengan de los dispositivos conectados a los
STI's.

Conirasefia

Eliltimo punto general de configuracion del sistema se refiere a la contrasefia con
la que se firma la sesioén al final de 1a configuracion de esta. Con esta funcion es posible
cambiar los datos que se tienen programados en las contrasefias primaria y secundaria,

SYSTEM: Command [ME]:

USER: PW

SYSTEM: Escriba contrasefia actualizada: *****
USER: MASTER

Después de ver los pasos gencrales para configurar la base de datos del sistema,
veremos la configuracion del sistema para las 50 tarjetas a través de una tabla de datos en
los que se vera la informacién que sc alimenta con la funcidn AD que es la que nos define
los valorcs para las tarjctas de acceso del sistema. Las tablas 3.7 a ia 3 11 demuestran los
valores de configuracidn para los 50 usuarios de las tarjetas del sistema. Las dos primeras
tarjetas sc refieren al administrador, las siguientes a los inquilinos, luego siguen las del
personal de scrvicio de los departamentos y al {inal las del personal de scgundad del
edificio.

Numero de wsuario | 4 Caid NGO 1 D600 I Zona de tivmpo
¥ clusificacion 123456789 [ 10111213 14 1516 17 18 19 |01 02 03 04 0F

1 Admumstramon {TOT12557 IXXIXXIAX [X XX X X X X X X X_[X - -
12 Admmstiacion [ 10112963 XX XXNXNXNXX [X X X X X N X X X X |X -

T'abla 3.7 Elementos de configuracian de ta base de datos del sistema para los usuanos del
sistema admusirativo
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1
|

Numero de usuario | # Card D600 I D600 1 Zona de tlempo ‘
y clasificacion 123456789 |10 1112 1314 15 16 17 18 19 {01 02 03 04 03
3 Condominie 101 | 1OFI257| X XXX --- - X |X - - - - - - - - . ix - 7 - .
4 1011258 X XXX-- - - X [X - - - - - - - o X - - - -
5 1011259 X XXX-- - - X | X - I X - - - -
6 1011260 | X XXX-- - - X |X - - - - - - - . - Ix - - .
7 Condomumo 102 | 1011261 X XX X-- - - X - X - - - - - - - . X - - - -
8 081262 | X XXX-- - -X |- X - - - - - - . X - - . -
9 1011263 ] X XXX-- - - X |- X - - - - - - - - |X - - - -
10 Condomumo 201 10112641 X X - - X X - - X | - - x - - - - - - _ X - - - -
11 1011265 X X --XX - -X{- -X - - - - - - - X - - - -
12 Condominio 202 { 1011266 | X X - - X X - - X |- - - X - - - - - IX - - o
13 W27 XX --XX--X!- - - X - - - - - - X - - - -
14 N268] X X --XX--X}- - -X - - - - - - |¥X - - - -
15 * 1011266} - - - --- - - X |- - - X - - - - - - |- Xx - -
16 * 1011270 - - - - - - . X |- - - X - - - - 7. - XX T -

Tabla 3.8 Elementos de configuracién de la base de datos del sistema para los usuarios de
los condominios 101al 202,

Numero de usuario

# Card

|

D600 T D600 I Zona de tiempo
y clasificacion 123456789 10 1112 13 14 15 16 17 18 19 |01 02 03 04 05
17 Condomumio 301 J1011271 ] X X - -X X --X [- - - - X - - - - - [ X - - - -
18 1011272 X X--XX --X|{. - - - X - - - - . [|X - - - -
19 1011273 X X --XX --X |- - - - X - - - - - |X - - - -
20* 1011274 - - - -- -~ - X [- « - - X -« - - - - . XX - -
G 011275 - » ---- - « X |- - - - X - - - - - XX - -
22 1011276 - - - ---"- - X |- - - - X - - - - - - XX - -
23 Condomiinio 302 (1011277 X X --X X --X [ - - - - . X - - . - X - - - -
74 1011278 | X X - -X X -- X | - - - - X - - - . X - -
25 Condorunio 401 (1033279 X X --- - X-X | - - - - - - X - - -IX - -
26 1011280 X X - - - - X X | - - - S R
27 o281 - - - eo - - - X |- - - - - o X - . - XX -
28 Condomumo 402 | 1011282 | X X - - . - X -X B . e B
75 1011283 ] X X - -- - X-X | - - - - - - - X- - [X - - - -
30 10§1284) X X --- - X -X |- - =« - - ~ - X.-. - | X - -
31 Condominio 501 [1011285) X X - -- - X-X | - - - - - - - - X - | X - - -
32 1011286 X X --- - X -X |- - - - - - - - X - |X - - - - |
(33 1011287 - = - --- - - X | - - - - +« - - - X -] - XX - -
- 1011288 | - - - - - - - X T- - - - - - 77X -[TXX
35 Condormnio 502 [ 1071289 | X X - -- - X -X | - - - - - - - - -X|X - 1
36 1011260 X X - -- - X-X 1 - - - - - - - - - X[|X - - - -

Tabla 3 9 Elementos de configuracién de la base de datos del sistema para los usuarios de

los condominios 301al 502.
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NOTA Tedos los signos de asterisco que se encuentran en las tablas sigmifican que el mqubmno es =
adolescente 0 un anciano que tiene que Hegar al edificio en un cierto howario y no hace uso de jes
estacionamientos ya que no utihiza automovil, las X sigmifican que ese acceso esta permutido y los guiones -
que ese acceso esta negado, lo musmo para las Zonas de tiempo.

Numero de usuario | # Card D60 T D600 I

y clasificacion 12345678 10 1112 13 14 15 16 17 18 19 | 01 02 0Z 04

Zona de zempu

0T

37 Condomumeo 101 | 1011291 - - - -- - - -

38 Condominio 102 | 1011292 - - - -- - - -

39 Condomimnio 201 | 1011293 | - - « -+« =« - - - X

40 Condommnio 202 11011294 - - - -- - - - . - - X

41 Condominio 301 | 1011295) - - - - . - - X - - - - - -

42 Condomimo 302 | 1011296 - - - -- - - -

43 Condominio 401 | 1911297 - - - -- - -

44 Condominio 402 | 1011298 - - - -- - - -

45 Condominio 501 | 1011209 - - - -~ . - -

P S e el et e e s s Kol

46 Condominio 502 | 1011300} - - - -- -, - -

1

Ll

b
EAES P P P E b Bed P B
AR B B E A R B R e

Tabla 3.10 Elementos de configuracion de la base de datos del sisterna para el personal de
servicio de los departamentos 101 al 502.

Nimero de usuario | # Card D600 1 D600 1T Zona de pempo

y clasificacion 12345678

47 Segundad 1011301) - - - --- - -

10 1112 13 14 15 16 17 18 19 |01 02 02 & OF

48 Seguridad 1011302 - - - -2 = w -

49 Seguridad 1011303 - - - == - - -

b B -t
]

AN

X

.. . . o - - - -1 TToX
50 Seguridad 1011304 | - - - --- - - X

vl

Tabla 3.11 Elementos de configuracion de la base de datos del sistema para cl personal de
seguridad del edificio.

Para finalizar la explicacién de esta seceién es importante mencionar que el
sislema es entregado con un paquele de tarjetas que tiene un cierto lote de nimeros para los
cédigos de dentificacion. En esie caso el lote es de 100 unidades, de las cuales se usaran
50 y las restantes las guardara ¢l administrador del edificio sin programarlas, para darles
usos futuros como pucden scr: cambios de nquilinos, pérdidas, robos, dafios reparables.
decesos, ctc. Las tarjetas sobrantes cstaran dentro del rango de nimeros 1011305 hasta &
1011354 para su posterior uso.

» Formato de los reportes cscrilos
El control como ya sc ha dicho, es capaz de entregar un reporte escrito por medi

do una impresora que va eseribiendo eada evento que pasa en el edificio, estos cventes
pucden ser. Hegadas de inquilines, sahdas, entradas a 108 ¢staclonanmiuienios, servicios o.
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mantenimiento, etc. Hay dos tipos de reportes, el reporte del historial vy el reporte de las
tarjetas.

Enel primero se nos indica la fecha, la hora, el evento, que tarjeta esti solicitando
el acceso, una referencia y la descripeion de la operacion. Nos sirve para conocer dia a dia

las operaciones que se llevaron a cabo dentro del edifico. Vea el cuadro de datos 3.1 para su
referencia.

El segundo nos indica que tarjeta va a accesar, sus privilegios y zona de tiempo,
asi como las puertas que tiene permitidas. Este reporte sirve para conocer paso a paso las
tarjetas que estuvieron presentes en el edificio, asi como el orden de su presentacion en las

lectoras y si se le acepto la entrada o no a algin lugar. Vea el cuadro de datos 3.2 para su
referencia.

25-0ct-98 0928 R#3 ** Lectora lista
25-0ct-9809:28 Tarjeta 4.1 R#3 ** Tarjeta invahda
25-0ct-9809:28 R#2 ** Lectora lista
25-0ct98 0928 Ingresar dato ** Punto de entrada programado
25-0ct-9809 28 Tarjeta 1011285 R#Z **Taryetz invilida
25-0ct-9809.28 R#! ** [ectora lista
25-0ct-9809.28 Tarjeta 1011285 R#4 ** Lectora lista

Acceso garantizado
25-0ct-98 0928 R#1 ** Alarma dc puerla forzada
25-Oct-9809.28 Entrada 1.1 - ** Punto de entrada
25-0ct-9809:28 Entrada 14 ** Punto de entrada
25-Qct-9809-28 Entrada 1.4 ** Punlo de entrada restablecido
26-0¢1-9809 29 Entrada 2 1 ** Punto de¢ entrada listo

*¥EkE Fin del reporte *¥ ¥+

Cuadro 3.1 Ejemplo de un reporte de historial de la primera unidad D600
[l siguiente cuadro 3.2 nos muestra el reporte de tatietas en ¢} que se definen los
datos especificos de las tarjetas como el mimero de reposicion de tarjeta (sssue fevel). que

nos dice que copia de la tarjeta se esta presentando, las puertas a las que tiene aceeso y el
horarie que ticne permitida
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Tarjeta 1011271 # Reposicidn ! Puertas (1-8) X X--X X -- X Puertas (9-16)
S,

Zona de tiempo (]

Tarjeta 1011282 # Reposicién 1 Puertas (1-8) XX ----X-X Puertas (9-16)
..... X--

Zona de tiempe 01

Tarjeta 1011287 # Reposicidn | Puertas (1-8) - - - - - - - X Puertas (9-16}
______ X-

Zona de tiempo 02 Hasta 03

Tartjeta 1011301 # Reposicién 1 Pueertas (1-8} - « ~ - - - - X Puertas (9-16)

Zona de tiempo 04 Hasta 05

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

Como se vio, la configuracién de la base de datos no es tan complicada si se
siguen los pasos correctos que ya vimos y si se comprende el orden de las tanjetas que se
agregaron al sistema. También es importante notar que los horarios y zonas permitidas son
faciles de cambiar y sustituir en caso de ser necesario, por 1o que el sisterna se hace flexible
y adecuado para nuestra aplicacidn en particular.

Con o anterior finalizamos el capitulo tres con la informacion que hace posible la
comprension de la instalacidn del cableado y todo el costo del sistema, datos que sc veran
en cl proximo capitulo con detalle.

3.4 DIAGRAMAS DE INSTALACION ELECTRICA DE TUBERIA Y
CABLEADO

Nomenclatura

Para la cjecuctéon de la instalacién cléetrica presentamos los diagramas de la
instalacion eldetrica de tuberin y cableado del edificio donde se muestran fas trayectorias
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de las mismas, ast como la cédula de los cables y la cantidad de hilos que liegaran a cada
tablero.

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

CEDULA DE CIRCUITOS ¥ ALAMBRADO

E CIRCUITO DE BOTON DE ACCESO 2418 AWG
1 PAR TORCIDO BLINDADO # 18
F LECTORA DE TARJETAS 4 PARESTORCIDOS 8#22 AWG
BLINDADOS INDIVIDUALES # 22
H CHAPA ELECTRICA
1 PAR TORCIDO BLINDADO # 18 2#18 AWG
1 CONEXION D600 A DSTP
4 CABLES BLINDADOS # 18 4418 AWG
K INDICADOR DE PUERTA
1 PAR TORCIDO BLINDADO # 18 3418 AWG

Cada letra representa el tipo de cable y 1a aplicacién de éste en el cableado.

Utilizamos también la siguiente nomenclatura en el plano para identificar ¢l
ntimero de hilos de cada tipo que se alojarin dentro de la tuberia:

2F-2K-1E-1H

Del ejemplo anterior se tiene que, la tuberia que lleva 2 hilos para lectora de
tarjetas del tipo ¥ mds 2 hilos para indicador de puerta de } tipo K mas 1 hilo para circuito
de botdn de acceso del tipo E v 1 hilo para chapa eléctrica del tipo H.

Los diagramas presentados son:

Diagrama 3.1 Diagrama de tuberia v cableado Planta Baja.

Diagrama 3.2  Diagrama de tuberia y cableado E1.

Diagrama 3.3 Diagrama dc tuberia y cablcado E2.

Diagrama 3.4 Diagrama de tuberia y cableado Piso de maquinas.
Diagrama 3.5  Diagrama de tuberia y cableado Departamentos.
Diagrama 3.6 Diagrama de conexiones de la tarjeta electronica DSTP.
Diagrama 3.7  Diagrama de concxiones de la D60O.

Otra nomenclatura que se utiliza en ol diagrama 3 6 y 3.7 ¢s la siguiente:
@
Esta indica que se Heva un cable tipo | ndmero 2, si (uvidramos:

&



Lo que indica es que se lleva un cable tipo [ niimero 3.
Descripcion

El diagrama 3.1 nos muestra la planta baja del edificie junto con la ubicacion de
equipos lectoras chapas, botones , y tableros. También nos muestra datos del tipe de cable a
utilizarse en el diagrama, asi mismo podemos saber cuantos cables se alojardn dentro de
cade tuberia; dichos cables viajan desde los dispositivos de acceso hacia los DSTPs v
finalmente suben por el cubo de instalaciones que corre por atras del elevador.

Los diagramas 3.2 y 3.3 muesiran la ubicacién de las lectoras en los
estacionamientos y panel DSTP para el caso del piso de estacionamiento 1. También puede
observarse por el cubo de instalaciones como van incrementandose el nimero de cables
que legaran finalmente a los paneles D600 que se encuentra en el piso de méaquinas.

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

El diagrama 3.5 nos muestra el primer piso de los departamentos, el cual es similar
al de los demas pisos de departamentos. Podemos observar la ubicacion del panel DTSP
asi como la trayectoria de su tuberia, y el nimero de hilos que viaja por éste. También
pueden observarse otros accesorios ¢omo chapas botones y lectoras.

El diagrama 3.6 nos muestra el diagrama electronico de conexiones de la tarjeta
DSTP y sirve como referencia para la conexion mas a detalle de equipo para los accesorios
como: chapas , supervisores de puerta (contactos magnéticos) y botones de liberacion de
pucrta. También se observa un diagrama esquematico del conexionado con los accesorios.

El diagrama 3.7 ticne la misma funcién que el diagrama 3.4 solo que este
representa el panel de la DE00. Pueden observarse los puertos MTls donde se conectaran las
STl ¥ un esquema de su fuente de alimentacion .
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Vistos todos los dispositivos que conforman el sistema y su conexionado general, ia
iguiente seccién del trabajo tratara de coémo se alambran cada uno de éllos, para poder
berar el sistema paso a paso. También se incluye el manienimiento que se les debe aplicar a
vs dispositivos, y €l programa de pruebas que deben soportar para su liberacion.

144




CAPITULO 4

PROGRAMA DE LIBERACION ,
PRUEBAS Y MANTENIMIENTO
DEL SISTEMA



CAPITULO 4: PROGRAMA DE LIBERACION, PRUEBAS Y
MANTENIMIENTO DEL SISTEMA

En este dlumo eapitalo se describird todo lo refacionado con las pruebas necesarias
que se la aplicaran al sistema de acceso en sus diversos componentes, para poder garantizar
su funcionarmente y de esa forma poder liberar al sistema para dejarle funcionando
correctamente  Asi también se explicard el mantenimiento que se le debe dar, Iz
penodicidad y los pasos a seguir, durante la aplicacién de este servicio.

La comecta comprensién de la relacion entre la necesidad maguina, servicio
mantenimientto, logrard orientar este vltimo de tal forma que en lugar de convertirse en
pérdida para este edificlo, sea un camino més hacia el logro de sus objetivos Estos
objetivos son lograr la maxima disponibilidad de la infraestructura instalada, preservar la

calidad del servicio y el valor de la misma evitando el deterioro prematuro y por
consecuencia minimizando costos a largo plazo.

4.1 INSTALACION Y LIBERACION DEL SISTEMA DE ACCESO

A continuacién describiremos las actividades que comprenden la fase de instalacidn
del equipo. Asi mismo, presentaremos los recursos utilizados para la ejecucién de dichos
trabajos. Por tltimo expondremos algunas consideraciones a tomarse en cucnta en lz
instalacion del sistema a fin de evitar o corregir errores durante la ejecucién.

Para describir de manera clara 12 instalacidn utilizaremos un diagrama de GANT en
donde s¢ incluyen ¢l orden de gjecucion de tareas v el tiempo de reatizacién de las mismas
Las jomadas dc trabajo serdn de 40 horas semanales y el nimero v clasificacion de
recursos humanos varnara acorde con la actividad realizada.

LMM] |V|b|DLMMJVSDLM JTVIS TRIL [MIMTT TV S O

Instalacion,detableros . 7 R g
Tnstalacton de Ta tuberia electrica
[Instalacion de'cable ent tuberia . felad i )]
Chequco de cables
[hstribucion de cables en tableros . T oo o355
Atcrnizacion de pancles

Instalacion de botenes chapas y lectoras
Montaje detarjetas
Concaion de tarjeias.
Alimentacion de pancics
Cénfiguracion de péneles i R P EREEVEESERNYERER Bl
Pruchas de operacion basicas
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Figuwia 4 1 Diagiama de GANT de ejecucion de tareas de lainstalacion
del sistema de acceso.
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Instalaciéon de los tableros

Para esta fase utilizaremos 4 glectricistas y 1 supervisor por 2 dias. Durante la
realizacion de estos trabajos también comenzaremos la instalacion de la tuberia eléctrica
con los mismo recursos humanos. La actividad consiste en la fijacion de los gabinetes en
los muros de¢acuerdo a las ubicaciones mostradas en los diagramas de instalacién eléctrica
y tuberia y siguiendo las especificaciones indicadas en ¢l apéndice A. Los gabinetes
deberan quedar fuertermente fijados al muro y deberan estar colocados de manera muy
accesibie para su servicio. En esta fase también se instalardn los ductos etéctnicos
cuadrados, alos que llegan las tuberias de cableado de los equipos y sus conexiones con
la tuberia al tablero. En la figura Y se puede ver un tablero y sus componentes basicos:

Contratuerca

—1]) — Ducto electrico cuadrade

Monitor

Conexiones cen tubernia
a los gabinetes
‘ 120m

e b

Figura 4.2 Detatle de instalacién de tablero.

Instalacion de la tuberia eléctrica

Parz esta actividad seran necesarios 4 clectricistas y un supervisor durante 5 dias
Lz actividad consistc en la fijacidn de tuberias de acuerdo con las traycctorias mostradas
en los diagramas dc instalacidn cléotrica y tuberia. Se utilizaran tramos de tubo de pared
gruesa de tres metros y de 3/4 de pulgada de diametro. Para unir los tubos sc requertran
coples roscados y wtilizaremos cajas cuadradas para los cambios de trayectona a 90 grados
para {ijar ¢l wbo a csta caja cuadrada, se utilizardn dos contratucrcas ¥ un monior, las
primeras fijan ¢l tubo a la caja, micntras quc ¢l momtor protege ¢l cable de las partes filosas
del tubo en sus extremos Para los botonces hiberadores de acceso y las lectoras se usatan
chalupas en el muro

1.os tubos seran fjados a las paredes con abrazaderas upo U y cuando corvan por los
techos e sostendidan con pueliles de accio syyetados al techo




Instalacion del cable dentro de la tuberia

Esta actividad la ejecutarin 4 electricistas y un supervisor durante 4 dias. La
actividad consiste en meter los cables por fas tuberias. Estos viajaran desde la ubicacion de
los dispositivos de acceso (chapas, botones, lectoras, contactos magnéticos alarmas etc.)
hasta los tableros DSTP o de los tableros DSTP a los tableros D600, En esta actividad se
requiere revisar a detalle el tipo y niimero de cables que viajaran desde una trayectoria a
otra apoyindose siempre con los diagramas de instalacion. Los cables en cada extremo
deberan estar perfectamente identificados. Debera tenerse cuidado de no instalar por la
misma tuberiz cables de fuerza y control. Para los cables de alimentacién se utilizara
tuberia de pared gruesa y 1/2 pulgada de didmetro,

Chequeo de cables

Esta actividad serd ¢jecutada por 4 electricista y un supervisor durante 1 dia y tiene
como finalidad corroborar que a cada tablero y accesorio lleguen los cables adecuados para
su instalacién, verificando continuidad a través de un multimetro.

Distribucion de cables en los tableros

Se necesitaran 4 electricistas y un supervisor durante 1 dia para ejecutar estz
actividad. Esta consiste en distribuir los cables desde el ducto eléctrico cuadrado de los
paneles hasta su gabinete correspondiente.

Aterrizacion de paneles

Sc necesitardn 4 electricistas y un supervisor durante 1 dia para gjccutar cstz
actividad. Cada uno de los gabinetes de los paneles debera ser concetado al sistema de
tierras de cdificio a través de un cable verde del nimero 12 2 un tomillo en el panel
provisto para este efecto. El motive de ésto serd el de proteger ¢l sistema de descargas
clectrosiaticas ademés de poner los sistemas a una misma referencia de potencial cero.

Instalacion de chapas, botones y lectoras

S¢ necesitaran 4 ¢lectricistas ¥ un supervisor durante 2 dias para cjecutar estz
actividad. Eltrabajo consistc cn montar los dispositivos de acceso en 1os muros donde s2
encuentran las  chalupas  de  instalacidén dgjadas para cste cfeclo Las chapas
contrachapas s¢ instalan cn ¢l marco y la parie superior de la pucrta respechivamente
deberd curdarse de que dstas empalmen perfectamente pata lograr un clerte correcio
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Montaje y conexion de tarjetas electrénicas

Se necesitardn 4 electricistas y el ingeniero encargado del proyecto durante 1 dia
para gjecutar esta actividad. Esta consiste en montar las tarjetas en los gabinetes y conectar
los cables correspondientes a cada uno. Para el manejo seguro de tarjetas se requiere contar
con una pulsera antiestatica al momento de instalarlas para evitar un posible dafio de los
componentes de las mismas. La conexion de los cables se realizard también con sumo
cuidado para evitar errores al conectarlos. Todos estos movimientos deberdn apoyarse en la
consulta de los diagramas de conexién. Los cables deberdn estar ordenados de tal manera
que no estorben o se sobrepongan en cualquier dispositivo de [a tarjeta. Deberan estar

amarrados con cinchos por grupo y tendran mimeros marcadores para identificarlos con
precisién.

Alimentacién de los paneles

Se necesitaran 2 electricistas y ¢l ingeniero encargado del proyecto durante 1 dia
para ejecutar esta actividad. Se deberin verificar los voitajes de alimentacién de la linea
antes de conectarla a los paneles y sc deberan identificar perfectamente la fase, el neutro y
la tierra fisica. Log valores medidos en la alimentacién deberan caer dentro de los rangos
especificados para este efecto los cuales pueden ser cotejados en el apéndice A.

Configuraciéon de los paneles

Se necesitaran 2 ingenieros durante 3 dias para ejecutar esta actividad. Esta consiste
en configurar los paneles D600 con la ayuda de una computadora. Se dara de alta la base de
datos y se cargardn horarios y prioridades de acceso de usuarios, todo ésto con basc en el
programa especificado en el disefio de la base de datos.

Pruebas de operacioén

Se necesitara 2 ingenieros durante 3 dias para ejecutar esta actividad. Esta consiste
en realizar pruebas operativas al sistema a fin de demostrar su correcto funcionamicnto o
detectar posibles fallas o errores al configurario e instalarlo. Dichos errores deberan ser
corregidos durante esta fase.

Instalacidn de las unidades D600 a la red de dispositivos

Después de haber hecho todo el cableado gencral, conectarle y probar los
dispositivos que se mencionaron cn ¢l apartado anterior, s¢ hizo la conexién de todos ¢stos
a las unidades de control.

En ¢l piso de maquinas sc cscogié un Jugar cspecial para nucsiros dos controles
Este sc ehigid bajo las condiciones que se sohicilan en el manual de mstalacidn de! nismo
conbol. Eslas condiciones son las siguwientes para cada una de fas dos umdades que vamos @



conectar:

1. Localizacién y montaje del gabinete del control y su electronica en un lugar
adecuado.

2. Conexion de los hilos que vienen de cada punto de acceso a las entradas
correspondientes de Ia tarjeta MTI de la unidad D600 que ie corresponda segtin
la puerta que controlen.

3. Configuracién de la base de datos para poder verificar la comunicacion entre
dispositivos.

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

5. Hacer las pruebas de comunicacion entre los dispesitivos y el control para
hacer una prusba general, primero con la tarjeta que tiene mas alta prioridad o

prioridad ejecutiva y después con las de menor prioridad hasta haber concluido
con las 50 tarjetas.

A continuzcién se presenta paso a paso como se llevaron a cabo cada uno de los
cince pasos de instalacion del sistema:

e Localizacidn y montaje del gabinete y su electrénica

Primero buscamos un lugar seguro, es decir, en el que no existia trafico de
personas, por la estatica, el polvo y la humedad que éstas generan. De preferencia los
ubicamos dentro de un armario cerrado, este espacio permite que la puerta abra en su
totalidad con un giro hacia la izquierda. Se montaron verticalmente a 1.5 metros sobre el
nivel del piso para hacer facil su instalacién y acceso ¢n ¢l caso de su programacion o de la
aplicacion de un servicio de mantenimiento. Esta ubicacién permite que se tenga una buena
ventilacién por las ranuras del gabinete con una temperatura ambiente de 0° a 46° C. La
humedad v el calor afectan la operacion del control, por lo que s¢ ubicaron ¢n un fugar

donde la temperatura es menor a los 46° C y Ia humedad no produce condensados dentro de
{a unidad de control. )

Para montar el gabinete, primero abrimos éste con su llave, luego retiramos los
tomillos que se encucntran en la parte trascra del mismeo. Después retiramos la tarjeta
clectronica que estd dentro, se desconectd el cable de la unidn J1 de 1z tarjeta del control.
Sacamos la tarjcta totalmente y la colocamos cn un lugar scguro donde no sc cnsuciara o se
danara.

E! gabinete cuenta en su parte posterior con unas ranuras de 15.9 mm de diamctro
sobre 1as que se tienen otras de 7.92 mm donde cntran los tornillos y s¢ sujelan a la pared
para fijar este de mancra segura y firme. Estos toemnillos permuden ¢l facil montaje vy
desmontaje en los casos de aplicar un servicio de mantenimicnto en ¢l que se requicta de
retitar ¢l modulo completo. Las medidas del gabinete son: alto 473 mm, largo 286.5 mm v
ancho 146 mm.

Para la colocar Ia tarjeta clectionica se verifico que el diea de tabyo estuviern
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limpia. Después se conectd de nuevo el cable que se desconecto de la terminal 11, Luego se
conectaron las baterias de respaldo para el control v para la memoria RAM, éstas dos
baterias vienen separadas para su proteccidn. A continuacidn tenemos el siguiente
procedimiento para su instalacién:

o Procedimienio para conectar la bateria de la memoria RAM

1. La persona que instala se debe encontrar de frente al control. La bateria se ubica dentro
del gabinete, como se muestra en la figura 4.3

et
Tarjeta de potencia
-BLK +RED del control [
Lyl
@] @)

Bateria para la
RAM

O O
Batenia UPS

Vista de frente Vista lateral

Figura 4.3 Ubieacion de las baterias de respaldo.

NOTA: D¢ la figura anterior se¢ ve que las terminales negativas se encuentran a la
izquicrda v las positivas a la derecha. No se deben aterrizar o poner en corto porque
sc dafiaria la tarjeta.

2 Asepurar la bateria con las dos cintas de nylon que s¢ proveen con la misma. Las dos
cintas sc pasan por las ranuras quc sc ticnen en la base de Ia tarjeta, luege se pasan 2
través de los seguros para afianzar bien la bateria al soporte.

3 La bateria se conecta hasta que se provee de energia a la tarjeta.

e Procedunicnto para astalar la bateria UPS

1. Poner la bateria UPS en la posicion que se ve en la figura 4 3 y ubicar las terminales
positiva y negativa para no comeler errores La positiva se encuentra del Tado derecho y
fa negativa del wquicrdo al igual que para ¢l procedmuento de conexién de la de la
RAM.

Pt oste case [enemaes sy CIntay que s Henen Jue aseguiay de ties en fres entre s1 con



los broches que tienen para formar dos cintas. Se asegura un extremo de cada cinta a la
ranura superior del soporte del gabinete. Se coloca la bateria entre el soporte vy ias cintas
y se le asegura contra el mismo amarrando los extremos de las cintas a las ranuras que
tiene este en esa zona. Se ajusta bien la tensidn en las cintas v la bateria esta colocada,

3. Para no dafiar la bateria no se conecta z la tarjeta principal hasta que ésta se alimenta
COn energia para su operacion.

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

1. Se separa la tarjeta de control del gabinete de tal modo gue forme un angulo menor a 60
grados enire la tarjeta y el gabinete.

2. Seconecta el conector P1 con la entrada J6 de la tarjeta que corresponde a la fuente de
poder del sistema.

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

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

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

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

7. Volver a colocar la tafjeta en su posicidn inicial, atomillarla y fijarla de nuevo como
estaba.

Estas dos baterias se deben reemplazar cada tres afios, para garantizar su 6ptima
operacién para que no se deterioren los circuitos del control.

e Conexicn de los hilos de los puntos de acceso con la tarjeta de control

Los hilos que vienen de las unidades DSTP tienen una nomenclatura para que s¢
les reconozea a la hora de Ia conexidn con el D600, Estos hilos s6lo se concctan a la tarjeta
MTI del control, la cuil se cncuentra dentro del gabinete del D600, Cada unidad D00
contienc una de estas tarjetas MTI, la cuil se divide en dos sccciones que son MTIL y
MTI2. Cada scccién atiende a 8 accesos. Cada una de las dos scocciones se conccta a las
terminales inteligentes STI's que se encuentran en las DSTP's: una ¢s para los accesos del

1 al 8 y la otra para tos del 9 al 16. Asi tenemos la asignacién de concctores por STi
conectada como sigue*

Primera unidad D60O:

MTIH MTI#2

n STH1 Lectoral : 1 STI1 lectora®

12 ST12 lectora 2 12 STI2 Lectora 10 N¢
I3 §T13 Lectora3 J3 STI3 l.ectora 1l NC
J4 51714 Lectoad J4 STi4 lLectora 12 NC

I3 STIS lectoras 5 STr3 lectorals NO




J6  STI6 Lectora6 Jé STi6 Lectorald NC

J7 STI7 Lectora? 7 STi7 Lectora 15 NC
J8 STI8 Lectora8 Jg STIR Lectoralé  NC
Segunda unidad D600:

MTI#1 MTI#2

J1  STI1 Lectoral0 N STI1 Lectora 18

2 STI2 Lectorall J2 STI 2 Lectora 19

J3  STI3 Lectoral2 I3 STI3 Lectorall NC
J4 STI4 Lectora 13 J4 STI4 Lectoral2 NC
J5 STI5 lectoral4d I3 STI5 Lectoral3 NC
J6  STI6 Lectorals J6 STI6 Lectorald NC
J7 STI7 Lectora 16 J7 STI7 Lectorals NC
J8 STI8 lectoral7 ' I8 STI8 Lectoralé NC

NC= No conectada.

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

De los diagramas de conexiones de las dos unidades D600 que se ven en las
figuras 3.1 y 3.2 anteriormente mencionadas, se ve el tipo de cables, la cantidad y dondc se
conecta cada uno de éilos. Sin embargo para tener otro panorama de cémo se conectaron
cada uno de los hilos que vienen de las DSTP's 2 los conectores de las tarjetas MTI del
conirol ¢correspondiente, se tiene 1a figura 4.4.

Del diagrama de la figura 4.4 se observa quc cada conector tienc cuatro hilos de
conexion con los STI's. Dos de esos hilos estan dedicados a la recepeion y los otros dos a la
transmision. El protocolo de comunicacion que utilizan estos sistemas se Hama Protocole B
y cs un disefio propio de la empresa que los comercializa.

L.os niimeros qué se encucntran entre paréntesis corresponden 2 las lectoras de la 9
ala 16 que sc e concclan a la tarjeta MTI#2. Las conexiones a los hilos de cada lectora son
iguales, la diferencia cs la asignacidn fisica de la unidad a la que le envian la informacién
las MT1’s 0 de la umdad que la reciben,

g




J1 I3 J5 37
54321 54321 543 2 i 54321
NCABCD NCABCD NCABCD NCABCD

2 J4 J6 18
54321 543 21 54321 543721
1T T 1.1 i T T 1T 1 I I I | | I I |
[T T 11 P11 HEER [ {11
NCABCD NCABCD NCABCD NCABCD

ST18(16)
L STI7 (15)
L STIS(4)
STI5(13)
STI4 (12)
STI3(11}
STi2(10)
STI! (%)
Nomenclatura:
A RX-B Canal de recepcion
B RX-A Cana!l dc recepeion
C TX-B Canal de transmision
D TX-A Canal de transmisiéon

NC

Terminal no concetada

I.os nimeros en paréntesis correspenden a los STI's que se concetan o la MTTH2

Figura 4.4 Thagrama de conextones de Ja tarjcia M 1T a los STT.

Il



En la figura 4.5 tenemos un ejemplo de la conexion de una STL la niimero 8§ a la
tarjeta MT1 del control:

MTI#1 EN LA TERMINAL
CONTROLADORA D600

STI EN EL PUNTO

: : ! DE ACCESO ;
: I8 ! ' :
: : L STIS (16) :
i 54321 i ! i
BERE a s
NCABCD ? Bl as 2] ’

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

Figura 4.5 Ejemplo de la conexidn entre una STI y la tarjeta MTI del control.

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

La conexién a la terminal de programacion también sc hace a través de la a misma
interfaz RS-232-C, v los datos también se leen en este formato a la misma velocidad. La
conexidn se realiza al conector J14 como en el caso de la impresora, Cuando se tienc un
ststema que tienc operando computadora ¢ impresora simultineamente, la computadora se
conecta al D600 y la impresora a la computadora.

Cuando se ha terminado de conectar todo el cableado de las STi's y se tiene
conectada la terminal de programacion, entonces se concetan las baterias del D600 a la
alimentacion. La bateria UPS acepta valores de alimentacion de entrada de 120 VAC o 240
VAC, ese valor lo determina el usuario segin cl tipo de alimentacién que tenga. Sies
monofisica scrd la primera v si es trifdsica sera la scgunda. Para scleccionar ¢l valor se
tiene un anterruptor dentro de la tarjeta de la fuente de alimentacidon que tiene los dos
valores, ¥ solo es necesario scleccionar el valor de voltaje que se tenga Ll intertuptor se
localiza en la parte superior wzguierda de la tarjeta de la fuente de alimentacion

L.a bateria de la RAM se debe conectar a fa terminal 13 de fa taneta del contiol para
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que ésla empiece a operar cotrectamente.

Configuracion de la base de datos

La configuracién es otro paso muy importante de nuestra instalacién, ya gue

aunque todo esté bien conectado, si no se tienen los datos para controlar el sistema, no es
til tener una conexién correcta. Esta configuracién de la base de datos del sistema se
estudio en el capitulo 3 por lo que se debe referir a esa parte para su consulta.

Prueba final de operacidn del control

Una vez que el cableado y la alimentacién de energia se completaron, se pudo

verificar que todo estaba operando bien en cuanto a alimentacion y comunicaciones se
referfa. Esta inspeccion se hizo observando las luces que tiene ¢l control en sus tarjetas y en
su CPU, de acuerdo a los siguientes puntos:

1.

Tarjeta del CPU: Después de conectaria a la alimentacién, se deben encender los
siguientes focos para comprobar la correcta operacion del control. Se encenderan los
focos LD1, LD2 y LD3 en rojo, que corresponden a log valores +12, +5 y —12 VDC
respectivamente, asi como el foco amarillo LD5 que corresponde a la linea +5 V.
Bateria de respaldo de la RAM: Se desconecta el conector J9 de la tarjeta del CPU, el
foco amarillo LD5 se debe mantener encendido y los otros rojos deben apagarse. Si el
foco amarillo se apaga, la bateria se debe reemplazar. Vuelva a conectar el cable al
conector J9.

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

Tarjetas MTT#1 v MTI#2: Estas tarjetas tienen focos en ¢l centro de cada una, son dos
barras de focos dc 10 segmentos cada una que se encienden de rojo cuando transmiten y
de verde cuando reciben. La barra de focos rojos se identifica como U12 v la de focos
verdes como U9. Las primeras ocho luces de cada segmento representan a las STI's del
sistema y 1as otras dos no se usan. En la barra verde es lo mismo pero solo laluz 9 es la
que no s¢ usa. Cuando se energiza correctamente a la tarjeta, la barra verde se enciende
totalmente.

Tarjeta del CPU: El foco verde LD4 representa fos ciclos de reloj internos del sistema.
Este foco sc enciende aproximadamente cada segundo para indicar que los ciclos del
reloj son los correctos. Esta luz se encuentra en la parte supenor izquierda del conector
18 del CPUL

Si alguno de los focos no opera como se deseribid anteriormenic se debe venficar ¢l
cableado. S1 todo opera correctamente, ¢l sistema esta listo para la siguicnle ctapa quc
se refiere a las prucbas de operacidn con la deteecidn de las larjetas de acceso

Prughas de connuncacion entre los dispostiivos

Para realizar cstas pruchas {fue necesarto tener una tarjeta con Wi prograniacion
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que la hace ser privilegiada para todos los accesos. Por medio de esta tarjeta se pudo
accesar a todas las puertas que se encontraron bajo ¢l control del D600. El procedimiento
consistid en hacer pruebas lectora por lectora. En las lectoras que no operaban, se tuve que
verificar el cableado y la conexién entre ésta y los otros dispositivos, para descariar
cualquier error humano hecho en la instalacion o en la configuracién de la base de datos.

Después de pasar esta tarjeta, se presentaron las otras 50 una por una para verificar
que cumplieron con lo programado sin fallas. Si alguna no operaba comectamente, se
verificaba Iz base de datos para ésta y se le corregia si era necesario.

Después de algunas correcciones, todo operé como debia sin fallos, entonces se

pudo decir que esta etapa de la instalacién se liberd y la terminal controladora del sistema
operé correctamente.

o Mantenimiento de la terminal controiadora

Los siguientes pasos deben ser hechos dentro de los periodos de tiempo que
recomienda el fabricante para que la terminal opere sin fallos:

1. La terminal se debe aspirar de polvo cada seis meses, o mas seguido en el caso de que
la terminal no se encuentre en un ambiente libre de polvo. También se le debe revisar
en los periodos de mucho viento.

2. La continuidad del circuito de tierras se¢ debe verificar periddicamente. Esto es porque
fas tarjetas de control se aterrizan durante sus ciclos no operativos.

3. Las baterias de la memoria RAM y de la UPS s¢ deben reemplazar cada 3 afios.

4. Tas siguientes pruebas se deben realizar mensualmente:

a) Los focos LD1, LD2, LD3 y LD5 se deben mantener encendidos después de
aplicarseles energia. Estos focos se localizan en la esquina superior izquierda de la
tarjeta del CPU.

b) Se verifica la operacién de ia bateria de respaldo de la RAM desconectando et
cabic de la terminal J9. La luz amarilla LD5 debe mantenerse encendida, si no lo
hace, entonces sc debe recmplazar por una nueva unidad. Cuando se termine de
hacer csto, se vuelve a conectar el cable J9.

¢) Observe los focos indicadores de las MTI. Estos focos deben hacer un barrido de
las luces de dos veces completas en aproximadamente un segundo. El bammdo se
hari normalmente en los 8 focos que le corresponde a cada STIL Con ésto se
verifica que el CPU opera correctarnente y que las STI's transmiten y reciben datos
bien.

d) El décimo foco sc debe encender continuamente para verificar ¢l bajo voliaje que le
envia la fuente a fa MTIL. Si algin foco no sc enciende después de haber verificado
quc su STI correspondiente opera bien, que ¢l cableado no tenga deficiencias y que
la continuidad entre dispositivos sca correcta, ¢l conirolador se debe reparar
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4.2 PROGRAMA DE MANTENIMIENTO

El proposito es mostrar las actividades principales que se deben realizar durante el

mantenimiento de todo lo relacionado con nuestro sistema de control de acceso, asi como
las medidas a tomar para sus pruebas.

Este mantenimiento comprenderd los dos equipos de control D600, sus

correspondientes DSTP’s, asi como sus lectoras chapas y cableado que se relacionan entre
si.

Las personas que realicen ¢l mantenimiento deberdn estar capacitadas y autorizadas
por el administrador del edificio, tener la experiencia y responsabilidad requeridas.
También debera contar con las herramientas adecuadas v en perfecto estado para este tipo
de trabajos. Se requerira del equipo necesario para las pruebas y mediciones con lo cual se
determinara ] buen funcionamiento de los equipos.

Los equipos que utilizaremos seran mencionados a continuacion:

Aspiradora, trapos de limpieza, liquidos limpiadores, aire comprimido, vélimetro,
amperimetro de gancho, medidor digital, {amparas de mano con cubieria de plastico,
extensiones con cable de uso rudo y protector para lampara y extintores contra incendios

(minimo dos) v una fuente de corriente directa para hacer las pruebas de las chapas
magnéticas.

Estos equipos y herramientas deberan ser exclusivos para el mantenimiento del

sistema de control por lo cual se guardardn en un lugar fijo ¥ seguro, y sélo el personal
autorizado tendra acceso a éllos.

La determinacion de la fecha para el mantenimiento se hara por lo menos con 15
dias de anticipacidén y se le avisard a cada uno de los conddminos, lo cudles deberin
confirmar que estin enterados, debido a que habri cortes de energia que desactivarén cl
control de aceeso a sus departamentos y al estacionamiento por un periodo determinado La
definicién de la fecha, deberd tener eomprendido cl dia del inicio y ¢f de termino del
servicio, asi como el horario en ¢l que se realizara.

Este mantenimicnto sc tendrd que realizar minimo una vez cada dos afos, v
tendremos una revision periddica cada tres meses de todo el sistema de control, de lo cual
sc podra desprender un mantenimiento por algiin equipo o cableado cn mal estado,

Debido a que cl cdificio cuenta con una plania de emergencia, una scmana antes al
manicnimiento se deben llevar 2 cabo las sipuicntes acciones: Verificar ¢l estado operativo
de Iz planta (motor de combustion intemna y generador cléctrico ¢ interruptor de
transferencia). Verificar y confirmar que para ¢l dia del manteumiente se tenga
combustible suficiente para ¢l ticmpo de trabajo de mantenimiento {en caso de que se haga
un corte de energia) al sistema de control, mas dos horas de 1eserva.




E.0s pasos a seguir antes del mantenimiento serdn los signientes:

- Revision previa de tedos y cada uno de los componentes que conforman el
sistema de acceso, para conocer si presentan componentes dafiados para que en
caso de ser necesario, tenerlos listos para su reposicién, debiéndose prever su
adquisicion para contar con ellos el dia del mantenimiento.

- Reunién entre el personal que llevard acabo el mantenimiento y el o los
responsables del edificio para conocimiento y comentarios al programa de
actividades vy la presentacion de los responsables de las mismas.

El dia del mantenimiento se deberdn realizar las siguientes actividades:

Una (1} hora antes del inicio se debe confirmar:

- El estado de los extintores, los cuales deberdn estar localizados proximos y
accesibles al personal que realice el mantenimiento.

- La presencia de todo el personal que intervendrd en los trabajos.

- Recuento y revision del estado de los equipos de prueba, herramientas e
instrumentos de medicion que se emplearan.

- Partes que deben sustituirse.

- Colocar barreras alrededor de los lugares donde s¢ esté realizando el
mantenimiento, para evitar el acceso a personal no autorizado.

Debido a que posiblemente habri un corte de energia, treinta minutos antes al
inicio del mantenimiento se¢ arrancard la planta de emergencia para obscrvar su
comportamiento. Después de 15 minutos, sé vera come funcionan todos los sistemas que se
apoyan dc laplanta de emergencia para su operacién.

Las medidas de segunidad al inicio scran las siguientes:

+ Una vez verificado ¢l funcionamicnte de la planta de emergencia, se procederd 2
desconectar ¢l interruptor que se ubica en cl tablero gencral que alimenta al
edificio, para que de csa mancra sc corte la encrgia de alimentacion.

+ Verificar mediante ¢l vollimetro que no cxista polencial de alimentacion al
cdificio {en caso de ser ncccsano).

e S1no sc necesita un corie de energia en ¢l edificio, verificar que los equipos yue
se Intervengan no presenten poiencial para evitar un dafio al personal y al mismo
Lquipo



* Abrr los gabinetes de los equipos del sistema de control y verificar si tienen o

no potencial.

A partir de este momente es posible iniciar el programa de pruebas
mantenimiento del sistema de control.

43 ACTIVIDADES DEL PROGRAMA DE PRUEBAS Y
MANTENIMIENTO )

Uno de los puntos mis importantes a revisar durante el mantenimiento y que es e
cerebro de nuestro sistema seran: el tablero de control de acceso al edificio (D600)Y vy &
tablero de control de acceso al pise de maquinas y departamentos (D600).

Los puntos a seguir para el programa de pruebas y mantenimiento de cada uno de
los equipos involucrados seran los siguientes:

- Tablero de control de acceso D600

1} Verifique la fijacién firme en el lugar correspondiente (ajustar de ser necesario).

2) Inspeccion visual externa e interna utilizando la llave de acceso para esto tltimo.

3) Revisién de voltajes de alimentacién (12 VDC) y aseguramiento de conexiones
firmes en su interior.

4) Inspeccion fisica y medicidn de.voltajes de baterias de respaldo.

5) Realizar simulacion de falla de alimentacién y verificar que ¢l sistema continie

operando con baterias de respaldo.

6) Realizar limpieza interna y externa aplicando aire comprimido y spray limpiador
para tarjetas sin grasa.

7y Verificacion de focos indicadores de energia en tarjeta CPU (5V, +12V y ~12V).

8) Dejar operando el equipo en condiciones normales.

9 Revision y actualizacion de la base de datos.

- Interfaz intelhigente DSTP

1) Inspeccidn visual del equipoe v fijacidn del mismo.

2) Revision de conexiones fijadas adecuadamente.

3) Medicién de voltaje de alimentacién (120 V) y de baterias de respaldo.

4) Verificacion de la continuidad en el circuiio de ticrras.

3) Verificacion de la comunicacion con ¢l D600 a través de los focos.

6} Presentar una tarjeta valida y comprobar que el foco verde de ta lectora enciende.

7 Presentar una tarjeta invalida v comprobar que cl foco rojo de la lectora enciende »
que no se encrgize la chapa.

8) Rewvision de la operacién de los Tamipers.

9) Aplicar aire comprimido para realizar impieza con spray lnpiadot sin grasa
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10)  Simulacién de falla de energia de alumentacion y verificacién de la operacion con
baterias.

11)  Verificar que el equipo se quede operando normalmente.

- Lectora de tarjetas de proximidad tipo bateria L54E

1) Inspeccion visual del equipo.

2) Verificacion de la fijacién comrecta del madulo en ¢l lugar asignado.

3 Verificacion de la fijacién de cables y conectores.

4 Verificacién de las condiciones de humedad vy temperatura que estén entre 0 2 95%
de humedad y -40°C a 70°C, empleando un humidificador y un termometro.

5) Verificacién de la operacién correcta de lamparas indicadoras de acceso permitido o
negado.

6) Verificacién de la capacidad de.las lectoras pasando una tarjeta de proximidad
programada dentro del rango de alcance de estas.

7) Para revisar el alcance de la antena coloque la orilla de una tarjeta a 3cm. de la
tarjeta y rotela a 30°, 45", 60" y verifique cual es el grado en que la lectora se activa.

8) Retire 1a cubierta de la lectora teniendo mucho cuidado de no dafiar la antena ya que
quedara expuesta.

9 Aplicacion de aire comprimido para su limpieza.

10)  Colocacion de la cubierta’y realizacion de la prueba operativa.
11)  Realizar prueba con una tarjeta de acceso no autorizado y chequeo de la operacion
del foco rojo. -

- Tarjetas de acceso de proximidad K34

1) Inspeccion fisica de la tagjeta.
2) Limpieza extema.
B Verifique que sea reconocida por el médulo lector.

- Chapa magnética 268

1) Realice inspeccidn visual para descartar dafo fisico.

2) Asegurarse de que las conexiones estan fimnemente aseguradas.

3) Realice prueba para energizaria v al activarse verifique que accionc correctamentc.

4) Aphque aire comprimido y realice limpieza (Con spray limpiador, sin grasa).

5) Verificar ¢l valor del voltaje de operacidn que esta llegando a la chapa.

6) S1 cs nocesario ajustar la fijacidn del magneto y contra para asegurar ¢l agarre de la
pucrta.

- Boton para uso pesado

1) Inspeceién fisica para destacar posible dafio

2) Ascgurarse de que esté firmemente sujeto en ¢l lugar correspondicnte
Venfique gue fas conexiones estin firmemente sujetas.
Asegurarse que la chapa es liberada al presionar el botdn



3)

Aplique aire comprimide y realice limpieza con sprey limpiador.

~ Contacto magnético para supervision de las puertas 1085T

)]
2)
3)
4)
5)

Inspeccidn fisica para detectar posible dafio.
Asegurarse que la conexidn sea firme en sus terminales.
Asegurarse de que esté fijamente instalado.

Asegurarse de que el contacto opera adecuadamente realizando una prueba.
Limpie las dreas de contacto (Con spray limpiador).

- Baterias de reserva SB-12, para interfaz inteligente y D600

1)
2)
3
4)
5)

6)
7)

Inspeccidn fisica de terminales que no estén sulfatadas.

Medicién del voltaje de operacién (Alimentacion 127 V vy bateria).

Desconecte la bateria de I3 y espere 5 minutos antes de pasar al punto 4.

Conecte un multimetro y mida el voltaje de la bateria sin carga.

El voltaje debe medir entre 12.6V y 13.8 V, si mide menos de ese valor, las baterias
se encuentran posiblemente descargadas para Io cual habra que sustituirlas.
Limpieza externa con aire comprimido y spray limpiador, sin grasa.

Realizar la simulacién de falla de alimentacién y revisar el tiempo de respaldo (4
horas como minimo).

- Puertas de acceso principal, pluma de estacionamiento PB, puertas de piso de maquinas
v departarmentos y elevador montacoches

1)

2)

4)

5)

143!

Lo que se hara en este punto es simplemente engrasar y limpiar las canalizaciones,
bisagras y sistemas de engranes quc intervienen en el movimicnto, para que de esa

forma se parantice un menor desgaste y mayor confiabilidad en el funcionamiento
integral del sistema.

Sec probara cada uno de los interruptores de limite de las puertas de acceso principal,
observando su operacion en la terminal.

En caso de que estos interruptores necesiten ajuste, se procedera a hacer uso del control
manuaide la pueria.

Para la pluma solo se verificard el funcionamiento correcto del lazo detecior.

En las pucrtas dc departamentos y piso dec maquinas sc verificard que sus alarmas
operen correctamente dentro del sistema y que ¢l funcionamicnto y alincacién de las
chapas magnéticas sca el correcto.

Se probard para cada punto de acceso, su funcionamiento correclo al sensar las tanyetas

En lo referente al elevador montacoches, sc lubricardn sus partes moviles Y sus
ChNgrancs.
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8) También se revisard la operacion de los interruptores de limite operando manualmente

el elevador y probando uno a uno los interruptores, accionandolos para que realicen sus
operaciones correspondientes.

Una vez hecho lo anterior para todos y cada uno de los sistemas involucrados en ¢l
control de acceso, se procedera a verificar [a puesta en marcha del sistema completo para
finalizar de esa manera ¢l programa de prucbas y mantenimiento. Para realizar ésto, se
deberd probar cada uno de los puntos confrolados y verificar alarmas v reportes en la
terminal, para lo cual se hard uso de radios de comunicacién,

Si todos los puntos controlados se aprueban, se dard por terminado el
mantenimiento, pero en el caso de que alguno ¢ algunos no lo hagan, se tendran que reparar

inmediatamente y hasta que ésto suceda, se terminara el trabajo y se podrd liberar el
sistemma.

4.4 ANALISIS DE COSTOS DE LA INSTALACION DEL SISTEMA

A continuacion se presentara un analisis de los costos que implicéd la instalacién de
todo el sistema, estos costos incluyen materiales y mano de obra. Este analisis se presenta
desglosade para cada sistema y su instalacién, asi es mas sencillo ubicar cada etapa de la
mnstalacion, asi como su costo.

s Sistema de contro! de acceso

Qty  Descripcién Costo unitario Total
2 Unidades D600-2 $2300.00 $ 4,600.00
10 DSTP § 900.00 $ 9,000.00
16 Lectoras L54-E $ 200.00 $ 3,800.00
12 Chapas magnéticas 3 600.00 $ 7,200.00
12 Botoncs § 2000 $ 240.00
100 Tarjetas de proximidad § 200 $ 200400
10 Balerfas SB-12 $ 500.00 $ 5,000.00
12 Contactos magnéticos $ 20.00 $  240.00
80 Horas de programacion

Y conexion de la D600 3 80.00 $ 6,400.00

Total $ 36,680.00

s Pluma, puertas de! montacoches y porton principal
Qty  Descripeién Costo unitario Total

] Control para pluma 3 500.00 % 50000
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1 Pluma AUTOGATE $ 1200.00 $ 1,200.00
1 Instalacion de la pluma $ 400.00 $ 400.00
Motores de % HP,
24VDC $ 300.00 $  600.00
1 Portén v su instalacidon $ 1500.00 $ 1,500.00
1 Control para portén $§ 350000 $ 50000
1 Malla sensora (loop) 5 700.00 $  700.00
2 Sensores fotoeléctricos $ 136.00 $ 27200
Qty  Descripcidn Costo unitario Total
6 Motores de ¥ HP

24 VDC $ 15000 $  900.00
Total $ 6,572.00

« Instalacion eléctrica

Qty.  Descripcidn Costo unitario Total
4 Rollos de cable CATS § 12880 $ 51520
4 pares PVC

2 Rollos de cable CATS
Plenum solido

$ 39194 $ 783.88
82 Tramos de 3 m de tuberia  § 4.00 $ 328.00
82 Abrazaderas $ 0.50 $ 41.00
36 Registros 3 (.80 $ 28.80
72 Contras $ 0.30 $ 21.60
17 Juegos de herrajes $° 3000 $  510.00
72 Monitores $ 0.30 $ 21.60
20 Metros de ducto b 1.50 3 30.00
640  Horas mano obra $ 8.00 $ 5,120.00
20 Dias supervisién $ 100.00 $ 2,000.00

Total $ §,884.88

« Total del proyecto

Sistema de control de acceso $ 36,380.00
Pluma, montacoches y puertas $ 6,572.00
Instalacion eléctrica $ 8,884.88
Subtotal $51,836.88
15% LV.A. $ 7,775.53
Total $ 59,612 41
El presupuesto se calcuié en ddlares amencanos y ¢l proyecto tardd on mstalarse

21 dias, cn los que o se contemplaron Jos tiempos de reparaciones de albaiiileria en los
casos de implantacion de sistemas al piso y paredes, ya que esa fase de Ta mstalacion corno
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por parte del administrador del inmucble.

El capitulo aqui presentado da una idea general de todos los elementos
involucrados en la instalacién de un sistema, desde la colocacion de las redes de cableado,
hasta la mstalacion y el mantenimiento mismo de los sistemas. También se contempla la
conexion entre diversos componentes electrénicos y su comportamiento. En la siguiente
seccidn veremos las conclusiones y los resultados que se obtuvieron mientras se llevéd a
cabo la solucién del problema aqui visto.
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RESULTADOS

Unia vez solucionados todos y cada uno de los problemas, el sistema completo se
integrd estando listo para ser probado y liberado. El resultado de la instalacién de los dos
controles después de haber corregido algunas fallas del alambrado fue satisfactorio, ya que
la operacion se normalizé.al 100% en cuanto al control se refiere. Las lectoras operan

correctamente para todos los sistemas, asi como todos los dispositivos que estas controlan y
operan.

La parte comrespondiente al programa del montacoches que se programd se probo
primero con un simulador del sistema en una computadora, antes de ser cargado a la
memoria del PLC. Cuando se verificd que su operacion era la correcta, se le cargd a ia
memoria a traves de un disco, donde estaba grabado el programa, y de una computadora
conectada a la interfaz de programacién al PLC. Finalmente se verificd que el programa
operaba de la manera comrecta utilizando la combinacién de operaciones del D600 v el PLC,
se pudo liberar el programa de operacion del montacoches en su modalidad de sistema de

control de acceso. El resultado de la combinacién de la operacion de los dos sistemas fue
correcto v sin fallos.

CONCLUSIONES

La actualizacion, crecimiento y desarrollo de nuevas tecnologias de automatizacion,
como son los sistemas de acceso tanto vehicular como peatonal y/o la implementacion de
estos para las diferentes dreas de interés, tanto de corporativos, de casas habitacidn e
incluso edificios ¢ zonas residenciales, es una practica comin de hoy en dia dadas las
necesidades de tener funcionalidad, seguridad e incluso comodidad de las entradas y/o
salidas asi como areas restringidas para cierto personal.

La integracion de varios modulos electronicos es una forma de automatizacion que
s¢ practica actualmente y que tienc la caracteristica de poder emplear equipos de marcas
distintas y los cuales pueden ser los mejores o mds adecuados para una aplicacion
particular. También tiene la caracteristica de poder hacer consideraciones a futuro tales
como, ¢l crecimiento del propio sistema para mangjar una mayor cobertura tanio de
personas como de arcas de interés. Dados los avances tecnologicos a un ritmo acelerado, los
sistemas deben ser considerados para adaptarse, modificarse ¢ integrarse a futuros sistemas
de control de acceso, para ello cs importante tomar en cucnia los diferentes proveedores que
exislen en el mercado nacional ¢ intermacional para asegurar ¢n cl mejor de los casos la
existencia de partes y refacciones y ventajas propias de los cquipos que maneja cada uno de
cllos

Debido al crecimuento de estos sistemas de control de aceeso, asi como la
antomatizacién de los inmuchles, nosotros nos preocupamos por emplear esta tecnologia
conocer un poeo mas sobre ctlos asi come hacerlos del conocimiento de otros,



Mucho fue lo que se aprendié sobre los sistemas de control de acceso y sus
aplicaciones, ya sea en pequefias o grandes escalas. También aprendimos la forma en la que
los diversos componentes de control y automatizacién {de marcas distintas) se pucden
vincular, de tal forma que los pudimos integrar para que desarrollen un trabajo conjunto en
una actividad especifica. Para realizar lo anterior existen diversas soluciones o formas de
hacerlo, pero escoger la optima es lo que hace la diferencia. Para ésto no basta conocer un
solo equipo ¢ integrarlo, sino que debemos conocer varios de eltos v aplicarles un estudio

de sus ventajas y desventajas para poder discriminar a los que no son adecuados a la
solucién de nuestra aplicacidn.

El primer problema que tuvimos que resolver fue el de la ubicacién de lectoras.

sensores y equipo en general, lo cual era necesario para brindar una mayor comodidad v
seguridad.

Una de las actividades que nos llevo mucho tiempo, fue el conseguir ia informacion
técnica de cada dispositivo, ya fuese directamente con el proveedor o en algun catalogo o

manual, debido a que no se tiene un acceso facil a ese tipo de informacidn, sobre todo
cuando es tecnologia actual.

Una vez conseguidos los datos necesarios de cada eleinento, al comenzar a integrar
con el sistema D600, nos percatamos de la necesidad de manejar mas de 16 accesos (que es
la capacidad méaxima de cada unidad D600), por lo que pensamos en conectar otra unidad
de control extra y tener un excedente para control de futuros accesos.

Otro de los problemas encontrados durante el desarrollo fue la forma de poder
controlar los desembarques del elevador montacoches empleando nuestro sistema de
control de acceso. Esta modificacion es complicada y se necesité de la asesoria de la
compafiia encargada de modemnizar el control del elevador para que pudieramos integrar la
operacién del montacargas al control de acceso. Las sefiales de control requeridas para el
elevador son 2: una para indicarle que se ticne acceso a €l y otra para indicarle el piso a
donde desembarque. Como solamente teniamos un pulso que nos proporcionaba la STi
correspondiente de Ia DSTP al acceso del elevador, la solucién fue tomar ¢l valor negatino
de la lectora correspondiente a la entrada de la planta baja, la cual nos permitiria tener 1z
scfial de acceso al elevador y 1a sefial de la otra lectora nos daria el piso de desembarque
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1. Chapa magnética serie 268

La chapa magnética serie 268 tiene CARACTERISTICAS que facilitan su
instalacién, como puede ser: sobre una superficie estrecha, es decir 2” (pulgadas) de
ancho para poder incrustarse en cualquier marco de puerta, y no requiere alguna
herramienta especial para su instalacidn, ademds la chapa desarrolla una fuerza de
1200 Ibs. (544.8 Kg) lo cual permite tener un alto nivel de seguridad.

Esta chapa opera con una interfaz para ¢l sistema de contro! de acceso
automatico.

ESPECIFICACIONES: :

Voltaje de entrada: 12vDC

Cormiente: 0.750A.

Fuerza: - 1200 lbs. (544.8 Kg)

CARACTERISTICAS COMUNES:

Selector de voltaje de entrada.

Bajo consumo de potencia.

Interruptor de puerta (DSM), seiial que indica si fa puerta estd abierta o cerrada.
* Sensor de emision magnética (MBS).

« Opcidn de tiempo ajustable (ATD).

La conexion y la configuracién de la chapa magnética se pucde obscrvar en las
figura A-1y A-2.y en la figura A-3 se puede observar el interior de la chapa

A2
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Figura A-1 Diagrama de conexidn para chapa magnética serie 286.
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Figura A-2 Configuracion para chapa con entrada de 12 VIO
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Figura A-3 Estructura interna de la chapa magnética scrie 286.
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2. Tarjeta de acceso de proximidad K54

Las Tarjetas de Proximidad de Cardkey proveen un control de acceso conveniente »
muy confiable, sin que sea requerido el contacto entre la lectora y la tarjeta. La Tarjeta de
Proximidad una vez que ha sido energizada por la cabeza de la lectora, genera un cadige
preprogramado que es transmitido a lz lectora de la tarjeta.

Cada Tarjeta de Proximidad estd programada con un <ddigo Gnico que es
permanente y virtualmente imposible de copiar. De igual modo las tarjetas son

programadas con un cdédigo de sitio, que permite distinguirlas entre distintas facilidades e
instalaciones.

Gracias a la avanzada tecnologiza utilizada, ha sido posible la creacion de una tarjeta
de proximidad, con un rango de lectura extremadamente consistente que virtuaimente no se
ve afectado por la interferencias de cuerpos o por las condiciones ambientales. Una ampliz

seleccién de disefios de lectoras es ofrecido, con rangos de lectura que van desde 5 hasta 24
pulgadas (12.5 cm hasta 60 ¢m aprox.).

CARACTERISTICAS Y BENEFICIOS:

Convenientes. Las tarjetas pueden ser presentadas a la cabeza de la lectora desde cualquier
4ngulo, obteniendo una lectura rapida y precisa.

Seguras. Las tarjetas K54 oftecen més de 137 mil millones de cédigos tinicos.
Durabilidad. Las tarjetas son flexibles y fuertes. Resisten agrietamientos y rupturas.
Rapidas. No es necesario hacer contacto entre la lectora y la tarjeta.

Confiables. Las tarjetas de proximidad no usan baterias, lo que evita la tediosa tarca de
lidiar con cambios o pérdida de baterias.

Delgadas. Se pucden llevar junto a tarjetas de crédito, bien sea en su bolsillo o cartera
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ESPECIFICACIONES DE ARQUITECTURA E INGENIERIA:

El control de acceso debe ser proveido por un suficiente nimero de tarjetas de
proximidad que satisfaga los requerimientos del usuario. Lds tarjetas deben ser codificadas
con un nitmero unico y un cédigo Gnico para identificar la instalacidn en la cual la tarjeta
puede ser utilizada. El uso de la tazjeta no debe requerir ninglin contacto fisico entre la
tarjeta v la lectora para funcionar, La operacién de lectura no debe depender en ia
orientacién de la tarjeta con respecto a la lectora. No se aceptardn tarjetas que contengan
baterfas. Todas las tarjetas deben tener un orificio para la colocacién de un clip para
identificaciones.

ESPECIFICACIONES:

Medidas de la tarjeta
S4cmx 8.57cm x 0.18cm

Temperatura de operacion
-45 C hasta 70 C

Humedad
5% a 100% humedad relativa (no condensada)

e — = =5 hgie = =] et = =0 1Fem MAX
=0 3cm] Lk A IE

TS ) ¥ —C-oT e e f
E

I :

' i

CardKey 1
1

8,6lcm

Hwmero de sere “

estampads ¢n '

calents i

\ a :

- 1

2

K54 L_L—:jj i

Figura A-4 Tarjeta de acceso de proximidad K34.
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3. Lectora de tarjetas L54E

Estos equipos son utilizados como dispositivos de entrada de datos parz

sistemas de control de acceso, como los controladores / terminales de la serie 13-600
& P-400.

Este tipo de lectora estd compuesta por un gabinete de plastico, ademas
tiene dos indicadores luminosos (leds) de color rojo y verde, en la parte frontal def
gabinete, los cuales serdn energizados cuando se acepte 0 no la autorizacién de lz
tarjeta de proximidad (rojo = no aceptado, verde = aceptado).

ESPECIFICACIONES:

Temperatura Ambiente -40°C a 70°C
Humedad Relativa . 0295 % (no condensada)
OBSERVACIONES:

) Debe colocarse a no menos de 30 cm de cualquier grupo de cables para evitar
interferencias.

2) La lectora se puede colocar en cualquier superficie e incluso metal.

Las dimensiones de la lectora se pueden observar en la figura A-5.

AT
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Figura A-3 Dimensiones de la lectora,
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4. Sistema de energia ininterrumpible

Las baterias que forman ¢l sistema de energia ininterrumpible estan incluidas en el
médulo SB12-B, ef cual se utiliza para energizar al sisterna D-600 , lectoras y dispositivos

conectados alas STI's .

El médulo SB12-B tiene dos salidas de 12 volts DC cada una, con un maximo de 1

Amper de corriente.

ESPECIFICACIONES:

Tiempo de respaldo igual a
Sobre carga de las baterias
Temperatura ambiente
Humedad Relativa
Ventilacion

Carga completa de voltaje CD
Corriente maxima continua
Rizo médximo

Linea de voltaje
Frecuencia de linea
Corriente

4 horas

13.8 +/- 0.1 volts
0°Chasta30°C

0 295 % ( no condensada)
circulacidn de aire libremente
13.8 VvDC

1 Amp. por cada salida

50 mv rms.

120 VCA +-15%

47Hz a 67 Hz

1 Amp. A 120 VCA

Ademéas este médulo de energia cuenta con un tamper switch, el cual envia una
sefial de alarma al D600, para informarle que la puerta del gabinete de la U.P.S. ha sido

abierta.

Elinterior de la U.P.S. sc puede observar en la figura A-6.
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5. Indicador de estado de puerta

Los indicadores de estado de puerta no son mas que contactos magnéticos.
los cuales son ideales para instalarse en comercios y residencias, ademas son dc

facil v répida colocacién, su montaje se realiza sobre superficies de marcos de
puertas,

CARACTERISTICAS:

* & ® & »

Separacion o abertura regular.

Resistente a la corrosién que genera la humedad del area.
Es hermético.

Capacidad de no generar falsas alarmas aun estando suelto o flojo.
Disponible en siete modelos (1082,1082-W,1083,1083-W,1084,1084D.),

Larga duracién.

ESPECIFICACIONES:

Seric

Marca
Voltgje
Corriente
Potencia
Ciclos

Metal
Abertura
Dimensiones

1082
SENTROL
100V MAX
0.5 AMAX
7.5 W MAX
10,000,000
Rodio-Plata
254 em

6.51cm x 1.43cm
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En la figura siguiente se ilustra el contacto magnético antes mencionado con sus
dimensiones correspondientes.

5.33cm//)1

T

1._43cm

Figura A-7 Contacto Magnético serie 1082.
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6. Sensor Fotoeléctrico

El sistema optico o sensor fotoeléctrico esta diseflado para operar de cinco
distintas maneras : Receptor y transmisor montados opuestamente (que €S nuestro €aso),
retroreflexives, difuso, convergente, campo difuso fijo. La mayor parte de estos sensores
cubren las necesidades, sin embargo tres de los cinco sensores mencionados son los mas
convenientes para cualquier tipo de varjable.

CARACTERISTICAS:

El sensor fotoeléctrico no presenta el problema de la desincronizacion a pesar de
que son empleados en dreas donde:

Los niveles de [uz son relativamente altos.
Existe demasiado polvo.

Se encuentra demasiada basura,

Existe niebla.

« Hay obscuridad.

ESPECIEIC ACIONES:
Carga MAX. 350 MADC
Carga MIN 15 MA DC
Corriente de fuga 4 MA DC
Voltaje 20-250 VCD
Voltajc A/C
Flujo MAX. 350 MA DC
Carpa MAX. 10.5 VCD

Fuente|

EMOSOR, RECEPTOR

Figura A-8 Madulo de control fotoelietrico
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7. Sistema D600

La terminal/controladora D600 es un controlador de acceso infeligente que puede manejar
16 puntos de acceso. Por la via estiandar o lectores de teclado, ¢l controlador colecta €
interpreta la informacién de tarjetas de acceso (las cuales pueden o no incluir Nameros de
Identificacidn Personal (NIPs)). La D600 también proporciona una base de datos integrada
cuando es utilizada con el Sistema Gestor de Instalaciones Metasys o el Sistema de Control
de acceso Ulira de Johnson Controls, Inc.

La D600 puede operar:

» Como sistema autdénomo independiente .
« En linea, bajo el control del sistema Ultra de Johnson Controls Inc.

NOTA: La D600 puede ser configurada para comunicacion en circuito doble {duat-loop).
en la cual puede comunicarse simultineamente con dos controladeres Ultra. El
software para sistemas Ultra debe ser de nivel 1.6 o superior.

« Como un controlador inteligentc integrado con el Sistema Gestor de Instalaciones
Metasys (ver la guia de configuracion JAC-600 en este manual).

La D600 trabaja las siguienies tecnologias de lectura

« Wicgand
« Banda Magnética
a lernito de Bario

« Proxumdad Electrostatica

A-1d
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Junto con la Interfaz de Terminal Inteligente {STIs), la D600 puede aceptar

cuaiquier combinacién de tecnologias de banda magnética Wiegand, ferrito de bario. y
proximidad electrostatica.

e Descripcion basica del equipo

La unidad terminal controladora basica consiste del CPU PCBA y su fuente de
poder, con una tablilla Multi-Terminal-interfaz MTI instalada y un switch tamper en el
gabinete. La CPU PCBA permite la comunicacion basica, procesamiento de datos y
funciones de almacenamiento, y operar un relevador local de alarma. Cuenta con slots de

expansién de memoria para el caso de que se tenga un cantidad grande de tarjetas de
acceso.

» Alimentacién del equipo basico

Una bateria montada atras del panel, provee un minimo de ocho horas de respalde
de energia, tanto para el reloj de tiempo real como para la RAM en caso de fallo en el
suministro de energia. La bateria sélo es un respaldo para la memoria y no para otras
funciones del panel, ni tampoco para cualquier otro dispositive periférico. La capacidad de
la bateria es de 3.2 Amperes por hora y si estd en buen estado y completamente cargada

llega a proporcionar hasta 16 horas de respaldo.

e Version con UPS

La UPS usa 2 baterfas de 12 Volts, con capacidad de 17 Amperes por hora con lo
cual respalda la energia del panel por un periodo de ocho horas. Esta bateria s6lo respalda
al panel ¥ ningiin otro dispositivo periférico.

Ambas baterias requicren un tiempo de carga de 24 horas y deberdn remplasarse
cada 3 afios.

+ Puerios de comunicacion y tablillas

Cuenta con un bus de comunicacién asincrono para comunicarse con las STIs con
hauduje ajustable por seltware.

o Tablilla Mudriterminal 1nterfuz M1

Cuenta con su propia logica de interrupeion para comunicarse con § interfaces ST
2 MIT tablillas pueden ser concctadas  a cada panel 13600, La primera MTT debera s

A-14
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siempre conectada a los conectores J5 y J6, la segunda deberd ser conectada a los
conectores J7 vy J8.

« Tablillade protocolo B

Permite la comunicacion con una computadora central para operacion en linea y
capacidad de carga y recarga de datos del tipo RS-232.

« Tablillade expansion

Se utiliza para adicionar 192Kb RAM o 768 Kb RAM a la memoria del PANEL.

A-lo
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CARACTERISTICAS Especificacion
General
l.- Ndmero de lectoras de tarjetas lalé
2.- Saldas
a.- Conector J4 RS-232 Parz impresora o terminal tipo VDT, BAUDS
sefeccionables.
b.- Interfaz de protocolo B Comunicacién con computadoras centrales
c.- Salida conector P2 HOST
d.- Tablilla de expansion para Para conexidn con una Lap Top o VDT
RAM Expansion de memoria
¢.- Tablilla de MTI Coatiene 8 conectores para § STI
3.- Tamper Switch con alarma La alarma puede se conectada externamente
Entradas de alimentacion RAM : Voltaje Frecuencia
Corriente
Version 120 Vac (Vac) (Hz) (Amp)
Versién 240 Vac ’ 120 + 10% 47-63 1
240 + 10% 47-63 1
Entradas de alimentacién UPS: Voltaje Frecuencia
Corriente
Versién 120 Vac (Vac) (Hz) (Amp)
Version 240 Vac 120 + 10% 47-63 1
240 + 10% 47-63 i
Mediec Ambiente
1.- Temperatura en opéracién 32al115°F {0tad46°C)
2.- Temperatura en almacenamiento 32al149°F (0 a 65°0)
3 - Humedad Relativa 20% a 80% (no condensada)
4.~ Ventilacién Libre circulacién en superficies expuestas
Respaldo para memoria
8 V nominal Entrcga mds de 8 horas de respaldo despuds de
1.8 Amp-Hora 24 horas de carga
UPS 12V nomimal 3 Amp-hora - Entrepa arriba de 16 horas de respaldo
después d¢ 24 horas de carga para la RAM
Bateria UPS para completa operacién Entrega arriba de 8 horas al pancl después de
24 horas de carga

Tabla A.1 Sumario de especificaciones téenicas.
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CUIDADO

Las tablillas del circuito impreso del panel D600-2 (PCBA's) son susceptibles a dane
por una descarga electrostitica. El cuerpo humano puede inadvertidamente cargarse
clectrostiticamente, por ejemplo, al cruzar por una alfombra. Para prevenir la
posibilidad de dafio electrostatico a los componentes electromicos de la PCBA,
descirguese a si mismo tocando una tierra antes de manejar las tarjetas.

Localizacién y montaje del gabinete

El controlador debera ser montado en posicidn vertical a aproximadamente 1.5 m.
sobre el piso para fdcil instalacién programacién y servicio. La localizacién debera
permitir libre flujo de aire con una temperatura ambiente entre O y 46 °C a través de sus
orificios de ventilacién. Las condiciones de alta humedad vy alta temperatura ademés de una
mala ventilacién podrédn dafiar ¢l equipo electrénico y contribuiran a que sus componentes
fallen. No monte ¢l panel donde le dé luz directa del sol 6 en una pared que el sol caliente
arriba de los rangos establecidos. Una larga vida y mejor operacién podra ser obtenida
cuando ¢l controlador es instalado en un ambiente confortable a una persona.

La localizacion del equipo es también afectada por las limitaciones de distancias
entre cables de accesorios a conectarse. Las maximas distancias son especificadas en la
tabla 11.

DE A Mixima distancia entre
cables
DE00-2 (MTT) Smart Terminal Interfaz (ST 610 m
D600-2 Impresora 61 m.
D600-2 Terminal de visualizacidn 61 m.
D&00-2 Terminal de programacion 61 m.
—_d

Tabla A2 Distancia mdxima de cables
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El panel D600 es normalmente embarcado con la placa de montaje colocada en el
gabinete. Como es necesario montar antes las baterias Ia paca deberd ser retirada del
gabinete como lo muestra la figura A-9.

Puerta
1
]
_ B \ Ll Placa de -
g - N ’é e /( montaje
& &
V\\
| Gabinete
Tuercas

Figura A-9 Removiendo la placa de montaje (UPS).

La placa de montaje podré instalarse en el gabincte selo si ¢l arca de trabajo s¢
cncuentra libre de polvo.

Antes de instalar la placa de montaje, instale la baterfa UPS y la bateria de la RAM.
Despuds instale la placa de montzje.

La bateria de respalide de la RAM y la bateria UPS son cmpacadas por scparado
para proteceidn de éstas y para prevenit un descarga entre las mismas,

A8
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Los pasos a seguir para ia instalacién de la bateria de la UPS son los siguientes:

1.- Instale la bateria como se muestra la figura A-10. La terminal negativa debera quedar a
la izquierda viéndolo de frente, v la terminal positiva a la derecha. Asegurarse de no
aterrizar o corto circuitar dichas terminales.

2.- Asegurar la bateria con los cinturones de nylon provistos para este efecto. Noie que
existen 6 grapas , tres deberan conectarse juntas para crear un solo soporte en la bateria
Asegure los cinturones en los dos orificios de soporte localizados en la parte superior del
gabinete como lo muestra la figura A-10.

3.- La bateria de la UPS esta ahora instalada. Para conservar la energia de Ia bateria , no
conecte sus terminales hasta que la alimentacién de AC sea aplicada.

Fuente de poder

B |

T wﬁgﬁ_— :
o s
821 %l = Bateria de respaldo
%
Y

RAM

= 1
'S) N

3 o] i Bateria UPS

F Cinturones de Nylon

Figura A-10 Localizacién de la bateria y los cinturones de Nylon.
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Para instalar de la placa de montaje y la tarjeta principal proceda como sigue:
1.- Coloque la placa en los orificios de la parte superior del panel.

2.- Asegure la placa con los tornillos que previamente removié de ahi como lo muestra la
figura A-11,

3.- Asegure la puerta del gabinete quite la llave y guardela en un lugar seguro. El gabinete
deberd permanecer cerrado todo el tiempo.

. 2=
Fuente de poder
=
 i— ||
23] (43 o HHT
> -

Tageta de CPU {PCBA}

Torniie
parn
asegurar

Figura A-11 Localizacion de la tarjeta CPU en la placa de montaje y tornillos de fijacién.

Instalacion de tablillas Opcionales

Lar tablillas de circuitos deberdn ser montados  ¢n sus respectivos concctores como los
muestra la figura A-12

A
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e,

Debera desenergizar el CPU antes de agregar o remover
CUIDADO moédulos de tablillas.

1.- Remuevalos tornillos de la tablilla del CPU donde la tablilla sera instalada.
2.- Inserte los conectores de la parte de atras de las tablillas completamente en la tablilia

del CPU, asegirese de que se encuentre bien fija con los tomnillos ubicados en cada esquina
de la tarjeta figura A-12, debido a que estos forman parte del sisterna de tierra.

EPROMS
J10 rcnanooaooi! o o M3 CE
CONECTOR PROGRAM
DE ENERGIA
J1t
cPU
PCBA
. FE T .
H H H H H
i H H H '
o : :
[ : :
H H '
i
J3 J4 J5 MTI J6 a7 MTI Js
PCBA PCBA
(Opcional}

Figura A-12 Configuracion tipica del D600-2 y CPU.
Concxion a tierra y requerimientos de energia

Se obtendran mejores resultados del panel si csié se encuentra conectado a un
circuito dedicado de AC el cual deberd venir directamente del pancl de distribucion de
energia del edificio. Si se wtiliza un sistema de energia trifasico una de las fases deberd ser
dedicada al sistema de control de acceso. Fase, neutro y tierra deberdn vemr directamente
de las linea de distribucién del edificio. Estas precauciones proveen al sistera una correcla
alimentacion de energia sin distorsién..El sistema podra funcionar mejor si cumple con los
requerimicntos mostrados cn la tabla A-3 que a continuacion se describe
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¥ _transitorios

Parimetros ESPECIFICACIONES:
Voltaje de linea 120 Vac + 10 %
Frecuencia 60 Hz o S0Hz + 1%
Contenido de 5% RMS o menor
armoénicas una sola armonica no debera exceder 3% RMS.
Impulso de Voliaje | 50 Volts pico / 0.01 segundo 120 VAC

Linca neutra a
Tiema

Menor de | VAC

Tabla A-3 Requerimientos de alimentacién.
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8. Controlador logico programable PLC,

ESPECIFICACIONES:

* PLC modelo PLC 5/30

Temperatura de operacidn 0°a60°C

Temperatura de almacenamiento -40°a85° C

Humedad de operacidn 5% al 95% sin condensamiento
Voltaje de aislamiento optoacoplado [ 1500 V

Voltaje de operacion 85Vali2Vac

Consumo 0.050 A

Consumo 6.00 Watts

* Especificaciones técnicas de los médulos de entrada y salida de la serie
1771.

* Modulo 1771-1B
Descripcion 1771 - IB8

Modulo de entrada de 8 conexiones.
Categoria de voltaje: 24V DC

Numero de entradas: §

Puntos comunes: § )
Voltaje de operacidn: 10V a 30V DC
Consumo de corriente; 0.05 A a 0.00A
Temperatura de operacion: (°a60°C
Humedad de operacion: 5% al 95% sin condensamiento.
Voligjc de operacion: 85 a 132 V AC
Corriente nominal: 8 mA a24 'V
Consume 005 A

Disipacion maxima de calor: 6.00 Waltts

Descripcion 1771 - IBI6

Maodulo de entrada de 16 conexiones
Categoria de voltaje: 12V 1
Numero de entradas: 16

Puntos comunes' 16

Vollye de operacion: 10V 130 V DC

A1



Consumo de corriente: 0.085 A a 0.00A
Temperatura de operacién: 0°a 60° C

Humedad de operacién: 5% al 95% sin condensamiento.

Voltaje de operacién: 85 a 132V AC
Corriente nominal: 8 mA a 12 V
Consumo: 0.05 A

Disipacidén méaxima de calor: 6.00 Watts

s Modulo 1771 - OB

Médulo 1771 — OBg

Méddulo de entrada de 8 conexiones.
Categoria de voltaje: 24V DC

Numero de entradas: §

Puntos comunes: 8

Voltaje de operacién: 10 V a 50 Vv DC
Consumo de corriente: 0.135 A2 0280 A
Temperatura de operacién: 0°a 60° C

Humedad de operacion: 5% al 95% sin condensamiento,

Voltaje de operacion: 852 132 V AC
Corriente nominal: $ mA a 2V
Consumo: 0.05 A

Disipacion méxima de calor: 6.00 Watts

+ Médulo 1771 - OM

Modulo 1771 — OM8

Médulo de entrada de 8 conexiones.
Cateporia de voltaje: 220V a240 V AC
Namero de entradas: 8

Puntos comunes: §

Voltaye de operacion: 85V a 137V AC
Consumo de corriente. 0.5 A hasta 0.280 A
Temperatura de operacion: 0° a 60° C

Humedad de operacion: 5% al 95% sin condensamiento.

Corriente nominal: 500 mA a 220 V
Disipacion mixima de calor: 6.00 Watts

A-2S
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Instrucciones utilizadas en el diagrama de escalera del PLC.

SIGNO NOM DESCRIPCION
BRE
I XIC Examine | Si el valor del voltaje de la sefial que se encuentra
ON conectado a esta terminal es alto, el escaldn se hace
verdadero v la salida de ese escalén se activa.
I / X10 Examine |Si el valor del voltaje de la sefial que se encuentra
OFF conectado a esta terminal es bajo, el escalon se hace
verdadero v la salida de ese escaldn se activa.
F—Lsc Etiqueta Es la etiqueta que se le pone a un lugar del programa
(Label) para poder acceder a esa zona.
} [ ] l Energize OTE | Esta salida indica que si la entrada es verdadera, el
. dispositivo que corresponda a esta salida se enciende.
| [ L ] i Latch OTL Si la entrada del escalén es verdaders, el dispositivo de
salida que se tiene conectado a esta sefial se mantiene
encendido hasta que se le indique lo contrario.

[ 9] ] Unlatched Si la sefial de entrada del escalon es verdadera, el

OTU dispositive que se mantuvo encendido de la etapa
anterior que tiene el Latch sc apaga.

[@—-‘l Jump Si cl valor de la sefial de entrada del escalén es
verdadero, el programa saltard a una etiqueta que se
reconocera por el nimero que tiene ¢l signo arriba de
ésta.

TON Timer on Es un refoj que mide el tiempo desde 0 hasta ¢l valor que
Delay tenga establecido con el preset y que tiene un valor
fijado por ¢l usuario.
Reloj en La salida EN significa que cl refoj estd activado
retardo (Enable) La salida DN significa hecho (Done) y quicre

deeir que el reloj para cuando ésta se presenta
T.a sefial TT Reloj contando (Timer Timming} significs

A-20
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su valor predeterminado. La sefial DN nos indica que el
reloj ya igualé el valor predefinido y para su conteo.

SBR Subrutine Es la instruccién que indica el inicio de fa subrutina que
se invoca desde otras partes del programa, el nimero al
Subrutina que est asociada nos permite localizarla dentro del
programa.
ISR Jump El programa salta a una subrutina con el valor del
subrutine nimero que tenga ésta. Esta instruccion nos sirve para
poder controlar el lugar partida y regresar al mismo
cuando la operacién termina
RET Return Es la sefial con la que se regresa al programa principal
Regreso desde una subrutina.




|8

APENDICE A

9. Elevador monfacoches

La maquina es del tipo engranada, ya que este tipo de mdquina tiene un sistema
reductor instalado entre el motor trifdsico y la polea motriz , es decir debe ser del tipo
corona-tornillo sinfin con una relacién de engranes de 42 1/2.

El diametro de la polea tractora es de 762 mm.

. Motor eléctrico de dos velocidades (1200-300 r.p.m.), trifisico y a 60 Hz. Con una

potencia de 13.5 KW y voltaje de operacién de 220-440 V. Este motor acciona €l
mecanismo reductor de rueda dentada (corona) y tornillo sinfin que acciona a la polea
motriz. Permitiendo con este disefio que la polea gire a una velocidad relativamente
baja, produciendo el momento de torsién necesario para su uso en todo tipe de
elevadores.

La frecuencia de trabajo debe ser de 120 arranques por hora.
La carga que debe soportar el motor sera de 2700 Kg.

La velocidad nominal del motor sera de 0.50 m/s.
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16. Terminal inteligente dual (DSTP)
Especificaciones:

Localizacion

Localice el DSTP dentro de una drea segura. La unidad deberd ser montada
verticalmente y ubicada de manera que la puerta pueda abrirse libremente hacia la
izquierda. Eil lugar deberd teper una temperatura ambiente de 0 a 50 °C. No monte ¢l
panel donde le dé luz directa del sol 6 en una pared que el sol caliente arriba de los rangos

establecidos. Una larga vida y mejor operacidn podra ser obtenida cuando el controlader es
instalado en un ambiente confortable a una persona.

Deberéd asegurarse que al instalarlo se encuentre dentro del rango de méaxima
separacién del D600 (610 m.) y del mddulo de lectora de tarjetas (152 m.).

Instalacién de la tarjeta STy tarjeta de proximidad
La tarjeta STI y la tarjeta de proximidad deberan ser instaladas en el gabinete antes
de conectar los cables. Como la STI y la tarjeta de proximidad contienen equipo electrénico

delicado no deberdr instalarse sino hasta que el gabinete haya sido montado y ¢l 4rea de
trabajo se encuentre libre de polvo.

Montaje de partes

t.- Cologue [a tarjeta STi en el gabinete v fijela con las dos lengiletas que se encuentran ¢n
la parte superior del gabinete.

2.- Ascgure la tarjeta con los cuatro tornillos provistos para este efecio,

3.- Monte la tarjeta de proximidad en la puerta del gabinete utilizando las cuatro grapas quc
s ticnen para esto. como lo muestra la figura A-12, v fijela con dos torniilos de seguridad.

Conexién de cables internos (figura A-12)
1 - Conecte ¢l cable en el concctor J5 el cudl se encuentra cn la parte superior de la arjeta.

H ¥ N M L] > . P N 2l , e
2 - Coneete los cables de energia del indicador de encendide en las terminales de 8 Vace
gue s encuentran e la parte baja del transformador T1.

3 - Coneete ¢l cable de datos de J2 de la tatjeta ST superior al conector DA ['A de song |
de Ta tarjeta de proximidad.
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4.- Conecte el cable de datos de J2 de la tarjeta STI inferior al conector DATA de zona 2
de la tarjeta de proximidad.

5.- Conecte ¢l cable de energia de las terminales de 16 VAC en T2 al conector de energia
de cuatro pines en la tarjeta de proximidad.
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Figura A-12 Localizacion de componentes de la DSTP.
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Conexion a tierra y requerimientos de energia

Se obtendran mejores resultados del panel si esté se encuentra conectado a un
circuito dedicado de ac el cual deberd venir directamente del panel de distribucién de
energia del edificio. Si se utiliza un sistema de energia trifasico una delas fases debera ser
dedicada al sistema de control de acceso. Fase, neutro y tierra deberan venir directamente
de las linea de distribucion del edificio. Estas precauciones proveen al sistema una correcta
alimentacién de energia sin distorsion. El sistema podra funcionar mejor si cumple con los
requerimientos mostrados en la tabla 18.

Parimetros ESPECIFICACIONES: »
Voltaje de linea 120 Vac (0 240Vac) + 10%
Frecuencia 60 Hz (0 50Hz) + 1%
Armoénicas 5 % RMS o fundamental, o menor.
Contenido Ninguna arménica deberd exceder el 3%
RMS
Impulso de voltaje 50 Volts pico / 0.1 seg. 120 Vac

100 Volts pico / 0.1 seg. 240 Vac

Tabla A-4 Especificaciones de alimentaciéon del DST-P
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Especificaciones para el cable.

Los cables especificados en la tabla A-5 son requeridos para la instalacién pero no
son suministrados cuando se compra la tarjeta DSTP. Los codigos locales deberan ser
tomados en cuenta al momento de seleccionar los cables. Todo la instalacidn de cableado
serd egjecutada en el sitio.

Cable del DST-P hacia Tipo de cable Longitud maxima
Cable de datos 2 pares blindados # 22 AWG  610m

P3 a MTI D660

Cable de alarma 1 par blindado # 22 AWG 152m

P1 vy P35 al detector de alarma a cada detector

acceso auxiliar 1 par blindado # 22 AWG 250 m

cable P3, pins 9 v 10 del switch
auxiliar de acceso

Cable para chapa auxiliar 1 par blindado # 18 AWG --

de puerta P7 a chapa de puerta

Cable de tierra a chapa 1 conductor verde # 16 AWG -

del gabinete a 1a chapa de puerta

Cable para indicador 2 pares blindados #22 AWG {52 m
P& para acceso estindar

Transmisidn/recepeidn 2 pares blindados # 22 AWG 152 m

de !a tarjeta de proximidad &
modulo de acceso TB1

Tabla A-5 Tipo de cables a conectarse al DSTP.

Los siguientes apartados presentan las hojas de especificaciones de los sistemas y
dispositivos utilizados en la instalacion de nuestro contrel de acceso.
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D600
Terminal Controller

The D600 and D620 are advanced Intelligent Terminal/ Controllers whick support the following card

technologies: Wiegand, Magnetic Stripe. Barium Ferrite, and Proximity 1000, 2000, and 3000, as well as
Sensor cards.

The D60Q. in conjunction with up to 16 Smart Terminal Interface units, can support up to 16 readers and
1,500 random cards_The D620 can support up to 12 readers and 1,500 sequentiaf or random cards With the
addition of a Memory Expansion Module, card capacity of the D600/D620 can be expanded 1o 22,000, When
used in the shared mode with the PEGASYS 1600, the system can suppert up to 64,000 cards

The D600/D620 also provides 2-state or 4-state alarm monitoring, 16 time zones, input/output hinking, output
control, timgd override, soft In-X-It on a per reader basis and reporting capabilities

Each reader in a D600/D620 system interfaces with a Smart Terminal interface (ST1) or Enhanced Smart
Terminal Interface (STI-E), which provides for an added level of security. in the event that the STI-E loses
communications with the DE0Y D620, the STI-E will grant access on the basis of card number, facility code
1ssue fevel, and PIN number for up to 1,000 pre-programmed cards, or based on facility code only for all
cards in the system

The first four access points, {which must use non-keypad readers) on the D620 arc controlled via four on-
board STI's integrated directly on the Central Processing Unit (CPU), reducing the instatlation costs of these
access points _The four on-board STT's provide a tatal of 16, 2-state alarm pounts. Eight external STT's or $711-
Ii's can be connccted to the D620 via an optional plug-in MTI board The externai ST1's can use standard

and/or keypad readers. The external STT's provide eight 2-state alarm inputs each, while the external ST1-1.s
provide four 4-state alarm inputs.

Eor sophisticated alarm monitoning requirements, the D60O/D620 supports the AMT-1A, eight poim, 4.state
alarm terminat, The AMT-1A is virtually immune to compromise, featuring random alarm sampling and
Analog to Digutal conversion cirewitry for automatic and continuous recalibration The AMT-2S features 24,
Zastate inputs for economical high-concentration alarm monitoring,

7o gh concentration sutput control_applications, the DEOO/IIE20 supports the OCT-1A Quiput Control

Tenminat_The QCT-1A_comes standard with_16 output contiol relays aad 15 casly expandable 10 32 relays
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The D600/D620 is available with a battery pack that provides a minimum of eight hours of backup power to
the real-time clock and RAM. UPS models are available which will provide eight hours of backup to the CPU
1 the event of power falure (PB-1 battery kit is required),

Features & Benefits

Local Outﬁ)ut Control
Mimimizes the need for host decision making which makes for a high degree of distnibuted processing and
system reliability

Ingut/Output Linkin,

Sophisticated control fogic may be distributed throughout the system which munimizes the potential for
downtime.

Four-State Alarm Monitoring
Provides high-security alarm monitoring gapability

UL 294 And UL 1076 Listings

Ensures compliance with industry recognized performance standards.

Card Activated Events
A card reader can be used for local triggering of predefined card activated events. The cardholder may
activate or deactivate outputs, suppress/unsuppress alarms, and acknowledge alarms by entering a special
code or simply by badging,

Card Download To STI-E
Allows the access control system to continue functioning, at a high level of secunity, should the STI-E be off-
line from the D600/D620. Off-line access 15 granted on the basis of facility code and optignal kevpad PIN
number

Operation

Standalone Operation
The D600/DE20 operates as a standalone access control system which can make card access decisions for all
af 1ts connected readers and process alarms from its own database The D600/D620 datzbase can be
prozrammed locally with a PC or laptop using the TSW-3A Terminal Emulator Program

Operation With A Cardkey Central Controller
The D600/DE20 may alse operate as a part of a farger system, interfaced to a Cardkey central controller In
such a system, the DE00/DE20 may be configured for local, central or shared operation _An enbanced history
of transactions and events is uploaded 1o the central controller for storage and enhanced report generation 1
configured for local operation, all the transactions and evers including card fransactions, card activated
cvenls, input/output linking, and timed evernde are processed locally at the DE0Q/DG20. The NG can be
prowiammed by the PEGASYS 1006 Jiost computcr with the exception of addiess and communication baud
1ate settngs, st_be set vip dizect_connect with a laptop compufer using a Lerminal emulznon progriim
such_as Cardkey
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Operation As Remote Dial-Up Terminal To PEGASYS 1000
The PEGASYS 1000 Release 5.1 supports dial-up communications tg the D600/D6E20 via standard voice
grade telephone lines The dial-up option is a standard PEGASYS 1000 software feature available with the
addition of appropriate modems and communications hardware. Up to 16 modem communication channels
are supported with the addition of the appropriate modern comimunication beard. 1.200 baud, 2,400 baud and
2.600 baud communications are supported by the PEGASYS 1000 and D600/D620.

Modems at the PEGASYS Host PC are controlled by a modem controller board ingtalled 1 a full expansicen
slot in the PEGASYS 1000 CPU. The D600/D620 controllers will dial out and send status data to the
PEGASYS 1000 Host whenever alarm state changes occur, and will send transaction history when the local

transaction storage buffer is full. The D600/ D620 will also answer calls from the PEGASYS 1000 Host and
will receive downloaded programmine data

Plug- In Options

Moulti-Terminal Interface (MTI-1)
Extends the capacity of the D600/ D620 to include eight additionat readers for 2 maxumum of 16

Memory Expansion Module (MX-1)
Extends the Random Access Memory (RAM) to aiiow expansion to 13,000 card capacity.

Memory Expansion Module (MX-2) .
Extends the Random Access Memory (RAM) to allow expansion to 22,000 card capacitv

Enhanced Smart Terminal Interface (STI-E)

Each reader used with the DE00/DE20 interfaces with an Enhanced Smart Terminal Interface (STI-E)
purchased separately. The STI-E is a self-contained door control unit. Up 1o 16 STI-E's may be connected to
each Terminal/Controller. The STI-E has 4-state ajarm monitoring capabibity and provides four output controi
relavs For additional information, refer to the STI-E Data Sheet (06-0334-01).

Smart Terminal Interface (STI)
Readers used with the DG00/DE20 may also interface with a Smart Terminal [aterface {ST1) {purchased

separately). The ST is also a self-contained door control unit, and up to 16 $TI's may be connected to each
Terminal/Controller. The ST1 has eighit 2-state alarm inputs.

Four-State Alarm Monitoring Terminat (AMT-1A)

The AMT-1A 15 designed to work with the D600/D620 Intelligent Terminal Controller. The AMT-1A
monitors eight 4-state alarm cirenits as well as three 2-state_alarms. It also provides a local alarm .
annunciator/status refay and a tamper alarm output driver. In the event of loss of communication with the
D600, the AMT-1 A provides fallback capability by performing local alarm annunciation For addiional
wifermation, refer 1o the AMT-1A Data Sheet,

Two-State Alarm Monitoring Terminal (AMT-2S) . .

The AMT-2S is designed 10 work with the D600/D620 Intelligent Terminal Controlle_r. The AMT.28
monutors 24, 2-state alarm circwits. With the addition of the optional $31 or $68 add-in, alarm cucun
supervision boards, the AMT-2S may be also used for secondary monitoning of hife-safety alarm inputs such
as smoke alarms _For additonal informaton, refer to the AMT-28 Data Sheet (06-0373-01)

Quiput Control Terminal (QCT-1A) a0
The QCT-1A Output Control Termminal supports general purpose outpui control when connected (o the DG
OCT-LA provides data on anv status chanees of individual putpuis in response t an output_ contial gomimand
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or status update request from the Terminal/Controller. For additional information, refer 1o the QCT-1A Data
Sheet (96-0342-01)

Specifications

Dimensions :
18.62 h (473mm) x 15.0 w (381mm) x 7.12 d {181mm)

Operating Environment

Temperature:
32°F - 1I5°F(0°C -46°C)

Humidity:
20% to 80% nen-condensing

Ventilation:
Free air circulation over exposed surfaces

Power
120VAC + 10%, 47-63MHz. 1 Amp

240VAC = 10%, 47-63MHz, I Amp
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Cable and Wire Requirements

LocationWiringMaximum DistanceProtocol B to ControllerTwao twisted shiglded pair, 22 AWG. stranded.
Belden 8723.1.5 Miles MTI to STI-E or STITwo twisted shielded pair, 22AWG, stranded, Belden 87232000
Feet RS232-C Board to ModemEight-conductor, shielded. strandzd, Alpha 5198. Or standard Cardkey 15
modem cable kit, part number 31-1115-01 which ships with each modem purchased from Cardkey.50

FeetP1K-MC-X Board to ModemEight-conductor, shielded, stranded. Alpha 519815 FeetModem to Phone
JackStandard RI45 telephone cable20 Feet

Card Count Configuration Table

Memory Board Default Card Count | Default History Maximum Card History Buffer
Buffer Count

No Board 1500 453 3560 453

MX-1 4000 10073 13000 512

MX-2 400 46901 22000 27780

System Diagram

T (%) Prozncoi-B toops
: tuta 16 DOROYDeRYs ooy MBI

L= 5

hedd Vo
tateface
4 o B port-)

Upte 18 ST STVE, AV, or OCT 1 per DEROTARE

H [‘*“—‘__Sf _‘! o Cortan J é A Shun,

1ar
e

=

g L
Lard Roade Hane

I

t‘(mp)'x'xgl11 1999 Cardkey Systeme, Inc All pights reserved




APENDICE B

1. Mantenimiento del elevador

¢ PRUEBAS Y PROGRAMAS DE MANTENIMIENTO

La tarjeta logica del controlador contiene unos focos (Jeds) los cuales indican el
estado de las funciones mds importantes del control, asi como una pantalia que permite ver
el estado del sistema cuando se lleva a cabo un mantenimiento. Se tienen dos botones y un
interruptor disponibles, el primero depende del modo en el gue se encuentre operando ele

conirolador, el 2° es un botdn de seguridad y el interruptor sirve como punto comun para
los dos botones.

El controlador opera en cuatro modos que son:

MODO 1: Carro/Puerta en operacion normal.
MODO 2: Autoprueba.

MODO 3: Comprobacion de pardmetros.

MODO 4: Programacién de pardmetros e instalacion.

El propésito de estos modos es el de identificar de alguna forma la informacidn
operacional y las direcciones de memoria que aparecen en la pantalla antes mencionada. De
este modo es posible hacer pruebas a la tarjeta l6gica cuando se instala el sistema por
primera vez, esto es, cuando se le estan agregando sefiales en una modernizacion o bien
cuando se lleva a ¢cabo un mantenimiento, etc. Con todo esto es posibie localizar fallas de
manera rapida y eficaz, asi como corregir pardmetros dentro del programa.

ELas siguientes claves sirven para identificar los mensajes que envia el control por
la pantalla para ¢! MODO 1 de operacion:

MODO L.

El sistema estd en espera de una sefial de entrada de 24 V
Carro esperando correr 0 en operacion de renivelacion.
Carro en corrida.
Carro parado
Carro en inspeccion.
Tiempo de detencion de puertas excedido.
Interruptlor de emergencia activado.
Interruptores de puertas desactivados.
Puerta cerrada o realizando ese proceso.
Puerta abicria o realizando ese proceso.
0 Esperando terminacion de tiempo de operacion de puertas

—_— oo =N R — O
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Los focos que se mencionaron con anterioridad representan las siguientes operaciones:

*

IPC  I[nterruptor pesa carga.

IN Interruptor de nivelacion.

SPO  Seguridad de puerta operada.

Zp Zona de puertas.

IIS  Interruptor de impulso subiendo.
[IB  Interruptor de impulso bajando.
LCB Limite de carrera bajando.

L.CS Limite de carrera subiendo.

PIA  Puerta no abierta completamente.
INS  Inspeccidn

ISI  Interruptor de servicio independiente.

SISTEMA ELECTRICO

Para realizar la primera etapa del mantenimiento preventivo del elevador se

empieza por el cuarto de maquinas con Jos siguientes pasos:

1)

Verificar el estado del interruptor principal. Inspeccionar los fusibles asi como el
voltaje de AC en cada fase de la alimentacién. También se verifican las conexiones
y si requieren de ajuste se debe hacer.

Revisar el estado de Jas tarjetas electrnicas, si alguna se debe extraer del control
para su revision, la persona que lo haga tiene que estar aterrizada sobre un tapete
antiestatico o a través de un brazalete Las tarjetas no tendrén contacto con ¢l cuerpo
humano por ninglin motive v se tomaran por las orillas.

Si fuera necesario el reemplazar alguna memoria de las tarjetas, se realizara con la
herramienta conocida como “Arafia” y que se encuentra en un tubo antiestatico. La
persona que realice este cambio, debe encontrarse aterrizado como se menciond ¢n
¢l inciso anterior. Es importanté mencionar que la muesca en estas memorias debe
coincidir con la base donde se van a insertar y que las terminales del integrado no sc
deformen ni sc rompan al hacer ésto

El siguiente procedimiento nos sirve para cvitar la estatica:

1)

2)

Se debe extender una superficic anticstatica sobre ¢l lugar donde se va a trabajar

Se conectard ¢l cable de ticrra de la superficic anticstatica a una barra de tierra del
propio controlador

Se overificara o estado de las tanetas, a fin de wver s alguna uene que st
reemplazada o reparada

Se cortard el suminstro de energia bajando L palanca de éste interruptol
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5) Colocarse la mufiequera antiestitica de modo que sea comodo trabajar con elia
puesta.

6) Conectar ¢l cable de tierra de la muftequera a una barra de tierra del propio control.

7} Si se wviera que reemplazar una tarjeta, se debera colocar en una belsa antiestatica
antes de desconectar la mufiequera de la tierra.

8) Es importante considerar que hasta después de terminar el trabajo en el control. se

debe desconectar el cable de tierra de la superficie antiestatica y de la mufiequera de
la barra de tierra def control.

9) Se debe revisar toda la red de sefializacién incluyendo a las estaciones remotas (si
las hay) y se hara el cambio de focos en botones y linternas que 1o necesiten.

s SISTEMA MECANICO

Mdquina

Se revisara visualmente el ranurado de Ia polea tractora para evitar un desgaste del
mismo, también se verificardn los torones de los cables tractores y posteriormente s¢
lubricaran los mismos, es importante determinar si existe la posibilidad de un lavado de
cables dependiendo de! estado de éstos. Revisar y ajustar nivelacién en los pisos.

Puertas de carro

Estas puerias deben estar alineadas con translapes y arrastres de 47, y las puertas
del tipo excéntricas deben estar dentro de los parametros de 0.006” a 0.0107.

Contrapeso

Limpiar el contrapeso, verificar que todas las  pesas estén asepuradas
apropiadamente, si es necesario se le aplicara pintura para su proteccion.

Otros

Verificar el estado de las guias deslizantes, si es necesario cambiar los insertos,
¢sto se hace mediante los siguientcs pasos

1 Marcar alrededor de la base del soporle de la zapata para no perder la

alineacién de la misma y poner un tornillo guia de seguridad

Aflojar los cuatro tornillos de la zapata al puente y los dos tornillos de

seguridad.

Al quitar ¢l @ltimo tornillo de seguridad s¢ debe tener cuidado ya que el

carro se cargara hacia ese lado y la zapata puede botar y lastimar al operario,

4 Una vez desarmado cf sistema, todo sc limpia y s revisa la flecha del perno,
¢l resorte vy las rondanas dc separacion. a las que se les debe aphear grasa
entre si para evitar ¢l ruido.

5 Colocar una nueva zapata lijando un tornillo al puente para tener mejon
apoyo y cuntinuar con las demas

£

(V3
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6 Volver a armar invirtiendo los pasos y revisar que Ia zapata quede firme vy
fija.

Otras acciones a realizar son eliminar los ruidos generados por el elevador cuando
s¢ encuentre en movimiento, limpiar y lubricar la polea det contrapeso v sus mecanismos
de seguridad y reponer chavetas dafiadas o faltantes.

LUBRICACION

» Limpiar el cuarto de méquinas desechando el material que es ajeno a este recinto
tal como basura, refacciones, etc.

» Revisar los niveles de aceite de la maquina, si es necesario rellenar con el aceite
adecuado para las especificaciones del motor. Verificar que la corona suba el
aceite a la miquina cuando se encuentre en operaci6n.

o Quitar la tapa de conexiones de la maquina y apretar las conexiones, verificar
que €stas no estén carbonizadas, sulfuradas o deformadas, si alguna se encuentra
en ese estado, se debe limpiar para evitar los cortos circuitos.

o Haga parar la maquina desconectandola del interruptor principal y tome una
muestra de aceite. Verifique que no exista ninguna rebaba o material extrafio en
este mediante la frotacién entre los dedos del aceite de muestra. Si encuentra
algin material extrafio, se debera reemplazar el aceite para evitar cambios en la
viscosidad y en el desempefio del motor.

+ Revisar las fugas de aceite en todas las etapas de la maquina.

e Revise que el freno de la maquina opere correctamente. Se medira ¢l claro
existente entre la balata y el tambor que debe ser de 0.006”. Revise el estado de
las balatas, si estin muy desgastadas, reemplacelas.

s Verifique y regule los mecanismos del sistema regulador de velocidad.

¢ Realice una inspeccién de todas las sepuridades dentro del cubo, limpiarlas y
lubricarlas seglin sea el caso. Estos son:

Scguridad del puente

Varillas y mordazas de seguridad

Estado del cable del regulador

InterTuptores de limite

Chapas de puertas en los pisos con accesorios
Se usard aceite delgado y baleros.

o Para las guias del carro v del contrapeso se limpiard el exceso de grasa o accite
con solvente, si las zapatas hacen ruido se dcben alinear, también se deben
revisar los insertos que pudieran cstar sucios ¢ desgastados.

s [l foso debe estar libre dé matcriales ajenos a él. Revisar la polea tensora del
segulador para garantizar su operacidn correcta. Antes de entrar en ¢l foso se
ventficard que no haya agua dentro de éste, si la hay se debe extraer y secar ¢l
jceinto La cabina se colocard a una altura que permita la entrada al foso de
manera seeura para que se pueda revisar el estade de la plataforma y de la parte
baja del carro Bl marco de aislamiento de sonido debe estar libre de baswa o
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cascajo que impida la libre flotacién de la cabina en ese espacio. Los hules no
deben estar deformados o comprimidos y el sensor de peso trabajard libremente
Limpiar y [ubricar la polea tensora del regulador, verificar que su posicion esté a
plomo y nivel y revisar el estade del buje y de los amortiguadores del carro v
del contrapeso.

Para concluir con esta etapa se envia el carro hasta e} dltimo nivel de piso, se
abrira la puerta y se verificard que la distancia que existe entre el contrapeso y
su amortiguador no sea mayor a 12”.

L]
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1. Diagramas de flujo complementarios del capitulo 3

Las figuras de la B-1 a [a B-12 representan los diagramas de flujo referentes a la
operacién del elevador en modo manual ¥ en modo automdtico. Estos diagramas son el
complemento de los que se presentan en el capitulo 3. -
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