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Resumen: En el presente trabajo se demuestra la importancia
de la programacion de controladores ldgicos a través del
método de razonamiento usando el estado ldgico v fisico de
los dispositivos conectados al PLC, es decir cuando un dispo-
sitivo en reposo por su estado fisico, ya sea botdn pulsador
Normal Open y/o botén pulsador Normal Close, su estado
l6gico puede ser falso o verdadero. Considerando estos es-
tados légicos resulta més claro el anlisis del programa a
desarrollar y por lo tanto el razonamiento de cada dispositi-
vo de entrada conectado al PLC.

Pauasras cLave: Estado, controlador, 18gico, pulsador, normal
open (N.0.).

Introduccion
Los PLC (controlador l6gico programable, por sus siglas en
inglés), sustituyen a todo un sistema de cableado dejando la
tecnologia tradicional por autdmatas programables, a su vez
cambiando el analisis del flujo de corriente por el andlisis del
flujo de datos (Balcells y Romeral, 2009) y (Bolton, 2010).

Domingo Pena y et &/, (2003), dice que PLC es un
sistema de control basado en un microprocesador y en los
elementos necesarios para que este microprocesador opere
de forma conveniente. Por otro lado (Mandado Pérez y et
al., 2009) dicen que son equipos capaces de procesar y me-
morizar variables fisicas a través de tratamientos de datos.

Los diferentes métodos de programacién como lo
son texto estructurado (STL), secuencial paso a paso (SFC)
y bloques vienen a resolver de forma distinta la funcionalidad
de un sistema (André, 2004) y (Reyes, 2013).

La programacion de un sistema electroneumatico
y/o de potencia para motores tradicionales, servomoto-
res 0 motores paso a paso puede ser tanto sencilla como
compleja, pero el uso de programacion por el método de
razonamiento basado en el estado ldgico y el estado fisico
de los elementos permite resolver de forma mds répida e
interpretar, analizar y realizar la programacion de cualquier
sistema discreto en un menor tiempo ademas de asegurar
la funcionalidad correcta.
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Assmract: This work shows the importance of programming
logic controllers through the method of reasoning using
the logical and physical status of devices connected to the
PLC. When a device is in rest by his physical condition, whe-
ther push button and Normal Open / Normal Close or push
button, its logic state can be true or false. Considering the-
se logic states is clearer analysis program to develop and
therefore the reasoning of each input device connected to
the PLC.
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Materiales y métodos

Para la demostracion del método por razonamiento se utiliza
un sistema electroneumético basico cuya funcionalidad es
dispensar cubos, el cual contiene como elemento de trabajo
un actuador de doble efecto, como condicionales dos senso-
res inductivos, una estacion de botones Stop y Start, una
vélvula direccional cinco vias dos posiciones Bi-estable y una
vélvula estranguladora, como se observa en la figura 1.
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Figura 1. Sistema dispensador de cubos.
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En la figura 2 se observa el circuito electroneumatico
que constituye el sistema dispensador de cubos.
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Figura 2. Circuito electroneumético de sistema dispensador de cubos

Basados tanto en el sistema como en el circuito de
control, se establece la siguiente metodologia para el anéli-
sis del sistema.

a) A partir de un disefio (figura?) se elaboré la ecua-
cion de movimientos del sistema, la cual se muestra a con-
tinuacion.

A+A- (ec. 1)

b) Se realizd el diagrama de conexion al PLC (ver
figura 3) de los elementos utilizados y expuestos en el
diagrama electroneumético de la (figura 2).
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Figura 3. Conexion a PLC
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Por (ltimo se analiza el estado ldgico de los disposi-
tivos y se elabora una tabla de la verdad, la cual se muestra
en los resultados. Bajo esta metodologia habrd que consi-
derar que para cualquier dispositivo de entrada conectado
al PLC se asignard como simbolo un contacto abierto en la
programacion, es decir, que para un pulsador N.C. se tiene
como simbolo un contacto abierto en la programacion del
PLC por lo tanto el estado ldgico es “1”, ya que el estado
fisico del boton le proporciona directamente senal de vol-
taje a la interface de entrada del PLC. Mientras tanto, un
pulsador N.O. que también tiene como simbolo un contacto
abierto, su estado ldgico serd “0”, ya que su estado fisico
en reposo no proporciona sefal de voltaje al PLC. Por la
tanto se observa que en esta metodologfa la realizacién de la
programacion resulta mas répida y eficiente en su andlisis.

Resultados

Para realizar la programacion se utilizd la Tabla 1, la cual
muestra los dispositivos de entrada con su simbolo y estado
l8gico.

Tabla 1. Anélisis del estado ldgico de los dispositivos.

Estado
l6gico forzado

Simbolo y su

Material estado ldgico

Botadn pulsador
normalmente
cerrado

e

Botadn pulsador
normalmente
abierto

=

Sensor inductivo
SA1 porla
posicion
inicial

Sensor inductivo
SA2 porla
posicion
final

e
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Las condiciones de cada uno de los dispositivos
programados en la primera linea, como se observan en la
figura 4, deben cumplir con el estado légico 1 (verdadero)
para que la salida programada al final de la linea encienda.
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Ademas en la Tabla 3 se encuentra el andlisis comple-
to del estado dgico actual de reposo del sistema automati-
co programado, el cual una vez que se presiond el boton pul-
sador N.O, el solenoide Y1 cambio a estado verdadero por
lo que el actuador

avanza a posicion

NO . pomocémz. Yl o0 final dEjBndO al
IE e N sensor SAT en
) 2 OFF 0 estado ldgico O,
761 M\ee 1761 \Eer 761-Mies, A
§1-Mero 1761-Micro HTEL Mo después de que el
actuador llegue a
'/E.\'D_\)—

su posicion final,

Figura 4. Primera linea de programacién de Sistema automético.

Si aplicamos la tabla de la verdad se observa que en
estado de reposo dicha salida no se activara, esto lleva a ra-
zonar que se debe forzar el estado fisico del botdn pulsador
N.O. para que su estado l6gico cambie de 0 a 1 y conseguir
la activacion de la salida, como se observa en la tabla 2.

el sensor SAZ
cambia su estado logico de 0 a 1 y como es la Gnica condi-
cion en la segunda linea programada, de forma inmediata se
activard el solenoide Y2 retornando al actuador al instante.

Tabla 3. Andlisis terminado del estado Idgico de la programa-
cion final del sistema automatizado.
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Tabla 2. Andlisis de estado l6gico de la primera linea pro- Botén Botén SA 1 Salida Y1
gramada. Pulsador Pulsador Posicign (Actuador
N.C. N.O. Inicial avanza)
Boton Boton SA 1 Salida Y1 ’ 0 ’ 0
Pulsador Pulsador Posicién (Actuador
N.C. N.O. Inicial avanza)
1 1 1 1
1 0 1 0
] ] ] ] Salida Y2
Sensor SA2 (Actuador
retorna)
_ 0 0
De acuerdo con este andlisis, el resto del programa
se elaborard sin problema alguno, ya que para que la salida 1 1
Y2 se active, solo tendrd que cambiar SA2 de estado l6gi-
co 0 a 1 por ser la Gnica condicion en la segunda linea del
programa del PLC, como se puede observar en la figura 5.
Boton de Arranque SA1 sensado de
Boton de Paron N.C NO posicion inicial Y1 Actuvador avanza
10 1.0 10 0:0
o b JLC 4L 5
g C - O d & -~
0 ] 2 »OFF 0
1761-Micro 1761-Micro 1761-Micro 1761 Micro
SA2 Sensado de
posicion final [T Xetuador retoma |
1.0 00
2B "
3 OFF 1
1761-Micro 1761-Micro
CENDD—
Figura 5. Programacion completa del sistema automatico.
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Como se observa en la explicacion de este método,
es mas répida la comprensidn, ya que tanto el método de
programacién por blogues como el método de programacion
de texto estructurado por su disefio no permite el andlisis
l6gico y fisico de los elementos.

Conclusi6n

Es inminente que el uso del estado légico de los dispositivos
y en base a la ldgica directa y tablas de la verdad, resul-
ta ser la forma méas sencilla de entender la programacion
de un controlador y més fécil al desarrollar la habilidad de
la misma, ya que los PLC contienen archivos de tipo dato
con tablas de bits utilizados principalmente en instrucciones
tales como corrimientos de datos (BSR, BSL, FIFO, LIFO),
movimientos de codigos en sistema hinario, decimal, Octal y
Hexadecimal, secuenciadores (SQ0, SAC), entre otras ins-
trucciones del PLC.

Del mismo modo la configuracion de las instrucciones
antes mencionadas lleva consigo el andlisis del estado légico
de los elementos, logrando con esto realizar la programa-
cion de cualquier sistema de forma més répida y demostran-
do aln mas habilidad en el manejo de datos de un autémata
programable. En cambio la programacion por método tradi-
cional que se hasa en un sistema de cableado con flujo de
corriente eléctrica hace mas dificil su entendimiento en la
programacion.

Ao VI Edicion N° 18 Abril/Julio 2014

Universidad Tecnoldgica de Nayarit

Referencias

André S. (2004). Autématas Programables. 32 edicion, Edi-
ciones Paraninfo. S.A., Madrid, 252 pags.

Balcells Sendra, J. y Romeral J.L. (2009). Autématas Pro-
gramables. Barcelona Espafia: 12 edicion, 72 impre-
sion, Marcombo S.A., 460 pags.

Bolton, W. (2010). Mecatrénica: Sistemas de control elec-
trénico en la Ingenieria Mecanica y eléctrica. Espana:
48 edicion, Alfaomega, 608 pags.

Domingo Pena J., Gamis Caro J., Grau Saldes A., Marti-
nez Garcia H. (2003). Introduccion a los Autématas
Programables. Editorial OUC, Eureca media, SL, 300
pags.

Mandado Pérez E., Marcos Acevedo J., Fernandez Silva C.
y Armesto Quiroga J. I. (2009). Autdmatas Progra-
mables y sistemas de automatizacion. 2° edicidn.
Agapea Spain: Marcombo S.A., 1120 pags.

Reyes Cortez F. (2013). Mecatrénica Control y Automatiza-
cién. Agapea Spain: Marcombo S.A., 580 pags.

Programacion de controladores usando el estado logico de los dispositivos conectados

pp.17-20



