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INTRODUCCION
La Revolucion Industrial aparecio en nuestro mundo por los afios 1820 a 1840, la misma

que permitié un proceso de transformacion en el ambito econdémico, social y tecnoldgico.

Los primeros ingenios construidos por el humano, comenzaron a reemplazar de alguna
manera el esfuerzo realizado por el hombre y que posteriormente fueron capaces de

reemplazarlos en su totalidad.

Con la creacion de la maquina de vapor y las maquinas textiles, comienza la
automatizacién industrial por el aino de 1831 a pequefia escala, mejorando la calidad,

eficiencia e incremento en la productividad del sector industrial en general. Fuente: (infoPLC)

La Electrénica Digital y Analégica, han permitido que la tecnologia crezca a pasos
gigantescos y que gracias a estos avances, el sector industrial haya mejorado su
produccion en tiempo real, logrando tener una optimizacién en los procesos, mayor
ganancia, competitividad, rentabilidad, mejoramiento e ingresos en la calidad de sus

productos.

Con la aplicacién de nuevas tecnologias en los procesos industriales, se han visto

cambios que de una u otra manera han pasado por una etapa de actualizacion. (Llamuca)

Debido a que la automatizacion industrial esta en su auge, las industrias han desarrollado
la construccidon de bancos de prueba, que han permitido realizar pruebas pre funcionales,

para pasar a un proceso de funcionamiento sin errores.

PROBLEMA INVESTIGADO

Muchas industrias y universidades no cuentan con modulos didacticos para el desarrollo

practico del profesional y del estudiante respectivamente.

Los moédulos didacticos estan disefiados y enfocados, para iniciar al estudiante en la
puesta en marcha, programacion, disefio y diagndstico de sistemas de automatizacion,

basados en la l6gica booleana de programacion.



OBJETIVO GENERAL

Disefiar y construir un moédulo didactico de pruebas para la Universidad Tecnoldgica
Israel, que permita desarrollar diferentes practicas de automatizacién en tiempo real, para

los estudiantes de la Carrera de Ingenieria Electronica y Telecomunicaciones.
OBJETIVOS ESPECIFICOS

o Implementar el médulo didactico de pruebas que permita desarrollar practicas de
laboratorio con PLC.

o Estudiar el diagrama eléctrico que ofrece el médulo didactico, para conectar los
dispositivos de control y fuerza correctamente.

e Plantear, analizar y programar, un proceso automatizado en tiempo real, basado
en la tecnologia de la programacion logica.

e Estudiar los tipos de lenguaje para programar el autdmata programable, cuales
permitiran realizar disefios de automatizaciéon de un proceso.

e Realizar las practicas en el modulo didactico, verificando su correcto
funcionamiento.

o Disenar esquemas de automatizacion requeridas por la guia de practicas.



CAPITULO 1
FUNDAMENTACION TEORICA
1.1. Introduccién

Las Industrias del Ecuador, han ido renovando su patrimonio industrial y por ende
mejorando la calidad, capacidad y manejo de sus maquinas; pero en algunas ocasiones,
resulta que este tipo de tecnologia nueva no la hay en nuestro medio, motivo y
preocupacion que han visto las universidades y entidades empresariales en la necesidad
de preparar profesionales de alto nivel, que permitan dotarles de los conocimientos que
garanticen los trabajos con excelencia técnica, basadas en las necesidades de la

empresa.

Por tal motivo las empresas han optado por los bancos de prueba que han permitido, la
optimizacion de recursos y sistematizacion de procesos, basados en nuevas técnicas de

programacion.

Es de mucha importancia el fortalecer el manejo y disefio de bancos de pruebas o

modulos didacticos, para los nuevos profesionales del pais.
1.2. Marco Teérico.
1.2.1. Electrénica Digital.

La Electronica Digital es una herramienta muy importante para los procesos de
automatizacion; estructura que se basa en valores de corriente o voltaje que solo puede
tener dos estados en el transcurso del tiempo, apoyada en las operaciones binarias y

compuertas légicas.

En el drea de la automatizacion industrial, la informacién binaria es un sistema digital
reconocido por cantidades fisicas, denominadas “sefiales eléctricas”. Por ejemplo: un
sistema puede emplear una sefnal de 5 voltios para representar 1 I6gico, mientras que la
sefal de 0 voltios se puede representar como 0 légico, especialmente en los circuitos
digitales de corriente continua, similar escenario para la corriente alterna “115 voltios es 1

l6gico “y “O voltios es 0 l6gico”. Fuente: (Molina)



La variable binaria puede tomar un estado de uno o cero légico, parametro que el
interruptor permitira el estado de entrada al autdmata programable y las salidas de
variable binaria en la activacion o funcionamiento de un motor, foco, entre otros, conocido

en la industria como carga eléctrica.

Las compuertas légicas estan representadas por simbolos que operan con los estados
l6gicos, estos pueden tener una, dos 0 mas entradas y con una sola salida. Cada
compuerta logica tiene diferente proceso de funcionamiento basada en una tabla de

verdad.

1.21.1. Compuerta NOT.

Esta compuerta logica tiene la caracteristica de invertir el nivel l6gico de una senal
binaria. Si a la entrada de la variable binaria tiene un valor de 0 légico, la compuerta

cambia su estado a 1 logico.

ooz A X

o]l [ 1| o

Figura No. 1.1. Compuerta NOT
Fuente: (SIEMENS)

1.21.2. Compuerta AND.
Esta compuerta esta compuesta por dos variables de entrada designadas A y B, y una

salida binaria designada por X.

Verificando la tabla de verdad, las dos variables de entrada deben tener 1 Iégico para que
a la salida binaria tenga 1 l6gico. Basta tener un 0 Iégico en cualquier de las variables de

entrada para que su salida binaria sea 0 légico.
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Figura No. 1.2. Compuerta AND
Fuente: (SIEMENS)

1.21.3. Compuerta OR.

Esta compuerta estd compuesta por dos variables de entrada designadas A y B, y una
salida binaria designada por X.

Verificando la tabla de verdad las dos variables de entrada deben tener 0 logico, para que
la salida binaria tenga 0 légico. Basta tener un 1 I6gico en cualquier de las variables de
entrada para que su salida binaria sea 1 légico.

B00S N
1210 (oo 0
1 011
110/ 1

JORN 111

Figura No. 1.3. Compuerta OR
Fuente: (SIEMENS)

1.21.4. Compuerta NOR.

Esta compuerta es el complemento de la compuerta OR, esta compuesta por dos

variables de entrada designadas A y B, y una salida binaria designada por X.

Verificando la tabla de verdad las dos variables de entrada deben tener 0 Iégico, para que
a la salida binaria tenga 1 l6gico. Basta tener un 1 Iégico en cualquier de las variables de

entrada para que su salida binaria sea 0 légico.



BO08 A|lB | X
121 oo 1
] 0| 1] 0

1|00
NORJ | 1] 1| o

Figura No. 1.4. Compuerta NOR
Fuente: (SIEMENS)

1.21.5. Compuerta NAND

Esta compuerta es el complemento de la compuerta AND, estd compuesta por dos

variables de entrada designadas A y B, y una salida binaria designada por X.

Observando la tabla de verdad las dos variables de entrada deben tener 1 l6gico, para
que a la salida binaria tenga 0 Idgico. Basta tener un 0 l6gico en cualquier de las variables

de entrada para que su salida binaria sea 1 légico.

| EUIjH Al B | X
] s 0| 0] 1
] 0|11
1({0] 1

ANANDE | 1] 1| 0

Figura No. 1.5. Compuerta NAND
Fuente: (SIEMENS)

1.2.2. Controlador Légico Programable.

El autdmata programable es un sistema de control en estado sélido, sus siglas en Inglés
PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER, se encuentra en el mercado desde el afio

1996, mejorando las versiones con las necesidades del usuario.



Este autdémata programable puede ser montado y programado por el usuario, es utilizado
en la industria para automatizar procesos de funcionamiento, economizando costos de

mantenimiento, mano de obra y aumentando la confiabilidad en los equipos.

La versiéon 5.0 de LOGO! Soft Comfort, esta optimizada para los dispositivos LOGO, de la
serie 0BAS, tiene la capacidad de monitorear y controlar el estado de sus dispositivos de
entradas y salidas en tiempo real, regidas por un proceso secuencial de programacion.

Fuente: (Castillo)

FUENTE OE
AL FENTACION

INTERFACES DE Ll INTERFACES OF
ENTRADAS ‘ ﬁ PROCESADOR ﬁ P

NEPCRITVD DE
PFROGRAMACION

Figura No. 1.6. Estructura del PLC
Fuente: (SIEMENS)

1.2.2.1. Clasificacion de Controladores Programables.
En el mundo de la automatizacion los autbmatas se clasifican:

e Tipo Modulares.- estan compuestos por modulos o tarjetas adosadas al rack con
funciones definidas: fuente de alimentacion, CPU, tarjetas de entradas y salidas,
modulos de expansion. Fuente: (SIEMENS)



e Tipo Compactos.- tiene la caracteristica de integrarse en un mismo bloque de
alimentacioén, posee entradas y salidas y/o la CPU, pueden conectarse en serie con

otros parecidos para mejorar su capacidad. Fuente: (SIEMENS)

1.2.2.2. Autémata programable “LOGO SIEMENS”.

Es un moédulo utilizado en la industria, que permite solucionar y resolver dificultades de
proceso funcional de una maquina, también es utilizado en invernaderos, floricolas y de
uso residencial. Fuente: (SIEMENS)

Figura No. 1.7. Estructura fisica del PLC
Fuente: (SIEMENS)

1.2.2.3. Lenguajes de Programacion.
Para programar un proceso de automatizacién se debe contar con el software instalado

en una computadora y su cable de transmision de datos al autdmata, para que envie las

instrucciones de programacion.
Los lenguajes existentes de programacién son: FUP y KOP.

e Lenguaje KOP es una abreviacion “Kontatkts plan”, que en aleman significa Plan
de Contactos y esta familiarizado con el diseiio de esquemas de circuitos

eléctricos.



¢ Lenguaje FUP es una abreviacién “Funktions plan”, que en aleman significa Plan

de Funciones y esta familiarizado con los cuadros légicos del algebra booleana.
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Figura No. 1.8. Programacién por lenguaje FUP
Fuente: (infoPLC)
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1.2.2.4. Presentacion del “LOGO SIEMENS”.

El autémata programable Logo, es el médulo légico universal de Siemens y esta

compuesta por:

e Unidad de operacién y visualizacion.

e Software de programacion.

e Fuente de alimentacion.

e Interface entre el PLC y el software de programacion, por el cable.

¢ Unidad de procesamiento del PLC.

e Reloj Temporizado.

e Marcas Binarias.

e Entradas y salidas de activacién del PLC.

1.2.2.5. Modelos por su voltaje de alimentacién.

Siemens dispone de dos clases de tension:

Tabla No.1.1 Modelo por su voltaje de alimentacion.

Voltaje de Trabajo

<24
Categoria 1 voltios 12V DC 24V DC 24V AC
> 24
Categoria 2 voltios 115....240 VAC/DC
Fuente: (SIEMENS)
Y a su vez:

e Variante con pantalla de 6 entradas y 4 salidas.

e Variante sin pantalla de 6 entradas y 4 salidas.

e Variante con pantalla de 8 entradas y 4 salidas.

e Variante con pantalla de 8 entradas y 4 salidas.
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1.2.2.6. Versiones “LOGO SIEMENS”.
Siemens dispone de dos versiones: logo estandar y logo estandar extendida.

La diferencia esta en que logo estandar extendida, puede conectarse con mas modulos
de expansién y su conexién de transmision de datos es con cable Ethernet; mientras que
el logo estandar no permite estas ventajas, por ende su valor se incrementa mucho mas

que el otro. (siemens)

WERSION ESTANDARD LOGO LB11

Logo version estandar Logo version extendida

Figura No. 1.10. Versién Logos
Fuente: (Logo)

1.2.2.7. Variantes y partes del “LOGO SIEMENS”.

Cada variante esta integrada en 4 unidades de division, dispone de una interfaz de
ampliacion y facilita las 33 funciones basicas y especiales preprogramados para la

elaboracion de su programa.

Las variantes resumidas en la tabla, permiten la selecciéon del PLC o autdmata requerida

por el usuario, basandose en las caracteristicas de cada uno.
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Tabla No.1.2. Variantes del Automata Programable

Pantalla Designacion Alimentacion| Entradas Salidas |Caracteristicas
4 Reles
LOGO{12124RC |1224vce  |aDiamaLes | 2307104
4
Transistores
CON LOGO ;24 RC (24 VCC BDIGITALES | 247 0.3A (3in Reloj
PANTALLA 4

Transistores
LOGO ; 24 RC 24 VCA 8 DIGITALES | 230V * 104

4
Transistores
LOGD ;230 RC  |115, 240V CA |8 DIGITALES | 230V ™ 104

4 Reles  |Sin Visualizador

LOGO{12124RC |1224vec  |sDigmaLes | 220 10A | fsinteclado

SIN 4Reles  |Sin Visualizador
PANTALLA| 1060;24Rc |24avce  [sDigmaleg | #0104 | fsintedado

4 Reles  [3in Visualizador

23010A | /sinteclad
LOGO ; 24RC  [115,240 VCA|8 DIGITALES sin teclado

Fuente: (Logo)

Partes Fisicas “LOGO SIEMENS”

e #1 = Alimentacion

e #2 = Entradas

e #3 = Salidas

e #4= Receptaculo para modulo con capa
e #5=Panel de Mando

e #6=Pantalla LCD

e #7=Indicador de Estado RUN/STOP

o #8=Interfaz de ampliacion

e #9 =Codificacion mecanica

e #10= Codificacion mecanica

e #11= Guia deslizante

12
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Figura No. 1.11. Estructura fisica del autdmata programable
Fuente: (Logo)

1.2.2.8. Montaje y cableado “LOGO SIEMENS”.

Antes de montar y cablear el automata programable, se debe verificar sus parametros de

funcionalidad, para que cumpla con todas las normas obligatorias vigentes.

En este caso se va utilizar el logo 230 RC #, valores indicados para tensiones eléctricas
con un valor nominal de 115V CA/CCy 240 V CA/CC y 4 salidas tipo Relé de 230 V/ 10
AMP registrados en la Tabla 1.2.
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Figura No. 1.12. Montaje
Fuente: (SIEMENS)

Directrices Generales

1.2.2.9.

Directr

Utilice conductores con la seccién adecuada para la respectiva intensidad de
corriente. Para el cableado de LOGO! pueden utilizarse conductores con una
seccion comprendida entre 1,5 mm 2y 2,5 mm.

Los conductores han de tenderse siempre lo mas cortos posible. Si se requieren
conductores mas largos, debiera utilizarse un cable apantallado. Los conductores
deberian tenderse a pares: un conductor neutro junto con un conductor de fase o
un conductor de senales.

El cableado de corriente alterna y el de corriente continua a alta tension debera
separarse del cableado de sefializacion a baja tensidn mediante rapidas
secuencias de maniobras.

Se debe disponer de una proteccion eléctrica, para proteger los elementos de
control y fuerza contra un corto circuito.

No se debe apretar excesivamente los bornes de conexiéon. Par maximo: 0,5 Nm.

Desmontaje “LOGO SIEMENS”.
ices Generales
Para desconectar o conectar un cable a la entrada o salida del PLC, se debe

utilizar un destornillador con ancho de hoja de 3 mm.
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Figura No. 1.13. Desmontaje
Fuente: (SIEMENS)

1.2.2.10. Conexion de alimentacion “LOGO SIEMENS”.

Se utilizara el rango de 115 V C.A. a 230 V C.A, tensiones recomendadas por el

fabricante.

Tomar en cuenta que antes de realizar una conexion, se debe verificar los datos técnicos
de fabricacion del autémata y parametros como: voltaje, frecuencia, consumos de

corriente a las entradas y salidas.

Figura No. 1.14. Conexion eléctrica
Fuente: (Logo)
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1.2.2.11. Conexiones de entradas “LOGO SIEMENS”.

Las conexiones pueden ser sefiales eléctricas usando la activacion de pulsadores,
interruptores, sensores o sefales independientes de la conexién.

Estas entradas se identifican como |. Los nimeros de las entradas digitales se
identifican como ( I1, 12, 13...18) que corresponden a los nimeros de los bornes de
entrada del PLC Logo.

ENTRADAS FISICAS
TR

s DBED SPed

Figura No. 1.15. Conexion fisica a las entradas
Fuente: (Logo)

1.2.2.12. Conexiones de salidas “LOGO SIEMENS”.

La salidas de conexion del PLC 230 RC #, son 4 Relés de 230 V / 10 Amp. Estos
contactos estan separados del potencial de la tensidn de alimentacién y de las
entradas.

Sus contactos de salida pueden trabajar independientemente de una fuente de
alimentacién y pueden conectarse a distintas cargas, por ejemplo: motores,
contactores, focos de sefializacion, alarmas, etc.

Hay que tomar en cuenta la maxima corriente de conmutaciéon que puede ofrecer
estos contactos; en este caso pueden circular una corriente maxima de 10
Amperios.

Es preferible conservar en buen estado los contactos de salida del PLC o
autdémata programable, debido a las variaciones de corrientes.

Proteger con un Relé o contactor, el contacto de salida del Relé. (Logo)
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Figura No. 1.16. Conexion fisica a las salidas
Fuente: (Logo)

1.2.2.13 Teclas de programacion “LOGO SIEMENS”.

Para programar en forma manual, se puede utilizar las teclas de forma triangular, teclado

que permitira navegar e ir conectando los elementos caracteristicos de programacion.

Las teclas de cursor se activan en el display especifico en modo RUN y un texto de aviso

de activado.

TeclasAoV TeclasaoV

Figura No. 1.17. Teclas de programacion
Fuente: (Logo)
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1.2.2.14. Conexién “LOGO SIEMENS” a una PC.

Para conectar LOGO SIEMENS se necesita de un cable de conexion; para esto se debe
retirar la cubierta del programa Card del autémata programable e insertar el cable, y luego
con el otro extremo enchufar a la PC, de manera que se transmitira la informacién

procesada al automata.

Si su PC solo dispone de puertos USB (Universal Serial Bus), necesitara un convertidor y
los controles correspondientes, que permitan la conexién del cable Logo en el puerto USB
de su PC.

1.2.2.15. Software de programacion.

El programa que va a utilizar es Logo SoftComfort version 5.0. , que esta disponible como

paquete de programacion para la PC y que tiene las siguientes funciones:

e Simulacion del programa en la PC.

e Prueba en linea sobre de los estados de las variables de entradas y salidas.
¢ Almacenamiento de datos del programa en el disco duro.

e Transferencias de datos de PC al PLC Logo Siemens y viceversa.

e Actualizacion de la hora en tiempo real.

e Parametrizacién comoda de bloques.

e Programacion de bloques diferentes, segun el disefio de programacion.

e Ajuste de hora.

SIEMENS
LOGO!Soft Comfort V5.0

o Sfamens 2005

L

Figura No. 1.18. Software programacion
Fuente: (Logo)
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1.2.3. Moddulo didactico.

La mayoria de instituciones, universidades y empresas, requieren de un banco de

pruebas o médulos didacticos para sus laboratorios.

Equipos que permitiran que los estudiantes y profesionales, aprovechen 6ptimamente la

realizacion de practicas o pruebas.

Figura No. 1.19. Mdédulo Didactico
Fuente: (udep)

Para la construccién del moédulo didactico, se eligieron materiales y elementos que

permitiran el montaje de un laboratorio de automatizacion industrial basico.

El médulo didactico esta disefiado para que el estudiante tenga acceso y visibilidad a
todos los componentes eléctricos y electrénicos, de manera que pueda hacer uso de las

conexiones con facilidad basada en una guia de practicas
1.2.4 Contactor eléctrico.

Es un dispositivo mecanico que permite conectar y desconectar energia eléctrica,
accionado por una fuente de energia; sus contactos de cierre y apertura dependeran de la

energizacion de la bobina. (Vilches)

Esta formado por un nucleo magnético y una bobina capaz de generar un campo

magnético suficientemente grande como para vencer la fuerza de los muelles.
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Su nomenclatura 1-2, 3-4, 5-6 tiene la finalidad de abrir un circuito de fuerza o potencia,
A1 — A2 alimentacién de energia a la bobina y el contacto auxiliar 13-14 normalmente

abierto.

| (=3

| b |

8 o v~§&

1~ Contactos mdviles. 2 - Contactos fjos

3- Hiemo movl. 4 -Muele artagonista. 5 - Bobina.
6- Espira de sombra (an cordents allema)

7- Hiemo §0. 8 - Aimentacion bobina.

Figura No. 1.20. Contactor eléctrico
Fuente: (Vilches)

Caracteristicas:

e Tension nominal de trabajo para la bobina.
o Capacidad de potencia y corriente del contactor.
e Tipo de tensiéon C.C o C.A.

e (Capacidad de corriente nominal y maxima por los contactos de potencia y

auxiliares.
® , ® I PAAAAAANA
J l 1} L]
Ja- B M 'o
| I
| | b
| | AAAAAAAA
e : o, 1| 1 !

Figura No 1.21. Caracteristicas contactor eléctrico
Fuente: (Vilches)
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1.2.5 Motor eléctrico.

Tiene la capacidad de transformar energia eléctrica en mecanica, por medio de los
campos magnéticos. Su funcionamiento se basa en los principios de magnetismo,
interactuando en las bobinas ubicadas en el estator, generando campos magnéticos

donde se concentran las lineas de fuerza y desarrollando un campo magnético rotatorio.

Para producir este campo magnético rotatorio y, por lo tanto, un par de arranque se debe
tener un devanado auxiliar desfasado 9071 grados con respecto al devanado principal.

(Monografias.com)

Carcasa - Estator
Platilio B5/83

1.43 Retenedor 41,30 Rodamiento BS
11.00  Platillo AS/BS 51,30 Ventilador
1110  Piatillo AS/B3 5200 Capenua
13.19 Amndela 61.14 Tapacaja de bornes
13.30 RodamientoAS 66,50 Regleta de bornes

Figura No 1.22. Partes motor eléctrico
Fuente: (monografias.com)
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1.2.6 Luces tipo piloto.

Son dispositivos que tienen la capacidad de crear luz cuando estos estan energizados. Su
caracteristica es la de indicar y supervisar un proceso o sistema en funcionamiento, por
ejemplo; sefiales de aviso en tableros de control, activacion de alarmas, mal estado de un

motor, etc.

Figura No 1.23. Foco tipo piloto 110 V. AC
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

Para el médulo didactico se utilizara tres colores de luces: verde, amarillo y rojo, para la
simulacion del funcionamiento de un semaforo automatizado, incluido en una parte de la

guia de practicas.

1.2.7 Accesorios secundarios.
1.2.7.1. Conectores o bananas.

Son cables eléctricos que en sus extremos poseen conectores; mismos que permiten el
paso de la corriente eléctrica y facilitan las conexiones fisicas entre el médulo didactico y

los elementos de control y fuerza.

Figura No 1.24. Conectores o bananas
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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1.2.7.2. Estructura metalica.

Para el disefio fisico estructural se tomaron las siguientes medidas: de 0.70 cm de alto x
0.60 cm de ancho y un angulo de inclinacion de 7501 grados.

Figura No 1.25. Estructura del médulo didactico
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

1.2.7.3. Material acrilico.

Para el corte del acrilico de 3mm de espesor se tomaron las siguientes medidas: 0.70 cm

de alto x 0.60 cm de ancho.

Figura No 1.26. Acrilico del médulo didactico
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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CAPIiTULOII

DIAGNOSTICO Y BREVE DESCRIPCION DEL PROCESO INVESTIGATIVO
REALIZADO PARA LA IMPLEMENTACION DEL MODULO DIDACTICO.

2.1. Introduccioén.

Algunos centros formativos técnicos, no poseen este tipo de bancos de prueba o modulos
didacticos, que permitan familiarizarse con los nuevos conocimientos tecnoldgicos,

perjudicando al estudiante en si y a la sociedad.
2.2. Descripcion.

El presente proyecto presenta la elaboracién de un mddulo didactico con un autémata
programable de marca Siemens y sus elementos de control y fuerza, el mismo que

permitira la ensefianza tedrica-practica basada en la automatizacion industrial.
2.3. Definicién del problema.
Problema principal.

La mayoria de las empresas del Ecuador, instituciones técnicas y ciertas universidades,
no poseen bancos de prueba o modulos didacticos, que permitan a los estudiantes

afianzarse técnicamente con la automatizacién industrial.

El reto que enfrentan los nuevos profesionales en las empresas ante un proceso
industrial, es de mucha responsabilidad, es por eso que en la actualidad y con la
tecnologia en su auge, son necesarios los bancos de prueba o modulos didacticos en las
universidades, que permitan realizar pruebas pre funcionales y poder pasar a un proceso

de automatizacion en tiempo real sin errores.

Para ASAC, C (2009) un banco de pruebas es una plataforma para experimentacion de
proyectos de gran desarrollo. Los bancos de prueba brindan una forma de comprobacién

rigurosa, transparente y repetible de teorias probadas.
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2.4. Justificacion de los objetivos

Al implementar practicas de laboratorio de automatizacién industrial, se
beneficiara a los alumnos con los conocimientos basicos de programacion.

El moédulo didactico, sera entonces un complemento para el laboratorio en la
formacion integral del estudiante.

Con los conocimientos adquiridos en la materia de “Circuitos Digitales”, servira
de apoyo para la programacioén de bloques del “Logo SoftComfort”.

El estudio del hardware y software del automata programable “Logo
SoftComfort”, se podra simular, ejecutar y montar un proceso automatizado.
Con el estudio de las compuertas ldgicas y el disefio correcto de programacion,
el estudiante o profesional saliente, estara capacitado para fomentar y aplicar

sus conocimientos en el mercado de los autdmatas programables.

2.5. Marco Metodolégico.

El presente proyecto se dividié por etapas:

Etapa 1: Se hizo referencia a la recopilacién de toda la informacion necesaria
para la construccion del moédulo didactico, utilizando el método de analisis y
sintesis.

Etapa 2: Se realizd la esquematizacién y disefio del médulo didactico en
forma ordenada y distribuida, utilizando el método de modelacion.

Etapa 3: Elaboracion y construccidén del moédulo didactico, utilizando el método
experimental, para realizar diferentes pruebas de conexién y verificacion del

correcto funcionamiento del médulo didactico, basados en la guia de practicas.

2.6. Encuesta.

El propdsito de la encuesta es recopilar informacion acerca de los conocimientos tedricos

y practicos aplicados para los laboratorios de automatizacién industrial, que se realizaron

a un grupo de ex alumnos de la Escuela Politécnica Javeriana (Universidad que fue
cerrada por la SENESCYT.
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UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL
CARRERA DE ELECTRONICA Y TELECOMUNICACIONES

ENTREVISTA EX ALUMNOS ESCUELA POLITECNICA JAVERIANA.

1.- ¢Utilizo los moédulos didacticos o banco de pruebas para el laboratorio de

Control Industrial?

Sio Noo

2.- ;Cree que existe alguna ventaja con la teoria y la practica, aplicada en el médulo
didactico?

Sio Nono

3.- ¢Cree usted que la automatizacion industrial, pueda agilitar, mejorar y resolver

un proceso de funcionamiento?

Sio Noo

4.- ;Cree que haya beneficios para el estudiante, en la creacion de nuevos

modulos didacticos?

Sio Noo

5.- ¢Cree que la automatizacion industrial optimiza los tiempos de funcionamiento

de las maquinas?
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6.- ;Los bancos de prueba o moédulos didacticos permiten realizar ensayos de

prueba?

Sio Nooxo

7.- ¢ Usted conoce algunos tipos de automatas programables o PLC's?

Sio Nooro

8.- ¢ Cree que es de importancia los bancos de prueba en las industrias?

Sio Noo

9.- ¢Para poder automatizar cree que es necesario el estudio y comportamiento de

la Electrénica Digital?

Sio Noo

NOTA: La encuesta fue realizada a los estudiantes de la Carrera de Electrénica y
Eléctrica de la Universidad Politécnica Javeriana, que no llegaron a culminar sus

estudios.
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2.7. Resultados.
Pregunta 1.....NO

Llegaron a la conclusidon que nunca pudieron utilizar los bancos de prueba o los modulos

didacticos, por encontrarse en mal estado y desactualizados con la tecnologia.
Pregunta 2.....SIl

Las bases y conocimientos son necesarios para el desarrollo de un tema a estudiar; pero

al ponerlos en la practica, se refuerza la teoria.

La ventaja de conocimientos tedricos, técnicos y practicos, hacen la diferencia ante otros

prospectos profesionales.
Pregunta 3.....SIl

Con la apariciéon de la automatizaciéon industrial, la calidad de los procesos de

funcionamiento de las maquinas ha ido mejorando en todos los aspectos.
Pregunta 4.....SI

La tecnologia siempre esta innovando equipos; por lo que es indispensable continuar y

actualizarse con los nuevos conocimientos.

Con la creacion de nuevos moédulos didacticos, se lograra que los estudiantes mejoren su

nivel de conocimiento teérico y practico.
Pregunta 5.....SI

Estd comprobado que las empresas automatizadas generan mayor ganancia y

competitividad optimizando los tiempos de entrega del producto.
Pregunta 6.....SI

Estos permiten realizar pruebas prefuncionales de un sistema, para pasar a una etapa de

funcionamiento sin errores.
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Pregunta 7.....NO

La universidad no contaba con estos equipos, por lo que no hubo los conocimientos

necesarios.
Pregunta 8.....SI

Son necesarios los mddulos didacticos o bancos de prueba, para realizar ensayos de

funcionamiento de un equipo o maquina.
Pregunta 9.....SI

El disefio de programacién se basa en los circuitos combinacionales de las compuertas

l6gicas.
Pregunta 10.....SI

Para que el estudiante pueda adiestrarse tedrica y técnicamente con los equipos de

automatizacion y control.

Tabla No.2.1 Estadistica de conocimientos de automatizacion industrial en las empresas.

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

100
90
80
70
60
50
40
30

% de conocimientos

20
10

I

Estudiantes

Técnicos

Técnologos

Ingenieros

Master

|l%

10

15

45

85

90

Fuente: (J&come Pablo, 2015)
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CAPITULO Il
PRESENTACION DE RESULTADOS
3.1. Introduccion.

En la actualidad los procesos industriales en funcionamiento, son llevados por estos
autdbmatas programables, por tanto, los estudiantes no pueden estar fuera de este

conocimiento que abarca la automatizacion industrial.

El desarrollo del proyecto surge como respuesta a la necesidad de crear un modulo
didactico compuesto por un autémata programable y sus elementos de control para el
laboratorio de electrénica y telecomunicaciones, que permitira a los estudiantes adquirir
los conocimientos basicos de programacion y puedan interactuar fisicamente con el

modulo didactico.

El proyecto consta de la construccion, disefio e implementacién del modulo didactico y la
respectiva documentacion, para la programacion del PLC, comprendida en una guia de
practicas.

3.2. Propuesta solucion al problema.

El proyecto estd basado en cuatro etapas y planteado en el siguiente diagrama de

blogues para su correcto funcionamiento.

PEMTURA - . 1 A
- ESTRUCTURA: - - |- - | :: ELEMENTOS. - - -

Figura No 3.1. Disefno Etapas modulo didactico
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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Etapa Mecanica.

La etapa mecanica servira para ensamblar los materiales metalicos para la construccion

de la estructura metalica.

Para la fabricacion de la estructura es necesaria la adquisicion de equipos

metalmecanicos como: suelda eléctrica, taladro, compresor, etc...

Figura No 3.2. Armazoén del médulo didactico
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

Etapa Eléctrica.

Esta etapa servira para realizar las conexiones eléctricas, en todos los componentes y

elementos que comprende el médulo didactico.

Figura No 3.3. Conexiones eléctricas
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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Etapa Electronica.
La etapa de electrénica se dividira en dos etapas de hardware y software.
o Etapa de hardware.
Conexiones y estructura fisicas que posee el autébmata programable.
o Etapa de software.

Programa que hace que el ordenador o autémata programable realice un

proceso de automatizacion.
Etapa Ensamblaje.

Culminado las etapas de mecanica, eléctrica y electronica, se podra realizar la etapa de

ensamblado; que permitira el funcionamiento del modulo didactico en su totalidad.
3.2.1. Diseio de la etapa mecanica.

El disefio y elaboracion corresponde a las medidas de 0.60 cm ancho x 0.70 cm de alto y
con una tuberia cuadrada de 2 pulgada, mismo que servira para el asentamiento de la

plancha acrilica.

Figura No 3.4. Disefio etapa mecanica
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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3.2.2. Diseino de la etapa eléctrica.

3.2.2.1. Etapas circuito eléctrico médulo.

10 ETAPA DE: !
1 ALIMEMTACION

C U DISENO -
- ELECTRICO PLC-

Lo I DISENG
© - CETAPADE : ' sttt © - ELECTRICO - -
R S DA I MOTOR. |

Figura No 3.5. Etapas eléctricas del modulo didactico
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

Etapa de Alimentacion.

En esta etapa se alimenta con energia eléctrica alterna “110 -120 V”, con el fin de
proporcionar puntos eléctricos estratégicos en el médulo didactico, para que el estudiante
tenga la facilidad de maniobrar sus conexiones y ademas, proporcionar energia a todos

los elementos que componen el mddulo didactico.
Etapa de Control.

En esta etapa se alimenta las entradas y salidas del automata programable de marca
Siemens e igualmente los interruptores simularan fisicamente el paso de energia a las

variantes de entrada del autdmata.
Etapa de lluminacion

En esta etapa se alimenta a las cargas que se encuentran ubicadas en el médulo y esta
compuesta por tres luces pilotos de diferente color, que permitiran la simulacion fisica de

un semaforo y el funcionamiento de un motor 1/8 Hp monofasico.
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Figura No 3.6. Elementos de fuerza
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

3.2.3. Diseino de la etapa electrénica.
3.2.3.1. Antecedentes control industrial.

En las antiguas industrias utilizaban demasiada cantidad de cable, para realizar
instalaciones industriales de control automatico; haciéndolo muy trabajoso y fastidioso al
tratar de solucionar fallas en el sistema, ya que se tenia que hacer todo un barrido del
problema.

En la actualidad las empresas han optado por la tecnologia de la Automatizacion,
aplicando los Controladores Légicos Programables conocidos también como PLC’s o

autématas programables, brindando una solucidn 6ptima para el control de circuitos.
3.2.3.2. Presentacion del automata programable.

El autémata programable es un moédulo universal, comprendido entre uno de los mejores
en el mundo; su disefo y construccion es elaborado por la prestigiosa empresa Siemens;
autémata que ha permitido trabajar en los sectores industriales, textiles y educativos con

éxito.
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Presenta grandes ventajas; como instalaciones rapidas, reduccion del area de trabajo,

creacién de programacion mas sencilla y ahorra espacio en los tableros de control.

Por el momento cuenta con un disefio compacto con 8 variables de entrada y 4 de salida,
y una gran cantidad de funciones practicas de acuerdo a nuestro modelo compuesto por 8

funciones basicas, de 21 hasta 28 funciones especiales para soluciones flexibles.
3.2.3.3. Hardware del autémata programable.

Su hardware es la parte palpable “piezas fisicas y accesorios” que componen el autémata,

donde se puede dividir en:

e Unidad de Control de Proceso (CPU), microprocesador que es elemento o parte
fundamental para coordinar y procesar datos y actuar de acuerdo a los comandos
de programacion.

e Fuente de Alimentacion, consiste en el suministrado de las corrientes continuas

que necesitan los circuitos eléctricos.

Para el proyecto se utilizara el PLC Logo 230 RC, que requiere una tension de
alimentacién de 115/230 V AC, con un margen admisible de 85 a 265 V AC.

Cuenta con cuatro salidas tipo Relay con capacidad maxima de corriente de 10 Amp; su
temperatura de almacenamiento es de -40 a + 70 C y la temperatura de trabajo o

ambiente es de 0 a + 55 C.
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Figura No 3.7. Hardware del Autémata Programable
Fuente: (Logo)

3.2.3.4. Software del autdmata programable.

Con el software en funcionamiento, se podra realizar un programa para el automata
programable, que simplemente consiste en ejecutar un esquema de conexiones

eléctricas, representados mediante bloque légicos.

La programacion se basa en la lista de contrastes o bornes, una lista de funciones basicas

y una lista de funciones especiales.
3.3. Partes programacion del Logo SoftComfort.
3.3.1. Contrastes y bornes.

Estos identifican las entradas, salidas, marcas virtuales y niveles de tension, que se les

conoce como contrastes.

En el software y en el programa se le identifica mediante la letra I, llevando la numeracién
a la derecha (11, 12, 13.....18). Las salidas digitales se le identifican mediante la letra Q, y la
numeracion (Q1, Q2, Q3y Q4).
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La cantidad de salidas digitales dependera de las caracteristicas del automata “mientras

mas salidas tenga, mas costoso sera el automata programable”.

Los niveles de tension se identifican como: hi (alto = 1) y lo (bajo= 0), nos permite

mantener un bloque en un constante de estado ya sea alto o bajo.

- LOGO!Soft Comfort

C|S|le hi|Q|X| M||A AQAM

Figura No 3.8. Contrastes y bornes
Fuente: (Logo)

3.3.2. Funciones basicas GF.

Son elementos légicos sencillos basados en la algebra de Boole: AND, OR, NOT, NAND,
NOR y XOR.

- TSGIT ComTort

& st| &) af > 21)=1] 1)

Figura No 3.9. Funciones basicas.
Fuente: (Logo)
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3.3.3. Funciones especiales SF.

Son bloques que permiten las funciones de temporizadores, contadores, interruptores y

otros que realizan un programa mas complejo.

2 |LOGO!Soft Comfort.

| i Constantes
& Digital
" Er

FUNCIONES ESPECIALES

Figura No 3.10. Funciones especiales.
Fuente: (Logo)

3.3.4. Logo SoftComfort V5.0

Es un software de programacion compatible con Windows 95 en adelante que permite

crear, probar y simular disefios electronicos de control en un computador.

SIEMENS
LOGO!Soft Comfort V5.0

£ Siernans 2005

Figura No 3.11. Logo SoftComfort V5.0
Fuente: (Logo)
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3.3.5. Entorno de programacion.

Al abrir el programa aparece la interfaz de usuario vacia, para generar un nuevo proyecto,
basta ir a la barra de menu y seleccionar Archivo / un nuevo documento/ lenguaje en el

que queremos programar.

En esta parte se dispone de las herramientas necesarias para la creacion de esquemas
eléctricos, llamada interfaz de programacion. En esta plataforma de programacion se

dispone de simbolos y enlaces del programa.

'(ii e BOCON oWl B HETEeTe veiaa dedd :
Dr@-kEil ju@x on TIM=HE 20 BHY 2]
e e T TR T
= = o R --
it + trarsds
|_| Taxia n rurece
T ep—
H & Frado d et
# Dobordo 1 ol
TN E e
-Ir o .::-:J.-L.
l'\_ = L Rk

¥ Irdrsde arabopos

B 8tarch s dasrrrancn
T —
T ——
T et e e [ e b

Pl 25 de bk dopwrwcn pos fam

& e & npdn aEarra
% e ke sl sdor w -
¥ [ ¥

EM W] Lo

Figura No 3.12. Pantalla Logo SoftComfort V5.0
Fuente: (Logo)

1) Barra de Menus

2) Barra de Herramienta Estandar

3) Interfaz de Programacion

4) Ventana de Informacion

5) Barra de estado

6) Constantes Bornes de Conexion / Funciones Basicas / Funciones Especiales
7) Barra de Herramientas
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3.3.5.1. Barras de menu.

Se encuentra ubicada en la parte superior del programa, contiene distintos comandos

para editar y gestionar e incluye configuraciones y funciones de transferencia.

) LOGO!Soft Comfort

Brchivo  Edicion Formato Ver Heramientas Ventana 7

Figura No 3.13. Barra de menu
Fuente: (Logo)

3.3.5.2. Barras de herramienta estandar.

Estos iconos ubicados de esta barra permiten realizar, entre otras, las siguientes
operaciones: crear, cargar, guardar o imprimir un programa ya existente; cortar, copiar y

pegar objetos de un circuito o transferir datos desde y hacia el autémata.

JFrehee Edcen Formato  wer | Merramentas | wentana ¢

D@~ HdE & BRBRX oo FIM =HE 4

i Propiedades de Esquema eléctricob

| Comentario | Estadistica | Paginaz || Pardmetroz

Autor: | Pamazaqui

Mombre del proyecto: |

Mombre de la instalacion: |

Cliente: |

M® de diagrama:

Comprobadao:

Compatiia:

Wersid:

Mastrar en nuevo archivo

Figura No 3.14. Barra de herramientas
Fuente: (Logo)

40



3.3.5.3. Interfaz de programacién.

Pantalla para disefiar los circuitos electrénicos de automatizacion y comunicacién, entre

los diferentes bloques que ofrece el programa.

- P8 IBEX o0 T I vEBE 764 ek
..... Constanles A nmn Ex_03lsc nmn Esquema eléctico? n_ln':n E squema elécticod rl_|n':nEsquErr|a eléctic
= Digital
o Entada
o8 Tecla de cursor

= Bit de registro de desplazamiento
+ Iz Estado O [bajo}
- hi Egtado 1 [alo) "
- @ Salida T

- * Borne abierto
LM Maca
=-Analégicos
Lo M Epbrada analdgica

-# Salida analdgica 21
L8N W aica analdgica
unciones basicas
-~ aND (flanco)
* NAND
- MAND [flanco)
M oR

L NOR
OB

Bk > BB E S W
-

Figura No 3.15. Interfaz de programacién
Fuente: (Logo)

3.3.5.4. Ventana de informacion.

Muestra la informacién e indicaciones, mientras se esta disenando.

fj Ventana de informacian

Figura No 3.16. Ventana de informacion
Fuente: (Logo)
3.3.5.5. Barra de estado

Permite verificar el estado simulado de las entradas y salidas, de un disefio automatizado

en prueba.

a1

£
((ﬁ ((ﬂ ,__h == W 00 L 18:24:-38 (2
2 11 .

Figura No 3.17. Barra de estado
Fuente: (Logo)
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3.3.5.6. Constantes bornes de conexion / funciones basicas / funciones especiales.

Dispositivos légicos de Algebra de Boole y funciones especiales, que permiten desarrollar

un disefo de programacion.

g LOGO!'Soft Comfort

archivo  Edicidn  Formako Yer  Herramientas Ve
O~~~ @S 1 B
m = Esztado O [bajo) ”~
----- hi Eztado 1 [alta)
I:E ----- 2 Salida
----- ¥ Borne abierto
bt o M arca
=-Analdgicos
----- A Fnrtrada analdgica
----- # Salida analogica

----- a4 b arca analagica

Funciones basicas

..... & ARD

..... £ ARD [flanco)
..... & klaMD

..... "~ MAMD [flanco)
----- ® 0OR

Funciones especiales

= Temponzadores
FRetardo a la conexidn

Retardo a la dezconexion
----- 1 Retardo conesidn/desconexidn
----- I+ Retardo conexidn memorizado
Felé de barrido [Salida de impulzos)
Felé de barido dizparado por flance
Generadaor de impulzoz azincrono
Generador aleatorio s

=
----- L

.
..... il

[
..... r
1
..... im
..... un

I
..... 01

< >

Figura No 3.18. Constantes bornes de conexion

Fuente: (Logo)
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3.3.5.7. Barra de herramientas simulacion.

Esta opcion nos permite simular un disefio de automatizacion.

2 L0GOISoft Comfort

Archive  Edicidn  Formato  Wer Herramienktas Wentama 7

- Dr@-e W& P R@EX oo FIM =EE JaQ @GN
.............. : bEstadOU[baIO]A T Ev 03 e | T, Esquema clctiooz | T, E squema clécticod | T s
i Estado 1 [alto) |
Salida

S ¥ Bome abierto
L™ Marca
=-Analégicos
: Entrada analdgica
: Salida analdgica
Loam Marca analdgica
Funciones basicas

& AND

E AND [Aanco)
..... & AND

*= NAND [flanco)

B001

SIMULACION

Sy PEEED S 7 B

..... ESNINTal=1
Simnulacién_F3 .
Lo b MOT
Funciones especiales
= Temporizadores
to Ll Fietardo a la conexidn
-+ #H Retardo a la desconexidn

i Retardo conexidn/desconexisn
Fetardo conexidn memorizado
Felé de barido [Salida de impulsos)
FRelé de barrida dizparada por flance
‘o Gienerador de impulsos asincrono
L Generador aleatorio

8

o
m
=
o
=
-
a
@

Figura No 3.19. Parametro de simulacion
Fuente: (Logo)

Bajo la interfaz, se debe tomar ciertos iconos para el control de la simulacion.

L] Do r:'ﬁ-"..]'ﬁ'
ﬁﬁ!ﬂ “5- A

Figura 3.10 Ventana de Informacion.

= | Iniciar la simulacion.

N Detener la simulacion.

Interrumpir la simulacion (pausa).

il

Figura No 3.20. Opciones de simulacién
Fuente: (Logo)



3.3.5.8.

Propiedades de los bloques.

Un bloque es una funcion que convierte la informacién de entrada, en informacién de

salida. Para poder conectar los bloques es necesario elegir la conexiéon deseada en el

menu Co. El menu Co debe su nombre al término inglés Connector.

4 LOGO!Soft Comfort

Archivo

- dE { RBRX oo F3M

Edicion Formato Wer Herramientas Wentana 7

Mgy, Ex_033c

Constantes ~

Rl 4Q

nﬁu Ezquema eléctrical |

= Digital

----- I Entrada

----- 2 Tecla de cursar
5 Bit de registio de desplazamiento
Estada 0 [bajo)

o 1 [alto)

----- 2 Salida
----- * Bomne abierto
----- ™ Marca
=-Analdgicos

----- A Entrada analdgica
----- #a Salida analdgica
----- oM M arca analdgica
Funcionesz basicas

L B AND

2 AND [flanco)

‘\ )

conector

AL YRERE L |

Figura No 3.21. Conector o borne
Fuente: (Logo)

Funciones Légicas.

Los blogues mas sencillos son las funciones légicas: AND y OR. Las entradas I1 e 12

estan conectadas al bloque OR, y las ultimas entradas que no se utilizan se programan

con una X.

B0,

1111

Figura No 3.22. Simbolo del bloque
Fuente: (Logo)
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3.3.5.9. Representacion de un bloque.

Se ha previsto realizar la estructura interna de un bloque, para ayudar al usuario a

identificar, conectar y controlar un circuito en conjunto.

Visualizacion en el display de LOGO! Nimero de bio-
Aqui hay conectado " _ queiglgré:du
otro blogue ) 4 +RAL ’
WX
Entrada — ., B2
T13
X
Terminal no recesé.ric- Salida

Figura No 3.23. Representaciéon de un bloque
Fuente: (Logo)

3.3.5.10. Conexién y asignacién de bloques.

Cada vez que se

inserta un bloque al programa Logo, asigna un numero
automaticamente a dicho bloque.

Por medio del niumero del bloque, muestra la conexion y orientacion de los bloques en el

programa.

__ Namero de blogue

B2 %

x - 1 /" Existe conexidr,
con estos bloques,

I1 / TEN
12 | R
I3

B3
x | 1
I4 - ———
I5- Bl
I6

- Moverse en & programa con tec ad

Figura No 3.24. Conexion y asignacion de bloques

Fuente: (Logo)
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3.3.6. Reglas para programar Logo.

Regla 1

Cambio del modo de operacion

La modificacion de los valores de tiempo y de parametros en un programa ya
existente, pueden realizarse los modos de parametrizacién y programacion, del
LOGO! Que se encuentra en modo RUN, es decir, que el programa continta en
procesamiento.

Para acceder al modo RUN se debe ejecutar el comando de menu “ STAR” DEL
MENU PRINCIPAL.

En el modo RUN, para regresar al modo de operacion “Parametrizacion, debera

pulsar la tecla ESC.

Regla 2

Cambio del modo de operaciéon

El programa debe introducirse siempre desde la salida hasta la entrada.

Es posible enlazar una salida con varias entradas, pero no conectar varias salidas
a una entrada.

Dentro de una ruta del programa no se puede enlazar una salida con una entrada

precedente.

Regla 3

Posicionamiento del cursor.

Si el cursor se representa subrayado, significa que se puede posicionar.
- Pulse lasteclas 4, ®» ¥ o A simueve el cursor en el programa .
- Cambie a elegir “borne/bloque” seleccionando OK.
- Termine la introduccion del circuito pulsando ESC.
- Pulse las teclas ¥ o & para elegir un bloque o borne.
- Confirme seleccionando ok

- Pulse ESC para retroceder un paso.
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El automata programable sélo puede almacenar programas completos y correctos, caso

contrario no puede abandonar el modo de servicio de programacion.

3.3.7. Vista de conjunto de los menus de LOGO!.

Modo de operacién "Programacion”
B S o TR
Mend principal
>Program. .
Card. .
Clock. .
Start

SIEMENS

me = LOGO!

Meni Programacid
>Bdit..

Clear Prg
Password

>me —=Card
Card— =3

>Set Clock
&/W Time

Sync

Figura No 3.25. Parametros de programacion basico

Fuente: (Logo)

3.3.8. Modo de operacion de “parametrizacion”.

Menu desplegado en la pantalla del autémata programable.

>Stop
Set Param
Set Clock

Prg Name

Figura No 3.26. Panel de programacion
Fuente: (Logo)
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3.3.9. Introduccién y arranque del programa.

Si una vez disefiado un circuito se desea introducir el mismo en el autdmata programable,

procédase conforme al siguiente eje.

e Usted ha conectado el autdmata programable a la red y aplicado tension de
alimentacién, mostrando en el display “NO PROGRAM”.

e Conmute LOGO! en el modo de PROGRAMACION pulsando la tecla ESC, a
continuacién pasara al menu principal de LOGO!:

e Después de haber seleccionado PROGRAMACION con la tecla OK, se
despliegue en el display, la opcidon de EDIT PRG., permitiendo escoger otros

parametros como Card, Clock, Start con el cursor del automata 4, », ¥ o A

>Program. . ~Edit..
Falta programa|| Card.. Clear Prg
Press ESC Clock. . Password
- Start

Figura No 3.27. Pasos de programacion
Fuente: (Logo)

3.3.10. Programa de prueba en forma manual.

Para que el usuario vaya adaptandose con el autémata programable, se realizara un

ejercicio de prueba.

Esquema:
En el esquema el circuito tiene el aspecto siguiente:

Figura No 3.28. Programa de prueba
Fuente: (Logo)
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Traducido al programa, significa que el relé K1, es la salida de Q1 y controlado por un
bloque OR.

Programa:

La entrada del bloque OR va seguida de 11 e 12, estando conectados S1a |1y S2 a 12.

El programa en LOGO! tendra esta apariencia.

Figura No 3.29. Pasos de programacién
Fuente: (Logo)

Cableado:

Diagrama de conexiones en el automata

L1

N

K

Figura No 3.30. Conexiones fisicas
Fuente: (Logo)
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El autémata arranca el programa y muestra el siguiente display:

Cuadro de visualizacion de LOGO! en modo RUN

Fecha vy hora actual

Lu (s6lo para variantes con reloj).
Q0eBp01L-27 Este indicador parpadea mientras
no se ajusten la fecha y hora.

4 Teca p

-— Enfradas |1 hasta |9

Iz
..

123456789
1..0123456789) *— Enfradas 110 hasta 119

2..01234 g |
|~ ————— Enfradas 120 hasta 124

4 Teca p

Salidas Q1 a Q9
. 123456789| =

..0123456 4 Salidas Q10 a Q16

4 Teca p

M:
. 123456789
1..0123456783( *— Marcas M10 hasta M19

2..01234 5
[T ————— Marcas M20 hasta M24

a— Marcas M1 hasta M9

4 Teda p

ESC+Eey ) .
e 4 teclas de cursor para intervencion manual

4 } -« en el programa (ESC + tecla deseada)
h

Figura No 3.31. Modo RUN del automata programable
Fuente: (Logo)

MODO RUN: procesa el programa y lee primero los estados de las entradas, luego
determina el estado de las salidas a partir del programa introducido y las conecta o

desconecta.
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I: Entrada/salida presenta el
. : e estado 1" Jverso
e l Entradalsalida presenta el

1..0123486789 1
2..012 3;. estado '0"; no inverso

. 123456789
.0if3456

Q:
0.
1.

En este gjemplo, solamente 11, 115, Q8 v Q12 son “high®.

Representacion del estado en el display

T T
L1 S1LAY., 82

Si el interruptor 51 esta
cerrado, se habra aplicado
tension a la enfrada 11 vy ésta
presentara el estado '1°.

Dbser\renms. @ D@
esto por medio
de nuesiro LOGO! calcula el estado de

ejemA%: 1: las salidas con el programa.
0.. li3sse780

1..0123456780
2..01234

Q: La salida Q1 tiene aqui el

0.. i23455?39 estado 1",
1..0123456

Si Q1 presenta el estado 17,
LOGO! utilizard el relé Q1 y
el consumidor en Q1 recibira
tension.

Figura No 3.32. Representacion del display
Fuente: (Logo)

3.3.11. Espacio de memoria y tamafio.

El tamafio de un programa en LOGO! esta limitado por la memoria (ocupacién de

memoria de los bloques).

Memoria de programa:

En el autémata programable sdlo se puede utilizar un numero limitado de bloques
para el programa y la segunda limitacion resulta del numero maximo de bytes
disponibles que puede contener un programa.

El nimero de bytes ocupados puede calcularse sumando los bytes de las

funciones utilizadas.
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¢ Memoria remanente (Rem):
Es el rango en el que autdmata guarda los valores reales actuales que se deben
mantener de forma remanente, por ejemplo, el valor de contaje de un contador de
horas de funcionamiento. En bloques con utilizacion selectiva de la funcion de

remanencia, esta area de memoria sélo se ocupa si se ha activado la remanencia.

Recursos disponibles

Un programa en LOGO! puede ocupar, como maximo, los siguientes recursos:

Tabla No.3.1 Recursos disponibles bytes

Bytes Bloques REM

2000 130 60

Fuente: (Logo)

El automata programable vigila la utilizacién de la memoria y sélo ofrece en las listas las

funciones para las que haya suficiente memoria disponible.
3.3.12. Ocupacion de memoria en las funciones.

En la tabla se puede ver en forma esquematica la memoria requerida por las funciones

basicas y especiales.
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Tabla No.3.2 Memoria de las funciones

Funcicn

Funciones basicas

Y (ANDY)

¥ con evaluacion de flanco

MAMD (Y NEGADA)

Y—MEGADA con evaluacion de flanco
OR (O)

MOR (O no)

XOR (O exclusiva)

NOT {negacion)

Funciones especiales

Tiempos

Retardo de activacion

Retardo de desactivacion

Retardo de conexion/desconexion

Retardo a la conexion memorzado

Rele disipador (salida de impulsos)

Rele disipador activado por flancos

Generador de impulsos asinc.

(zenerador aleatono

Interruptor de alumbrado para esca-
lera

FPulsador de confort

Temporizador semanal

Temporizador anual

Contador

Contador avance/retroceso

Contador de horas de funcionamiento

Fuente: (Logo)



Zona de memoria

J

12

12

8

12

Recursds ocupados por el programa

Limites de mesmaria en LOGOI

Aun disponibles en LOGO!

Figura No 3.33. Modelo de memorias de un circuito
Fuente: (Logo)

3.3.13. Lista de funciones basicas GF.

Son elementos logicos sencillos del algebra de Boole, se especifican como bloques de

funciones basicas para la introduccion de un circuito.
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Tabla No.3.3 Representacion de los bloques basicos

Representacion
en el esguema

Designacion de la
funcién basica

Conaxidn an sers

COMACHD da cianme

j
(AND)

¥ con evaluacion
de flanco

—-

Conexidn en para-
lals contacto da

Y-NEGADA
(NAND)

Y-NEGADA con
evaluacion de

Representacion
on al esgquema

Conexion en para-
lelo contacto de
T

e T T
Conexidn en se-

ne contacio de
apertura

Fuente: (Logo)
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3.3.14. Lista de funciones especiales SF.
Son bloques especiales, que se especifican como temporizadores, contadores,

enclavadores y etc.

Tabla No.3.4 Representacion de los bloques especiales

Fuente: (Logo)
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3.3.15. Conectar LOGO! a un PC.

Para poder conectar LOGO! con una PC, se necesita el cable de conexion, por lo tanto se
retira la cubierta o el médulo de programa (Card) del autdmata programable e insertar el

cable, del otro extremo se enchufa en la interface del PC.

Figura No 3.34. Interfaz automata programable y programa
Fuente: (Logo)

Conectar el cable de PC en el puerto USB

Si el PC solo dispone de puertos USB (Universal Serial Bus), necesitara un convertidor y
los controles correspondientes, que permita la conexion del cable de LOGO! en el puerto
USB del PC.

Para la instalacion de los controles del convertidor debera seguir las instrucciones del
fabricante.

Al seleccionar el control debe indicar correctamente la version de su sistema operativo

Windows

Conmute LOGO! en el modo operativo PC_LOGO

1. Conmute LOGO! con/sin pantalla en STOP desde PC o seleccione ESC / > Stop en un

dispositivo con pantalla y confirme con 'Yes'.
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Mientras LOGO! esta en STOP y esta conectado al PC, se comprenden los siguientes
comandos de PC:

e Conmutar LOGO! en modo RUN.

e Leer/escribir programas.

e Hora, leer/escribir horario de verano/de invierno.

2. Al iniciar el proceso de carga o descarga en modo STOP, aparece automaticamente la

siguiente indicacion.

PC<> m4 my - LOGO!

Figura No 3.35. Transmision de Informacién
Fuente: (Logo)

Para otras versiones de dispositivo con/sin pantalla hasta O0BA3, el cambio al modo
operativo PC_LOGO es automatico:

1. Desconectar la tension de alimentacion de LOGO!.

2. Retirar la cubierta o el médulo de programa (Card) y conecte el cable en ese
punto.

3. Volver a conectar la tension.

LOGO! pasa automaticamente al modo operativo PC_LOGO.

Ahora el PC puede acceder a LOGO!. Consultar el funcionamiento en la ayuda en
pantalla de LOGO! SoftComfort.

3.4. Etapa de ensamblaje y montaje.

El mdédulo didactico cuenta con todos los elementos necesarios para su ensamblaje,

basado en la estética, distribucion y robustez del médulo.

o Estética:
Espacio ordenado de todos los elementos que compone el médulo didactico con

su respectiva identificacion; permitiendo un buen nivel de presentacion.
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3.4.1.

Distribucién:

Ubicacion ordenada de los elementos de control y fuerza en el médulo didactico
Robustez:

Estructura metdlica disefiada para soportar las practicas requeridas por los

estudiantes.

Distribucion espacial de los elementos.

Se observaron parametros de estética, distribucién y seguridad.

3.4.2

El autdmata programable se ubica en la parte izquierda- centro, junto con los
interruptores como simuladores de entrada.

Los elementos de fuerza como los contactores, estan ubicados en la parte
izquierda-inferior.

El semaforo a escala esta ubicado en la parte derecha-superior, elemento utilizado
para la guia de practicas.

El motor eléctrico monofasico de potencia “1/8 Hp”, esta ubicado en la parte

derecha- inferior, elemento utilizado para la guia de practicas.

Dimensiones y vistas del médulo didactico.

Para tener una imagen real a la dimension fisica del médulo didactico, es de importancia

mostrar las vistas, asi como las medidas a escala de los mismos.

3.4.21

Vista frontal.

Medidas ajustadas para la elaboracién fisica del médulo.
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0.70 cm

Figura No 3.36. Vista frontal del proyecto
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

3.4.2.2 Vista lateral.

Medidas ajustadas para la elaboracion fisica del moédulo.

Figura No 3.37. Vista lateral del proyecto
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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3.4.3. Pruebas de montaje y funcionamiento.

Se comprobdé el funcionamiento de los tres contactores, energizandolos con 120 VAC.

Figura No 3.38. Pruebas de funcionamiento contactores
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

Verificacion de encendido de las luces tipo piloto, energizandolos con 120 VAC.

Figura No 3.39. Pruebas de funcionamiento luces piloto
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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Verificacion de funcionamiento de motor, energizandolo con 120 VAC.

Figura No 3.40. Pruebas de funcionamiento motor eléctrico
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

3.5 Evaluacion Técnica

Tabla No.3.5. Evaluacion Técnica

EVALUACION TECNICA
PROCEDIMIENTO FUNMCIOMAMIENTO
CORRECTO INCORRECTO
Encendido foco amarillo ok
Encendido foco rojo ok
Encendido foco verde ok
Contactor 1 ok
Contactor 2 ok
Contactor 3 ok
Motor Electrico ok
Puntos de energia ok
Automata Programakble " Siemens” ok
Cables - Banana ok
Breiker ok
Entradas Automata Programable ok
Salidas Automata Programable ok

Fuente: (Jacome Pablo, 2015)



3.6 Presentacion final del médulo didactico.
Se presenta dos tipos diferentes de imagenes: frontal y lateral.

3.6.1 Imagen frontal
Se realizaron dos fotografias para este tipo de vista, una en plano abierto, para observar
la estructura general del moédulo y la otra de tipo acercamiento frontal, para que el usuario

pueda identificar correctamente los elementos y el disefio del médulo.

Figura No 3.41. Plano abierto
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

Figura No 3.42. Acercamiento frontal
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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3.6.2. Imagen lateral.

Fotografia informativa para el usuario.

Figura No 3.43. Acercamiento lateral
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)

3.7 Diseno eléctrico del moédulo didactico.

DIZEMO ELECTRICO DEL MODULO DIDACTICO
FASE
HEUTR]

SEMAaFORO

IMTERRUFTORE=

HOTOR
ELECTRICO

MEUTRO

Figura No 3.44. Diagrama eléctrico del modulo
Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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3.8 Parametros de los elementos.

La mayoria de los PLC’s de marca SIEMENS existentes en el mercado
ecuatoriano, funcionan con una alimentacion de 115/230 V AC y con un
margen admisible de 85 a 265 V AC, dependiendo de sus caracteristicas
individuales de funcionamiento. Para el proyecto se utilizé un PLC de marca
SIEMENS LOGO con 8 entradas de control y 4 salidas tipo relay, con un rango
de trabajo de 110 a 220 V AC.

Para la energizacion del moédulo didactico, se utilizé energia proporcionada por
la red publica; permitiendo el encendido del PLC.

Las luces tipo piloto, que simularon el funcionamiento del semaforo, consumen
una corriente de 0.5 m Amp, con un rango de trabajo de 110 V CA y una
tolerancia de +/- 15 %.

Los contactores funcionaron con un rango de voltaje de 110 V CA y con una
tolerancia de +/- 10 % para la energizacion de la bobina. Los contactos de
fuerza independientemente de la alimentacion de la bobina soportan una
corriente maxima de 35 Amp. El contactor tiene la finalidad de proteger las
salidas del PLC, alimentando con energia a la bobina del contactor a través de
las salidas del PLC.

Cada salida tipo Relay del PLC puede soportar una corriente maxima de 10
Amp, es por eso la utilizacion del contactor ante una variacion de corriente
excesiva y poder asi proteger la salida del PLC.

Se utilizé cable flexible # 14 AWG para las conexiones internas del modulo y

cable flexible # 16 AWG para las conexiones externas del PLC.

3.9 Ejecucion del proyecto.

Se disefo la estructura metédlica con una tuberia cuadrada de %2 pulgada con
las siguientes medidas de 0.70 cm ancho x 0.60 cm alto. Para esto fue
necesario la utilizacién de equipo metalmecanico, como soldadora, moladora y
un compresor para su acabado, permitiendo que el panel acrilico se asiente
sobre él.

El disefo eléctrico del moédulo didactico fue elaborado en Auto Cad 2014, para
el dimensionamiento e ilustracion de los elementos de control y fuerza en el

panel acrilico.
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e Se ensamblo el panel acrilico con tornillos de sujecion a los extremos y medios
de la estructura metélica.

e Se realizé un dibujo simétrico en el panel acrilico, para la ubicacion fisica de
los elementos de control y fuerza.

e Perforacién de huecos con broca 3/16”, en el panel acrilico, para el paso de los
conductores eléctricos y sujecién de los elementos con tornillos.

e Colocacion de la riel din para la sujecion el PLC y los contactores.

e Trazado del diagrama eléctrico en el panel acrilico, con marcadores de color
negro y rojo, para identificacion de la fase y neutro respectivamente.

e Ubicacioén de los elementos de control y fuerza en el panel acrilico.

e Cableado interno y externo del modulo didactico.

¢ Nomenclatura a los elementos que compone el panel acrilico.

¢ Pruebas de continuidad en las conexiones.

e Pruebas funcionales de los contactores.

e Pruebas funcionales de las luces tipo piloto.

e Pruebas funcionales del motor eléctrico.

e Pruebas funcionales de los interruptores

e Pruebas funcionales del PLC SIEMENS LOGO

e Ensayo de practicas.

3.10 Gastos del proyecto.

Valores de los elementos adquiridos para el montaje del médulo.
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Tabla No.3.6. Evaluacion Técnica

# Elementos Cant | Valorc/u | Valor Total
1 PLC Siemens LOGO 230 RC 1 210,00 210,00
2 Contactores 3 18,00 34,00
3 Luces Piloto 3 4,50 13,50
4 Tablero Acrilico 1 25,00 25,00
5 Pulsantes electricos 8 6,40 51,20
6 Estructura 1 50,00 50,00
7 Motor 1/8 Hp 110 V CA 1 10,00 10,00
8 Riel 1 1,00 1,00
9 Cable # 16 ( 25 metros) 25 0,95 23,75
10 Tornillos 30 0,15 4,50
11 Borneras y bananas 40 1,25 50,00
12 Accesorios u otros 15,00
TOTAL 7| 507,95

Fuente: (Jacome Pablo, 2015)
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CAPITULO IV
GUIA DE PRACTICAS PARA EL MODULO DIDACTICO
4.1. Introduccion.

Los moddulos didacticos son un conjunto de materiales y recursos asociados a un
contenido, creados con la finalidad de favorecer el proceso de ensefianza, aprendizaje y

actividad practica.
4.2. Objetivos principales.

e Proporcionar los conocimientos fundamentales para entender el funcionamiento de
los sistemas electrénicos basados en la tecnologia digital.

o Experimentar y comprobar los principios basicos y leyes de los circuitos digitales,
aplicados a la guia de practicas.

e Familiarizar al estudiante con las conexiones eléctricas requeridas en la guia de
practicas.

e Estudiar los principios basicos de automatizaciéon industrial, aplicados con los
circuitos combinacionales

e Conocer el funcionamiento basico del moédulo didactico y el autémata
programable.

¢ Reproducir situaciones reales de funcionamiento en el laboratorio
4.3. Sistemas de contenidos “destrezas o habilidades”

e Desarrollo e interpretacion de disefos de automatizacion digital requerida por la
guia de practicas.

e Manejo e interpretacion de los limitantes técnicos de los diferentes elementos o
equipo eléctrico.

e Reconocimiento tedrico y técnico de errores en el disefio y aplicacion en el médulo

respectivamente.
4.4. Desarrollo de las practicas.

El proyecto contiene siete practicas, las mismas que permitiran el desarrollo tedrico-

practico del estudiante referente a la automatizacion industrial.
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Practica N[1.1

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA: Electrénica y Telecomunicaciones

ASIGNATURA: Circuitos Digitales |

PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 3

PRACTICA: Estudio de los bloques légicos en el software de
programacion

PRERREQUISITOS: Analisis de funcionamiento de las compuertas l6gicas

PERIODO ACADEMICO: TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION: Un automata programable permite disefiar y controlar

proteger un proceso industrial, habilitando las opciones
de monitoreo automatizado en tiempo real.

La programacién logica digital y los circuitos
combinacionales han permitido los disefios de
automatizacion para la industria, mejorando su eficiencia,
calidad y tiempo de funcionamiento.

Integrantes:
Fecha de Inicio:

Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS

1.1 GENERAL

e Conocer las aplicaciones logicas que brinda el autémata programable o PLC.

1.2 ESPECIFICOS

e Conocer el hardware y software del PLC SIEMENS.

e Analizar las caracteristicas especificas y técnicas.

e Familiarizarse con el software Logo SoftComfort y las funciones de los bloques en

el programa.

2. MARCO TEORICO
El autdmata programable es un médulo universal para la automatizacion industrial, que
permite solucionar los procesos industriales de una manera eficaz, rapida y sencilla de
funcionar. Se caracterizan por sus modelos largo y corto que permiten ser alojados dentro

de un tablero con una rail DIN normalizado; por lo tanto son ideales para solucionar
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pequefios procesos de automatismos en instalaciones eléctricas domesticas e

industriales.

Toda programacion se realiza en una forma ordenada, que permita al autémata ejercer

sus funciones de marcha con eficiencia y sin errores.

3. LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS

Fuente de alimentacion AC (115-240V).
Multimetro.
Laptop o computadora.

Camara fotografica.

4. PROCEDIMIENTO
Preparatorio:

1.

Tener el programa Logo SoftComfort Versién 5.0.

2. Realice el circuito de la Figuras 1, 2, 3, 4 y 5 en el programa.

3. Simule en el programa y verifique el funcionamiento individual de cada bloque,
activando los pulsantes I1 Y 12.Llenar la tabla 1.

4. En el programa realice el circuito de la figura 6y 7.
Simule en el programa y verifigue el funcionamiento del disefio del circuito
combinacional activando los pulsantes |1, [2 Y 13. Llenar tabla 2.

6. Grafigque a mano el circuito combinacional y compare con el circuito del
programa. Llenar Grafico 1.

7. Grafique a mano las partes de hardware del PLC. Llenar Grafico 2.

Practica:

1. Cargue el programa Logo SoftComfort version 5.0 a su laptop o pc del
laboratorio.

2. Compruebe el comportamiento de los bloques de las Figuras 1, 2, 3,4y 5 en el

programa.
Compruebe el comportamiento de los disefos de las figuras 6y 7.

Grafique a mano lo pedido por el preparatorio.
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5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

Figura 1: Diagrama del circuito “Bloque 11 y Q1" en el programa Logo SoftComfort.

Figura 4: Diagrama del circuito “Bloque NAND” en el programa Logo SoftComfort”.
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Figura 7: Diagrama del circuito combinacional B en el programa Logo SoftComfort”.
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6. TABULACIONES Y RESULTADOS.

ENTRADAS SALIDAS
11 12 Q0.0

FIGURA 1
ENTRADAS SALIDAS
11 12 Q0.0

FIGURA 2
ENTRADAS SALIDAS
11 12 Q0.0

FIGURA 3
ENTRADAS SALIDAS
11 12 Q0.0

FIGURA 4
ENTRADAS SALIDAS
11(S) 12(R) Q0.0

FIGURA 5

Tabla 1: Correspondiente a las Figuras 1, 2, 3,4y 5.
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ENTRADAS SALIDAS
11 12 13 Q0.0
FIGURA 6
ENTRADAS SALIDAS
11 12 13 Q0.0
FIGURA 7

Tabla 2: Correspondiente a las Figuras 6 y 7.

Grafico 1: Dibuje a mano el circuito combinacional A y B con compuertas digitales
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Gréfico 2: Dibuje las partes del PLC

7. SIMULACIONES.

Adjuntar los gréficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.

Circuito combinacional A.
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Circuito combinacional B.

8. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.
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Practica N[1.2

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA:

Electronica y Telecomunicaciones
ASIGNATURA: Circuitos Eléctricos |
PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 3
PRACTICA: Identificacion de los elementos de control y fuerza del

modulo didactico.

PRERREQUISITOS:

Manejo de los equipos de medicién eléctrica

PERIODO ACADEMICO:

TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION Los modulos didacticos son disefiados para el
aprendizaje, ensefianza y aplicacion practica, para el
desenvolvimiento tedrico-practico de los estudiantes.

Integrantes:

Fecha de Inicio:

Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS
1.1 GENERAL

e Conocer e identificar las partes de modulo didactico, con sus elementos de

control y fuerza.
1.2 ESPECIFICOS

e Estudiar el funcionamiento de los elementos que componen el médulo.

e Medir valores de ohmios para todos los elementos de control y fuerza.

¢ Medir valores de voltaje a los puntos de potencial que ofrece el disefio del moédulo.

e Identificar los puntos de potencial que ofrece el modulo, para realizar las

conexiones con seguridad.

2. MARCO TEORICO.

Los moddulos didacticos son un conjunto de materiales y recursos asociados a un

contenido, creados con el objetivo de favorecer el proceso de ensefanza y aprendizaje.

78




3. LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS

Fuente de alimentacion AC (115-240V).
Multimetro.
Computadora o laptop.

Céamara fotografica.

4. PROCEDIMIENTO
Preparatorio:

1.

Revise los apuntes del proyecto, respecto al médulo didactico.

2. Grafique el disefio eléctrico del panel frontal del médulo. Grafico 1

3. Con el multimetro y en la escala de ohmios, mida el valor de impedancia de los
elementos de control y fuerza. Llenar tabla 1.

4. Energice el mdédulo didactico con energia de la red publica y verifique el
funcionamiento de los elementos de control y fuerza. Llenar tabla 2.

5. Active los interruptores y verifiqué el paso de energia a las entradas del PLC.
Llenar tabla 3

Préactica:

1. Identifique correctamente los elementos de control y fuerza en el médulo.

2. Con el multimetro mida valores de ohmios de los elementos.

3. Con el multimetro mida voltaje en los bornes extras del médulo.

4. Llenar las tablas respectivas.

5. Responda las preguntas que se encuentra en los anexos.
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5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

Gréfico 1: Disefio eléctrico del panel frontal del médulo.

6. TABULACIONES Y RESULTADOS

Valor de Ohmios

Contactor #1

Contactor # 2
Contactor # 3

Luz Tipo piloto # 1

Luz Tipo piloto # 2

Luz Tipo piloto # 3

Motor Monofasico

Tabla 1: Valores de ohmios elementos de control y fuerza



Buen Estado Mal Estado

Contactor # 1
Contactor # 2
Contactor # 3
Luz Tipo piloto # 1

Luz Tipo piloto # 2

Luz Tipo piloto # 3

Motor Monofasico

Tabla 2: Estado de los elementos de control y fuerza.

Interruptores Buen Estado Mal Estado
1

0 (N ||~ wN

Tabla 3: Estado de los interruptores

7. SIMULACIONES.

Adjuntar los graficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.
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8. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.
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Practica N[1.3

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA: Electrénica y Telecomunicaciones

ASIGNATURA: Circuitos Digitales Il

PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 3

PRACTICA: Estudio de los bloques logicos temporizadores en el

software de programacion

PRERREQUISITOS:

Andlisis de funcionamiento de las compuertas logicas
temporizadas en el software de programacion Logo
SoftComfort y revisién teodrico del proyecto

PERIODO ACADEMICO:

TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION: Un autdémata programable permite controlar y disefiar un
proceso industrial, habilitando las opciones de monitoreo
en tiempo real.

Los diferentes tipos de bloques temporizadores, han

permitido controlar los tiempos de funcionamiento de los

procesos funcionales, a través de la Iloégica de

programacion requeridas por el usuario o disefio.
Integrantes:

Fecha de Inicio:
Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS
1.1 GENERAL

¢ Analizar el funcionamiento de los bloques temporizadores.

1.2 ESPECIFICOS

e Estudiar los tipos basicos de bloques temporizadores.

e Simular su funcionamiento.

2. MARCO TEORICO

Retardo a la conexién: la salida se activa una que vez ha transcurrido un periodo

parametrizable.

La entrada Trg: se inicia el tiempo para el retardo de la conexion.
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La salida Q: se activa una vez transcurrido el tiempo parametrizado.
Parametros: T es el tiempo de retardo que el usuario desea calibrar el valor, haciendo un
clic dentro del bloque.

Retardo a la conexidn

Trg _J_L
Par LI~ @

Retardo a la desconexién: la salida se pone a cero una que vez ha transcurrido un

periodo de tiempo parametrizable.

La entrada Trg: con el flanco descendente (cambio de 1 a 0) de la entrada Trg, “se inicia
el tiempo para el retardo a la desconexiéon”

La entrada R: es una entrada de Reset, “el tiempo de retardo para la desconexion vuelva
a cero”.

La salida Q: se activa con Trg y se mantiene conectada hasta que T haya transcurrido
completamente.

Parametros: T es el tiempo tras el que se desconecta la salida, “la sefal pasade 1a0”. T
depende del valor de retardo que el usuario desea calibrar el valor, haciendo un clic

dentro del bloque.

Retardo ala desconexidn

Trg 41
R A1 @

Far

3. LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS
e Fuente de alimentacién AC (115-240V).
e Multimetro
e Computadora o laptop

o (Camara fotografica

4. PROCEDIMIENTO

Preparatorio:
1. Tener programa LOGO SOFTCOMFORT Versién 5.0
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2. Realice el circuito de la figuras 1 y 2 en el programa.

3. Para el circuito de la figura 1, simule en el programa y verifique el funcionamiento

individual para cada bloque, activando el interruptor 11. Calibre el bloque para8y 5

segundos individualmente. Tome fotos y llenar la tabla 1.

4. Para el circuito de la figura 2, simule en el programa y verifique el funcionamiento
individual del bloque, activando el interruptor 12. Calibre el bloque para 10 y 15
segundos individualmente, la entrada I3 como un Reset. Tome fotos y llenar la
tabla 2.

Practica:

1. Cargue el programa LOGO SOFTCOMFORT version 5.0 a su laptop o pc del
laboratorio

2. Compruebe el comportamiento de los bloques de las Figuras 1. Para el
temporizador con retardo a la conexion la entrada |1 debe funcionar como un
interruptor para que funcione al bloque

3. Cambie los parametros de los tiempos, dando un clic en el bloque a trabajar

5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

I B0 al

mir s ol
0 ' B
- Rem=off
- 08005+

Grafico 1: Disefio funcionamiento del bloque temporizador retardo a la conexién
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I

Grafico 2: Disefio funcionamiento del bloque temporizador retardo a la desconexion

6. TABULACIONES Y RESULTADOS

Temporizador 8 Segundos de calibracion

Tiempos 2Seg |4Seg |6Seg |8Seg |10 Seg
Activacion de Q
Temporizador 10 Segundos de
calibracién
Tiempos 2Seg |4Seg |6Seg |8Seg |10 Seg
Activacion de Q

Tabla 1: Tiempos de funcionamiento del temporizador retardo a la conexion

Temporizador 10 Segundos de calibraciéon

Tiempos Pulso Il | OFFPulsoll |10Seg| 5Seg | 3 Seg 0 Seg
Activacion de Q

Temporizador 15 Segundos de calibraciéon

Tiempos Pulso 11 | OFFPulsoll |15Seg | 8Seg | 3 Seg 0 Seg

Activacion de Q

Tabla 2: E Tiempos de funcionamiento del temporizador retardo a la conexion
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7. SIMULACIONES.

Adjuntar los gréficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.

Fotografia: Funcionamiento del temporizador con retardo a la conexién
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Fotografia: Funcionamiento del temporizador con retardo a la desconexién

8. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.
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Practica N[ .4

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA:

Electrénica y Telecomunicaciones
ASIGNATURA: Control Automatico
PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 9
PRACTICA: Encendido y apagado del semaforo automatizado,

simulado en el programa Logo Soft Comfort y aplicado al
modulo didactico.

PRERREQUISITOS:

Analisis de funcionamiento de las compuertas légicas
temporizadas en el software de programacién Logo
SoftComfort y revisién tedrico practico del proyecto.

PERIODO ACADEMICO:

TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION:

Actualmente existen zonas donde no es posible controlar
el transito o no hay los medios necesarios para prevenir
riesgos de accidentes a los peatones. Motivo que ha visto
la comunidad en la necesidad de los semaforos.

El programa Logo SoftComfort ha permitido automatizar
una serie de equipos y procesos industriales, por lo que el
programa permite disefiar los tiempos de funcionamiento
de encendido y apagado del semaforo, requeridos o
disefados por el usuario.

Con el funcionamiento del semaforo en la simulacion,
podemos realizar las conexiones eléctricas en el médulo
para su funcionamiento en tiempo real.

Integrantes:

Fecha de Inicio:

Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS
1.1 GENERAL

¢ Analizar el funcionamiento de los bloques temporizadores, aplicados para el

control automatico del semaforo.

1.2 ESPECIFICOS

e Estudiar los tipos de bloques temporizadores, para ser aplicados al semaforo.
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e Realizar las conexiones fisicas en el modulo didactico para el funcionamiento del
semaforo.
e Interactuar y simular con valores de tiempo, para el funcionamiento de las luces

tipo piloto.

2. MARCO TEORICO

Retardo a la conexion: la salida se activa una que vez ha transcurrido un periodo

parametrizable.
La entrada Trg: se inicia el tiempo para el retardo de la conexion.
La salida Q: se activa una vez transcurrido el tiempo parametrizado.
Parametros: T es el tiempo de retardo que el usuario desea calibrar el valor, haciendo un
clic dentro del bloque.
Retardo a la conexidn

Trg _J_L
Par 4o M- @

Retardo a la desconexién: la salida se pone a cero una que vez ha transcurrido un

periodo de tiempo parametrizable.

La entrada Trg: con el flanco descendente (cambio de 1 a 0) de la entrada Trg, “se inicia
el tiempo para el retardo a la desconexiéon”

La entrada R: es una entrada de Reset, “el tiempo de retardo para la desconexion vuelva
a cero”.

La salida Q: se activa con Trg y se mantiene conectada hasta que T haya transcurrido
completamente.

Parametros: T es el tiempo tras el que se desconecta la salida, “la sefial pasade 1a0”. T
depende del valor de retardo que el usuario desea calibrar el valor, haciendo un clic

dentro del bloque.

Retardo ala desconexidn

Trg 1
R o1 @

Far
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Los semaforos son una herramienta muy efectiva de comunicacion a la hora de mostrar el
estado de un indicador asociado con un nodo estratégico de la organizacion, sectores o

individuos.

po de encendido 45 egundos

o de encendido 15 SaGUnG0

liempa de encendudo 160

sanundos

El contactor posee una sola posicion de reposo, de mando no manual, capaz de soportar
e interrumpir corrientes en condiciones normales del circuito, comprendidas en ellas las
de sobrecarga en servicio.

Cuando la bobina esta energizada el contactor se cierra, estableciendo a través de los

polos un circuito entre la red de alimentacion y el receptor.

Al

- L\

A2 |
2
4

FR R}

Nomenclatura de los contactos auxiliares

3. LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS
e Fuente de alimentacion AC (115-240V).

e Multimetro
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Computadora o laptop
Camara fotografica
Pinza

Cautin

Suelda

PROCEDIMIENTO

Preparatorio:

1.

Tener programa LOGO SIEMENS Version 5.0

2. Realice el circuito de la figura 1 en el programa.
3. Para el circuito de la figura 1. Simule en el programa y verifique el funcionamiento
activando el interruptor 11 como pulsante. Tome fotos y llenar la tabla 1
4. Calibre los tiempos establecidos en el programa para el funcionamiento de las
luces tipo piloto del semaforo. Tome fotos y llenar la tabla 2.
5. Active el interruptor 12 para apagar el sistema total. Simule en el programa.
Practica:
1. Traslade el disefio del programa al PLC.
2. Prenda el modulo didactico y active el interruptor 11 como pulsante.
3. Se encendera en la siguiente secuencia VERDE / AMARILLO / ROJO
4. Los tiempos de ajuste son los siguientes:
10 segundos enciende luz piloto verde y se apaga; luego
5 segundos enciende luz piloto amarillo y se apaga; luego
7 segundos enciende para luz piloto rojo y se apaga; continua proceso
automaticamente con la luz tipo piloto de color verde.
5. El sistema continuara funcionando automaticamente y en forma secuencial, hasta

pulsar un interruptor 12 para que apague el sistema.
Utilizar los contactores para proteger los contactos de salida del PLC.
Utilizar los contactos auxiliares del contactor, para alimentar con energia las luces

tipo piloto.
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5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

Gréfico 1: Disefo del semaforo automatizado.

6. TABULACIONES Y RESULTADOS

Funcionamiento salidas

TEMP 1

TEMP 2

TEMP 3

Para 10 Segundos

Para 5 Segundos

Para 7 Segundos

Tabla 1: Tiempos de funcionamiento de los temporizadores con retardo a la conexion

Funcionamiento salidas

Qi

Q2

Q3

Para 10 Segundos

Para 5 Segundos

Para 7 Segundos

Tabla 2: E Tiempos de funcionamiento de las salidas

93



7. SIMULACIONES.

Adjuntar los graficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.

Fotografia: Funcionamiento del seméforo activado por |11 “Prendido del Sistema”

Fotografia: Funcionamiento del seméforo activado por 12 “Apagado del sistema”

8. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES
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Practica N[1.5

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA: Electrénica y Telecomunicaciones

ASIGNATURA: Circuitos Digitales Il

PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 4

PRACTICA: Estudio de los bloques temporizadores semanal y anual,

en el software de programacion y moédulo didactico

PRERREQUISITOS:

Andlisis de funcionamiento de las compuertas logicas
temporizadas en el software de programacion Logo
SoftComfort y revisién tedrico practico del proyecto.

PERIODO ACADEMICO:

TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION: Un autémata programable permite disefar, programar,
controlar y proteger un proceso industrial, habilitando las
opciones de monitoreo en tiempo real.

Los bloques temporizadores semanal y anual pueden
controlar los tiempos de funcionamiento de los procesos
funcionales, a través de la programacion requerida por el
disefio o el calibradas por el usuario.

Integrantes:

Fecha de Inicio:

Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS
1.1 GENERAL

e Analizar el funcionamiento de los bloques temporizadores anual y semanal.

1.2 ESPECIFICOS

e Estudiar los tipos basicos de bloques temporizadores.

e Simular su funcionamiento.

e Aplicar en el moédulo didactico.
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2. MARCO TEORICO

Temporizador semanal: |la salida se controla por una fecha calibrada por el usuario, para

la activacion y desactivacion parametrizable. Se soporta cualquier combinacién posible de
dias de la semana.

Cada temporizador semanal tiene tres levas de ajustes, cada una de las cuales se puede
parametrizar una venta de tiempo. Mediante las levas se establecen los instantes de
activacion y desactivacion

Por ejemplo:

Leva 1 debe conectar la salida del temporizador semanal cada dia entre las 5:30 y las
7:40 horas.

Bl 1+
D-MTWTESS
Oon =05:30
Off=07:40

Leva 2 debe conectar la salida del temporizador semanal cada dia martes, entre las
3:10 y las 4:15 horas.

Bl 2

On =03:10
Off=04:15

i.{- BOO2 [Temporizador semanal] ﬁ

General| Levas 1 | Levas 2| Levas 3| Comertario

Diade la zemana Tiempao conexidr
o Lunes 1 @] [ @]
L) =
: M artes
. . [] Inactiva
i Migrcoles
A ez Tiempo dezconexidn
[ Wiemes
" & 0%]
[] S4bado
[ Deminge [] Inactiva
h| o
It
__
Aceptar l [ Cancelar ] [ Apuda
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Temporizador anual: la salida se controla por una fecha de activacién y desactivacion

parametrizable.

Temparizadar anual

Un cronograma de calibracion:

Feb.  Mar.  Apr,

AREREE
MM.OD e e Off
Ol —+— | | ———off
(ff=04.03 ' [ ‘ ' | ‘

& |

20 de febrero 3 de abril

2 las 00:00 2 las 00:00

Horas horas

Calibracion en el software de programacion.
o = =

BO01 [Temporizador anual]
| Parametras | Camentario|
|| Mombredeblogue [

"Tlempq conexisn———————— "Tlempn desconexidn

Mes.Dia Mes.Dia

2T (== || o= T |

[] Cada mes

[ . L= s )& ]
[actvarpof ([ 7 |8 | Jrg' J[ o 1 [ 12
~Dia
()l z )=« JCs JCe JL =]
[ & JL e Jr o Jr v a2 J[ 1z [ 14 |
[5 J[ s J[ a7 J[ e J[ 1= J[ =20 J[ =1 |
[(=2 [ =3 J[ =« J[ =5 [ = J[ =x [ == |
[2e J[ 3o = ]




LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS

e Fuente de alimentacion AC (115-240V).
e Multimetro.

e Computadora o laptop.

e Camara fotografica.

PROCEDIMIENTO

Preparatorio:

1. Tener programa Version 5.0

2. Realice el circuito de la figuras 1 y 2 en el programa.

3. Para el circuito de la figura 1, simule en el programa y verifique el
funcionamiento individual del bloque temporizador anual, para los dias:
Tiempo de conexion: Mes de Marzo = 3/ dia=15
Tiempo de desconexién: Mes de Marzo = 3/ dia = 16.Llenar la tabla 1

4. Para el circuito de la figura 2, simule en el programa y verifique el
funcionamiento individual del bloque temporizador semanal.
Tiempo de conexion: Mes de Marzo = Lunes 1:00 am/ 8 min
Tiempo de desconexiéon: Mes de Marzo = Miércoles 4:00 am / 15 min. Llenar la
Tabla 2

Préactica:

1. Cargue el programa Logo SoftComfort versién 5.0 a su laptop o pc del
laboratorio

2. Compruebe el comportamiento de los bloques de las Figuras 1y 2.

3. Cambie los parametros de los tiempos.

4. Conecte y realice la salida Q a la conexiéon de un foco tipo piloto para su

comprobacion fisica.
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5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

Grafico 1: Disefio del bloque temporizador anual

Grafico 2: Disefio del bloque temporizador semanal

6. TABULACIONES Y RESULTADOS

Tiempo de
Tiempo de Conexidn Desconexion
Mes Dia Mes Dia
Enero Enero
Febrero Febrero
Marzo Marzo
Abril Abril
Mayo Mayo
Junio Junio
Julio Julio
Agosto Agosto
Septiembre Septiembre
Octubre Octubre
Noviembre Noviembre
Diciembre Diciembre

Tabla 1: Tiempos de funcionamiento del temporizador anual.
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Lunes Lunes
Martes Martes
Miércoles Miércoles
Jueves Jueves
Viernes Viernes
Sabado Sabado
Domingo Domingo

Tabla 2: Tiempos de funcionamiento del temporizador semanal.

7. SIMULACIONES.

Adjuntar los gréficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.
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Fotografia: Funcionamiento del bloque temporizador anual

Fotografia: Funcionamiento del bloque temporizador semanal
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Fotografia: Funcionamiento del temporizador semanal

8. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.
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Practica N[1.6

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA: Electrénica y Telecomunicaciones

ASIGNATURA: Circuitos Digitales Il

PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 4

PRACTICA: Estudio del bloque tipo contador con Reset, aplicado al

software de programacion y modulo didactico.

PRERREQUISITOS:

Analisis de funcionamiento de las compuertas légicas tipo
RS en el software de programacion Logo SoftComfort y
revision tedrico practico del proyecto.

PERIODO ACADEMICO:

TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION:

El automata programable permite habilitar la funcién RS
como un autoenclavador. (En control industrial funciona
como un contactor, que recibe la sefial eléctrica a la
bobina para enclavar sus contactos automaticamente, sin
la necesidad de recibir nuevamente la sefal).

La misma funcion realiza el bloque tipo RS programacién
I6gica Logo Soft Comfort, al recibir una sefial pausada en
S (set) se enclava y para su apagado una sefial pausada
en R (reset), para regresar a las condiciones iniciales.

Integrantes:
Fecha de Inicio:

Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS
1.1 GENERAL

e Analizar el funcionamiento del bloque contador

1.2 ESPECIFICOS

e Calibrar los valores de tiempo en el bloque contador

e Simular su funcionamiento.

e Aplicar en el médulo didactico.
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2. MARCO TEORICO

Segun al parametrizacién un impulso de entrada incrementa o decrementa un voltaje

interno, cuando se alcanza los umbrales de parametrizacion; la salida se activa o se

desactiva.

Tiene un Reset para que vuelva a contar desde cero, pero forzaria a borrar la el contaje

del bloque.

A través de la entrada R se pone a 0 el valor de contaje interno y la salida.

BO0q

N
S i
Fem = off+ —
On=0+
- Off=0 -

El Cnt del bloque cuenta con los cambios de estados de 0 a 1; un cambio del estado 1a 0

no se cuenta.

Este bloque posee remanencia en su contaje y puede contar hasta un valor de 999999

3. LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS

Fuente de alimentacion AC (115-240V).
Multimetro.

Computadora o laptop.

Camara fotografica.

Cautin.

Suelda.

4. PROCEDIMIENTO

Preparatorio:

1.

Tener el programa LOGO SOFTCOMFORT Version 5.0

2. Realice el circuito de la figuras 1 en el programa.
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3. Para el circuito de la figura 1, simule y verifique el funcionamiento individual del
bloque contador, para un valor parametrizado en 4.
Simule en el programa y llene la tabla 1.
Simule la activacion de las entradas 11y 12.

Préactica:

1. Cargue el programa LOGO SOFTCOMFORT version 5.0 a su laptop o pc del
laboratorio.

2. Compruebe el comportamiento del bloque del bloque contador.

3. Conecte una entrada |1 al Reset del contador.

4. Conecte una entrada 12 al bloque, para que simule el conteo en el programa.

5. Trasfiera el programa al moédulo didactico y con 12 del interruptor, simule los

conteos activando y desactivando.

6. Verifique su funcionamiento la salida del PLC en la activacion de luz tipo piloto.

7. Activando el interruptor |1 para resetear el bloque del contador

5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

Grafico 1: Disefio del bloque temporizador contador.

6. TABULACIONES Y RESULTADOS

Conteo

Salidade Q"
OFF o ONN"

Tabla 1: Tiempos de funcionamiento de contadores
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7. SIMULACIONES.

Adjuntar los graficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.

Con la activacién de 12 se genera los pulsos para el conteo

Activacion de Qlcuando llego el conteo
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Fotografia: Funcionamiento del bloque contador con la activacion Reset

8. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.

107



Practica N[1.7

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA ISRAEL

CARRERA: Electrénica y Telecomunicaciones

ASIGNATURA: Control Automatico

PLAN DE ESTUDIOS: Semipresencial | NIVEL: 9

PRACTICA: Prendido y apagado de un motor monofasico

condicionado para cuatro etapas de trabajo.

PRERREQUISITOS:

Analisis de funcionamiento de las compuertas légicas tipo
RS en el software de programacion Logo SoftComfort y
revision tedrico practico del proyecto.

PERIODO ACADEMICO:

TIEMPO : 2 Horas

INFORMACION: El autémata programable permite habilitar los bloques
basicos y especiales de programacion para un buen
disefio de automatizacion, permitiendo ahorrar bloques y
memorias en el interior del programa.

Integrantes:

Fecha de Inicio:

Fecha de Entrega:

1. OBJETIVOS
1.1 GENERAL

e Analizar el funcionamiento del bloque generador de pulsos, RS, compuertas y

contador.
1.2 ESPECIFICOS

e Calibrar los valores de tiempo en el bloque contador.

e Generacion de pulsos calibrados por el usuario.

e Funcionamiento de las compuertas ldgicas.

e Aplicar en el médulo didactico.

2. MARCO TEORICO

El generador de impulsos de salida se puede modificar a través de la relacion

parametrizable entre impulso y pausa.
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En —
v L @
Far

La entrada En activa y desactiva el generador de impulsos asincronico.

La entrada Inv permite invertir la sefial de salida del generador.

La salida Q se activa y desactiva ciclicamente con las cadencias THy TL.

Cronograma
En _| | |
vy
- L1 I ] M- o
ﬁ{ ’ﬁj ﬁ4 ’ﬁj TH H TH ’ﬁj

Segun al parametrizacién un impulso de entrada incrementa o decrementa un voltaje

interno. Cuando se alcanza los umbrales de parametrizacion, la salida se activa o se

desactiva.

Tiene un Reset para que vuelva a contar desde cero, pero forzaria a borrar la el contaje

del bloque.

BOO1

N Ea
S i
Fem = off+ —
On=0+
- Off=0 -

A través de la entrada R se pone a 0 el valor de contaje interno y la salida.

El Cnt del bloque cuenta con los cambios de estados de 0 a 1; un cambio del estado 1a 0

no se cuenta.

Este bloque posee remanencia en su contaje y puede contar hasta un valor de 999999
3. LISTA DE MATERIALES Y EQUIPOS

Fuente de alimentacion AC (115-240V).
Multimetro
Computadora o laptop

Camara fotografica
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e Cautin
e Suelda

4. PROCEDIMIENTO

Preparatorio:
1. Tener el programa LOGO SOFTCOMFORT Versién 5.0

2. Realice el circuito de la figuras 1 en el programa.

3. Para el circuito de la figura 1, simule y verifique el funcionamiento individual de los
bloques que contiene el disefio.

4. Simule en el programa e identifique los elementos en la tabla 1.

Simule la activacién de las entradas 11y 12.
Préctica:

1. Cargue el programa LOGO SOFTCOMFORT versién 5.0 a su laptop o pc del
laboratorio.

2. Compruebe el comportamiento de los bloques que conforma el diseno.

3. Conecte una entrada 12 al bloque generador de pulsos asincronico con los

siguientes valores

&' B004 [Generador de impulsos asi... @

Comentaric

Mombre de blogue

. H l‘ .
ﬂﬂ Laongitud impulzao
iff

5& | 0Z]|segundos s1/100¢) v
Longitud pausa

5 %] ;o %j Segundosz [2:1/100s) w

[] Remanencia [] Activar proteccidn

[ Aceptar H Cancelar H Aypuda ]

I
4. Con el generador asincronico en funcionamiento, el motor funcionara por 5

segundos de prendido y 5 segundos de apagado, ha esto lo lamaremos una

etapa.
5. El contador permitira que el motor funcione Unicamente por cuatro veces o

cuatro etapas a través del bloque del contador.
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6. Mientras el generador asincronico funcione continuamente, el motor no volvera
a funcionar des pues de las cuatro etapas.
7. Con el pulsante 11 resetea todas las condiciones.

5. DIAGRAMAS Y FIGURAS.

Gl

|-z

Tabla 1: Tiempos de funcionamiento de los bloques.

6. SIMULACIONES.

Adjuntar los graficos de las simulaciones correspondientes a los parametros.
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Con la activacion de 12 se genera los pulsos para el conteo y el funcionamiento del sistema

Funcionamiento del generador asincrénico y contador
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Apagado del motor después de las cuatro etapas de funcionamiento.

Fotografia: Activacion de 12 como reseteo de todo el sistema

7. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

CONCLUSIONES

Para los disefios de automatizacion requeridos en la guia de practicas, se utilizé un
autémata programable de la mejor calidad de marca SIEMENS, el mismo que permitié
programarlo manualmente y con el programa “Logo SoftComfort”.

Para el disefio y construccion del modulo didactico se utilizaron los distintos criterios
tedricos eléctricos de control industrial, basados en la automatizacién digital.

El presente proyecto utilizd el lenguaje de programacion “Funktions plan”, para la
elaboracion y funcionamiento de las practicas, basadas en la l6égica booleana.

Con los problemas planteados en la guia de practicas, se resolvié disenando en el
programa Logo SoftComfort y ejecutandolos su funcionamiento, en el médulo didactico
con éxito.

Se analizé que los PLC’s o autdmatas programables, permiten el ahorro de espacio
en los tableros de control.

Se estudid los elementos basicos de programacion, que ofrece el software de
programacion del LOGO SIEMENS, para realizar buenos disefios de automatizacion.
El mddulo didactico posee el espacio necesario, para aumentar otros tipos de
autématas programables y trabajar con diferentes procesos de automatizacion.

Con la guia de practicas y el moédulo didactico en funcionamiento, se pudo comprobar
y garantizar los conocimientos basicos de programacion.

Gracias a la automatizacion industrial han mejorado los procesos de control
automatico en los tableros eléctricos, eliminando una gran cantidad de cables vy
contactos fisicos.

Se analizé el funcionamiento correcto de los elementos de control y fuerza que posee

el moédulo didactico.
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RECOMENDACIONES

Antes de realizar las conexiones eléctricas fisicas en el médulo didactico, desconectar
la fuente de energia para evitar alguna descarga eléctrica.

Se recomienda dar un mantenimiento preventivo a los contactores, luces piloto,
automata programable, para precautelar la vida de los elementos.

Recordar a los alumnos, el buen uso del médulo didactico e incentivar en la creacién
de nuevos moédulos de automatizacion industrial con otros PLC’s mas sofisticados.
Evitar la manipulacion del sistema eléctrico del moddulo, cuando esté en
funcionamiento.

Se recomienda dar un mantenimiento preventivo semestral de ajustes, a todos los
elementos que componen el médulo didactico.

Durante el estudio de la automatizacion industrial, se ha encontrado una gran variedad
de autdomatas programables (Siemens, Telemecanique, Omron, Zelius, etc...), con una
tecnologia nueva y mas compleja, por lo que es, nuestra obligacién y como

profesionales del area electrénica, ir con estos avances.
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ANEXO 1
Datos técnicos Logo 230
RC



LOGO! 230RC Tension de entrada L1 Tubos fluorescentes con 10 x 58 W (para

LOGO! 230RCo sefial 0 <40V ca dispositivo previo electr. 2301240V ca.)
Fuente de alimentacion o sefial1 =79V ca. (25.000 histérisis)
Tension de entrada 115.240V CAICC |» sefial0 <3ovee :;‘33: :m:ii'ﬂt?m":n"g’m ;;34?\5??}
Margen admisible 85.. 265V CA *+ sefial1 =73V CC (25.000 maniobras)

100...253VCC | intensidad de entrada para Tubos fluorescentes no com- | 10 x 58 W (para
Frecuencia de red admisible |47 . 63 Hz ¢ sefial0 <003 mA pensados (25.000 manio- 230240V ca)

. ’ b
Consumo de corriente * seial 1 =008 mA ras)
Resistencia a cortocircuitos Contactor potencia
« 1i5Veca. 10 .. 40 mA cos 1 B16
* 240V CA 10.. 25 mA Tiempo de retardo para 600 A
* Msvce 5...25mA * cambiodeOat tip. 50 ms Resistencia a cortocircuitos | Contactor potencia
+ 240vVCC 5. 15mA e cambiode a0 tip. 50 ms cos05a07 B16
— . 900 A
Compensacion de falos de Longitud del conductor (sin | 100 m . ——
tension vlindaje) Derating Ninguno; en todo el
margen de tempera-

* 115V CA/ICC tip. 10 me Salidas digitales tura
* 240V CAICC ip. 20 ms -

tip Cantidad 4 Conexion de las salidas en no admisible
Potencia disipada en caso de Tipo de 1as salidas Salidas arelé F;r;':h para aumentar la po-
* Msvea 1146w Separacion galvanica si
* 240V CA 24 . 60W ep F‘fotec_cién deunrelé desa-  [max. 16 A, .
. H5VCC 05 . 29W En grupos de 1 ida (si se desea) caracteristica B
e 240V CC 12 . 36W Activacion de una entrada di- | si Frecuencia de conmutacion

- - ital —
Respado del reloja 25 °C__ | tip. 801 i _ = | ecinica 10 Hz
- — - - = max. rel Py
Precision del reloj de tiempo | max. 2s / dia - . por Carga dhmica/carga de 2Hz
real Carga de lamparas incande- lamparas
scentes (25.000 maniobras) i i

Entradas digitales en caso de Carga inductiva 05Hz
Cantidad 8 230/240 V CA 1.000 W
Separacion galvanica no 115/120V CA 500 W
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ANEXO 2
Panel frontal Logo 230 RC
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ANEXO 3
Aplicacion del automata
programable en
transferencias automaticas
de energia.
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ANEXO 4

Aplicacion del automata

programable en tableros de
control.
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ANEXO 5
Partes internas de Logo
Siemens.
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