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INTRODUCCION

En la actualidad, existe una gran necesidad de conocer las tecnologias que nos ayuden a
simplificar las actividades de nuestra vida debido a la demanda de tareas que se nos requieren, por
consiguiente estas tecnologias son de mucha utilidad en las industrias ya que ahi es donde existe la
mayor demanda de actividades.

Por ello es de interés conocer la tecnologia de los controladores 16gicos programables, los cuales
son capaces de acoplarse a cualquier proceso industrial con el fin de automatizarlo, ahorrando asi
tiempo, dinero y esfuerzo con el minimo de recursos, por esta razon cada vez mas industrias cuentan
con equipos electrénicos como los controladores légicos programables para automatizar los procesos
que se llevan acabo dentro de éstas.



PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

Los dispositivos utilizados en la industria son diversos, sobre todo cuando se
requiere controlar multitud de procesos, pero en esta tesis se busca demostrar que
uno de los dispositivos mas aptos para estas aplicaciones en las empresas son los
controladores l6gicos programables, ya que estos automatas son muy factibles para
automatizar los procesos tipicos de la industria, ademas de que son sencillos de
programar y manipular sus entradas y salidas. También se desea desarrollar una
fuente de informacidn acerca de estos dispositivos para determinar si son de utilidad

para los procesos que se realizan en la industria.

Analizaremos en esta tesis sus caracteristicas, funciones, alcances, etc. Con el fin
de determinar si en verdad son factibles para la industria, por medio de teoria y

practica llegando con esto a una conclusién que nos demuestre su aceptacion.



ANTECEDENTES

Desde épocas pasadas se ha tenido la necesidad de simplificar el trabajo que se
realiza en nuestras vidas por lo que ha surgido el concepto de sistemas de control,
este concepto se puede aplicar empezando tan solo con nuestro propio organismo
que actia como un sistema de control, regulando las diferentes funciones
fisioldgicas de nuestro cuerpo.

Al analizar este concepto se ha encontrado que se pueden simular sistemas de
control tal como los naturales y estos son Ilamados sistemas de control hechos por el
hombre, en los cuales surgen dispositivos como los controladores logicos

programables.

El controlador l6gico se define como un sistema electrénico de operacion digital,
gue usa una memoria programable, donde almacena las instrucciones de control que
deberan realizar funciones especificas, tales como: logica secuencial, temporizacién,
conteo y operaciones aritméticas; para controlar diversos procesos 0 maquinas, a

través de los mddulos de entradas/salidas, analdgicas o digitales.

Anteriormente, las operaciones de produccion se automatizaban con la utilizacion
de dispositivos llamados relevadores, pero se requeria que los altos costos al utilizar
estos dispositivos, disminuyeran las especificaciones requerian un sistema de estado
solido con apoyo de computadora que pudiera sobrevivir a los ambientes industriales

y programarse facilmente ademas de darsele mantenimiento facilmente.

Es un sistema de control maduro que ofrece mucho mas de los que se habia

pensado en un principio, y que ademas es capaz de comunicarse con otro sistemas de



control, el cual también proporciona reportes de produccién, programacion y

diagnésticos de sus mismas fallas y de los procesos realizados por éste.

Al desarrollarse el software y el hardware el autdbmata aumento en flexibilidad
entre estas mejorias se incluye la capacidad de memoria mas grande, entradas/salidas
remotas, comunicaciones y software mejorado, estos avances hacen al PLC
conveniente para un amplio rango de aplicaciones y contribuye a la reduccion de

costos de instalacion del alambrado.



OBJETIVOS

Objetivo general

Tener un concepto mas practico de lo que son los controladores ldgicos
programables y comprobar que son de uso sencillo y que un técnico o Ingeniero
puede programarlos sin ninguna dificultad, con la finalidad de comprender su

funcionamiento y la tendencia a utilizarlos como aplicaciones a la industria.

Objetivo especificos

El objetivo del capitulo I es conocer los antecedentes generales en los cuales se
basan los controladores I6gicos para conocer sus origenes, ademas de describir lo
que es el PLC y sus diferencias con otros dispositivos con la finalidad de compararlo
en su factibilidad con éstos.

En el capitulo Il se busca determinar los elementos que componen el PLC para
conocer su funcionamiento ademas de saber la secuencia de operaciones con el fin
de saber como funciona internamente.

Conocer la logica proposicional en que se basa la programacion del PLC es el
objetivo del capitulo 111 esto para comprender en gque se basa su programacion.

El capitulo 1V tiene como objetivo conocer los lenguajes de programacion de los
controladores légicos y las distintas instrucciones que pueden contener, las cuales
varian dependiendo del fabricante, ademas de conocer las variables que intervienen
en la eleccidn de un autdmata para determinado proceso, todo esto con la finalidad
de adaptar un PLC para nuestro uso.

Demostrar que un dispositivo PLC se puede adaptar a cualquier proceso en la

industria y que es de facil aplicacion es el objetivo del capitulo V.



HIPOTESIS

Los controladores l6gicos programables tiene caracteristicas que nos ayudan a
manejarlos con mayor confiabilidad y facilidad que otros dispositivos que incluye su
programacion y cableado, ademas que representan un bajo costo con relacién ala
automatizacién que producen, por medio de esta investigacién nos daremos cuenta si

esta suposicion es acertada.



JUSTIFICACION

En la actualidad, existe una gran necesidad de conocer las tecnologias mas recientes
en cuanto a los sistemas de control debido a que se emplean de forma importante en
las empresas y un ejemplo de son los controladores 16gicos los cuales son capaces de
acoplarse a cualquier tipo de proceso industrial para automatizarlo. EIl contar con un
medio de informacién mas detallado para personas que empiezan a conocer esta
tecnologia ademés de comprobar que son sencillos de aplicar a los procesos

industriales, son los motivos que me llevaron a desarrollarlo como tema .



METODOLOGIA

Los métodos y técnicas que se aplicaron son las siguientes:

Investigar los conceptos practicos del controlador I6gico programable(PLC) a fin de
que sea sencillo de comprender para aquellos lectores que se introduzcan por

primera vez al tema.

Investigar los antecedentes y bases tedricas con respecto a los controladores para

entender su funcionamiento.

Conocer el software de los automatas y asi familiarizarse con las instrucciones del
controlador con el objetivo de manipular el autdmata y este a su vez controle los

dispositivos conectados a éste.

Determinar los criterios que se deben tomar en cuenta para elegir un controlador

I6gico programable.

Aplicarlo de una manera real a una linea de produccién en la industria de bebidas

con el fin de demostrar su utilidad en las empresas.
Determinar los dispositivos mas factibles para llevar a cabo el proyecto con el
objetivo de adaptar los mas indicados de acuerdo a la necesidad y presupuesto

que se tenga.

Llevar acabo la aplicacion con los dispositivos a los que se tiene acceso.



Creacion del programa principal y aplicacion del mismo a los dispositivo
utilizados con el fin de comprobar que el controlador 16gico manipula bien las

entradas y las salidas.



RESULTADOS

Al aplicar el PLC al proyecto de la industria se puede ver que el software del
controlador es relativamente sencillo de manejar, al igual que sus conexiones con las
fuentes de alimentacion y con las entradas y salidas que cuenta este dispositivo. Por
ello es muy util aplicarlo en las empresas independientemente del ramo industrial al
que se incline, se puede implementar en distintas lineas de produccion, en diversos

proyectos y en todas las areas.

Analisis y discusion

El controlador logico es utilizado actualmente en un gran numero de industrias,
desde las pequefias empresas hasta las mas grandes e importantes, en estos
dispositivos se pueden aumentar moédulos de entradas y salidas analdgicas y
digitales, con el fin de aumentar su capacidad de manipulacién de entradas y salidas,
igualmente se pueden conectar en red y manejarlos remotamente.

Este controlador puede reducir muchos costos comparandolo con los relevadores
u otros dispositivos de control ya que tiene un periodo de vida largo y su
programacion se puede modificar contando con unidades de memoria donde se
almacenan estos programas con capacidades muy grandes y de acuerdo con la
necesidad del proyecto que se quiera realizar, también reduce tiempo al automatizar
los procesos industriales, y el PLC se programa una sola vez para cada proceso o se
puede modificar cada vez que se necesite, soporta ambientes industriales como las

temperaturas considerables que existe en éstas.



Por ello es de gran factibilidad utilizarlo ya que presenta muchas ventajas para

cualquier ramo industrial.



CONCLUSION

Se puede concluir que los controladores 16gicos programables son equipos sencillos de operar y
programar ajustandolos a los diversos procesos de la industria, son muy versatiles debido a que se
pueden aplicar a distintas disciplinas como la hidraulica, neumatica, mecanica y a muchas otras
mas, ademas aportan una gran ventaja a la industria automatizando sus procesos o tareas repetitivas
ahorrando de esta forma tiempo en las lineas de produccion, al igual que dinero y esfuerzo.

Al implementar un proyecto aplicando controladores l6gicos se programan una Unica vez y ese
programa servird para manejar todo el proceso o también se puede modificar en caso de que se
tengan que introducir mas positivos, etc. ademas de que sus costos son reducidos comparandolos con
el beneficio que proporcionan. El software que manejan estos dispositivos resulta muy amigable para
el programador y de facil compresién por lo que los usuarios necesitan de una capacitacion

relativamente sencilla. En fin es una buena opcidn para automatizar procesos en la industria.



ANEXO

Especificaciones del sistema de automatizacion S7- 200

CPU 214 alimentacion AC, entradas DC, salidas de relé

Caracteristicas generales

Dimensiones (1x a x p)

Peso

Disipacion

Tamatfio programa de usuario/

memoria

Tamafio datos usuario/
memoria

Ret. de datos y del tiempo real

Condensadores de alta potencia

Pila opcional
E/S locales’

Numero maximo de
modulos de ampliacion

E/S digitales asistidas

E/S analogicas asistidas

Velocidad de ejecucion
booleana

Marcas internas

Temporizadores

Contadores

Contadores rapidos

197 x 80 x 62 mm
0,5 Kg
OW

2 Kpalabras/
EEPROM

2 Kpalabras/RAM

h a 40° C 200 dias

de uso continuo

14 entradas/10 salidas

64 entradas/64 salidas
16 entradas/16 salidas

0,8 ps/operacion

256

128 Temporizadores

128 Contadores
1 software(max. 2 KHz)

2 hardware(max. 7 KHz c/u)

tip.190 h (min. 120)

Salidas
Tipo de salida Relé, contacto de baja potencia
Margen de tension DC5Va30V/AC250V
Corriente de carga 2 A/salidas, 8 A/hilo
maxima neutro

7A, cerrados los contactos

min. 100MQ(nuevo)

Sobretension transitoria
Resistencia de aislamiento
max. 10 ms

10 000 000 mecanico

Retardo de conmutacion
Vida util

100 000 con carga normal
Resistencia de contacto max. 200 mQ (nuevo)
Aislamiento

AC 1500 V, 1 minuto
AC 750 V, 1 minuto

bobina de contacto
contacto a contacto
(entre contactos abiertos)

Proteccion contra cortocircuitos ninguno

Alimentacion
Margen de tens./frec. AC 85V a264V a47 a 63 Hz
Corriente de entrada tip. 4,5 VA, s6lo CPU
50 VA carga max.
Tiempo de retardo min. 20 ms de AC 110V,

Extra-corriente de cierre 20 a picoa AC 264 V

" En la CPU estan previstas 16 entradas y 16 salidas en la imagen de proceso para E/S locales




Tolerancia del reloj

de tiempo real (TOD) 6 minutos/mes

Proteccion con fusibles 2 A, 250V, accion lenta

Salidas de impulso no recomendadas Corriente disponible 340 mA para
Potencidmetros analogicos 2 DSV 660 mA para
moédulo de ampliacion
Homologaciones UL 508 CSA C22.2 142
Aislamiento Si. Transformador, AC
FM clase I, categoria 2 1500 V. 1 minuto
Segun VDE 0160 segiin CE
Entradas Alimentacion para sensores DC

Tipo de entrada
(IEC 1131-2)

Tipo 1, con sumidero
de corriente

Area en ON DC 15V a 30 V, min.

4 mA DC 35V, 500 ms
sobretension transitoria

Tension nominal en ON DC 24V, 7mA

Maxima en OFF DC5V,1 mA

Tiempo de respuesta maxima 0,2 ms a 8,7 ms
10.0 a 11.5 seleccionable  0,2ms predeterminado

10.6 a 11.5 en HSC1 y HSC2 tip. 30 ps/ max. 70us

Separacion galvanica AC 500 V, 1 minuto

Margen de tension/ DC 20,4 a28,8V

Rizado/ corriente max. 1 V de pico a pico

parasita (<10 Mhz)

Corriente disponible DC 24 V 280 mA
Limitacion de corriente de <600 mA
cortocircuito

Aislamiento no
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