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Integracion de un PLC en un sistema automatizado
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Estructura de un AUTOMATA PROGRAMABLE
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La cadena completa de un automatismo
finales de detectores
carrera

boton

encoders de posicion
marcha-paro

presostatos
termopares,...
baliza
luminosa electrovalvula

arrancador

Variador

de velocidad
cilindro

neumatico o
hidraudlico

Servosistemas .

LEXIUM-Unilink
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Funcionamiento general y estructura

Médulo Captador
de entradas

—
I
d2" §§'.‘i‘é.‘;s : Contactor o
Electrovalvula
: en la maquina
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Funcionamiento general y estructura

"FASE ACCION

Primera | Adquisicion del estado de las entradas
(y memorizacion de las mismas en la memoria de
datos). Adquisicion

Segunda | Tratamiento del programa l %
(y actualizacion de las imagenes de las salidas

. Tratamiento
en la memoria de datos).

Tercera | Actualizacion de las salidas l
(las imagenes de las salidas se transfieren et
a los interfaces de salida)
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Indicadores visuales de la CPU y E/S

14/UEEEEN | | {4JUEE—— | q4pm——— | 14, 14— 14.

CPS 11400 | CPU 113 00| DAI 553 00 | DAO 842 10 | DDI 353 00 || DDO 353 00

AC Power SuppBU Moduld 115 VAC In | 100-230 VA 24 VDC Out
R Active R Active R Active Active

) 9

ONONRWN=
O~NONHRWN=
S2aaaaaag
onbhwh=0

l ONONRWN=
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Direccionamiento de E/S

&

Formacion

Y Ixy. i/ % Qxy.i
% IWxy.i/% QWxy.i

X= Rack:0a7

y = Posicion del modulo : 00 a 14

I = Via 0 a 63

rack 1, médulo 10, Via 7

%Q110. MOD. ERR

c Plool 1 2|)3| 4| 5| 6] 7| 8| 9
%l 2.7 o
rack 0, modulo 2, Via 7
= g
%l 2.7. ERR p %Q110.7
0, E (4] "
%l 2. MOD. ERR m g 0 ol alial slieli7ls M
| = ﬁ %Q110.7. ERR
|
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Utiles de programacion

Puerto de
comunhnicacion

I'i —] T B

Automata Consola de
Programable programacion |
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Estructura de una Aplicacion

Aplicacion

/

Configuracion
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Estructura de una Aplicacion

Seccion 1

Aplicacion

Seccion 2

Programacioén

Seccidn n

wr SEPUCEUFED TERE SEAFE s -

UnK
TIHER : ToM;|

EHD_UAR
" FBD1 % ) - -
ol [0 | TIMER(CIN := HOT pulse, _ 2 | 3 [ 4 | 5 |
e : ragn = ! PT = tW1s); (= Blink timer =) HUN_TIMER © TON; (= Blink Limer =) e 2110 o Bl e wi i, P e rschae
an_gonL . orBeoL — pulse := TINER.0; Fro_uan t» Befault For the marker =)
LmaTes niz— . i—(}m:mn (* Count every pulse =) Lo Fun_light1 T B T
LmpTesCl IF pulse - 1 THEH 5T run_light
[LREIER . 15153 count - count ¢ 13 (= Create a 1.0 Hz. pulse =)
) A R I BCTCET TR R EHD_IF; Lo Fin_pulse
. {= Animate lights according to counter =) STH RUH_TIMER. IH
= o —i e CASE count OF GNL EUR_TIMERCPT := E315)
b 1z out1 = TRUE; Lo EUH_TIHER . ET
o 15161 2: oul? :- THUL: 51 animatetine
ki T 2: outd e THUE; LD RUH_TIHER.(
4 outh = TRUL; T run_pulse
t— i 52 outs - TRUE; JHPCH  end (= Ho pulse yet, nothing to do =)
62 outé - TRUL:
e . 7:oouty e THUE: Lo run_tights (= Rotate M‘inl“ one position “up* =) .
B: outd - TRAUL; st . vun_light mmm || Y
orpoot | ELSE (= 11 1ights are on, switeh them off agai L‘I‘ run_light? i 1ightd .
| e outd := FALSE; ; . run_lig
out2 = FALTE: o | run_ignts run_1ight? -
. 1mim outd = FALIE; Lb run_light5 - — :
21 () _Liy 8
outh - FALSE 57 lightd s
on_mooL orgont ourE o EmLsE . run_Lig . . . .
: LD run_light4
[re— - oz outd - FALSC; 5T run_lights [} E
e outy - FALSE; Lo run_lights
outs - FALSE; 5T vun_lighth —
count = B; Lb run_tights 10 |, st
EMD_CASE ; ST run_lightsd ™
[ ... Tizaechenlsused ko demera bk e In e <TLIGHTE. . L Lo run_light1 S S S ]
s SEructured Text End sooooomosms 51 run_light . . .
LI—I Ay End LD Fun_light il E . . .
L con_1ghEe e T T _'d
als 1zl | a7
Al 2

Seccion 1 Seccion 2 Seccion 3 Seccion n
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El Estandar IEC 61131

o IEC1131-3
Lenguajes de Programacij
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Lenguajes de programacion — La norma IEC 61131

FBD : Bloques Funcion

ST : Texto estructurado

( SFC : Grafcet

LD : Diagrama contactos

— IL : Lista Instrucciones
‘5‘-); c10.P
LD %IX10
Electric
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LD: Diagrama de Contactos

* Grafico / Simbolico
 Orientado al control Discreto
* Familiar - Muy utilizado

* Facil de mantener
* Requiere codigo complejo para funciones avanzadas

MARCHA PARD INT_IZQUIERDA MOTOR_DERECHA MOTOR_IZQUIERDA
| | | | | | If,rl £
[ [ [ 14 Ry
MOTOR_IZQUIERDA WMOTOR_IZQUIERDA

MOTOR_DERECHA

INT_DERECHA  INT_IZQUIERDA  MOTOR_IZQUIERDA MOTOR_DERECHA
| | I};I Iffl 7
[ 14 14 p—y

MOTOR_DERECHA
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FBD: Diagrama de Bloques de Funcion

e Grafico / Simbdlico

 Orientado al Proceso

« Basicos & Derivados

 Funcionalidad Jerarquica

=MOTOR_IZQUIERDA

—==MOTOR_DERECHA

A0 FBI 1 3(2)
AND_BOOL RS
MARCHA [==—— 5 oy
MOTOR_DERECHA[>— PARO [>—0 R1
INT_IZGQUIERDA [=—
1203 FBI 1 4(4)
AND_BOOL RS
MARCHA [==—— 5 oy
i PARC — R1
INT_DERECHA[=—
0[—0

&
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( SFC: Secuencia de Funciones
| T
* Gafico |
GIRQ_IZQUERDA GIR()_DERECHA
 Diagrama de representacion del Proceso
e “Steps & Transitions” (Pasos y
. . 541 5.4 3
Transiciones)
« Las condiciones de “Transicion” pueden
ser definidas en: LD, FBD, IL & ST — —
PARO PARO
* Orientado a la Actividad de Flujo
(Lenguaje Secuencial) 541
e Simplifica el mantenimiento
Una marca de
Schng{gl@
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ST: Texto Estructurado

e Literal

 Lenguaje de Alto Nivel (tipo Pascal)

* Facil de Importar/Exportar

« Facilita el manejo Matematico

* Simplifica la estructura de los programas en el uso de DFB’s

IF HOT PARD THEH

IF MARCHA AND INT IZQUIERDA AND HOT HOTOR DERECHA THEM
MOTOR_IZQUIERDA:=1;
END_IF;

IF MARCHA AND INT_DERECHA AND NOT INT_IZQUIERDA AND HOT MOTOR_IZQUIERDA THEN
MOTOR_DERECHA:=1;
END_IF;
ELSE

HOTOR_IZQUIERDA:=8;
HOTOR_DERECHRA:=8;

END IF;
Una marca de
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IL: Lista de instrucciones

p 15
‘é'r C10.PV
LD %IX10

v" Editor Textual (tipo Assembler) LD 15
v’ Aceptacion Limitada ST C10.PV
v No tiene base de Ingenieria LD o/ IX10

v" Dificil de visualizar en pruebas

ST C10.CU
CAL C10

v" Facil de Importar/Exportar

Una marca de
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Electric
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Animacion de la programacion
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c
CENTRO DE FORMACION Telemecanique 19

Febrero 2004




m Automata Programable @ pa o
5 Formacion

Tablas de animacion

FEI 2 1 2.3
TP . _ . ADDIMT
EM  ENO EM  ENO —
Sortida Esguerra
| | I o [—=%000005 B795[— —{=0B65
12s[=—— PT ET —{=t#bs_950ms 2090 [=——
B Tablas RDE (Noname) -10] x|
Nombre de variable ITipu de datq Direccion Valor Ingresar valor Formato jl
1 |Sortida_Esquerra BOOL oooom |CDM Booleario -
2 |Senyall INT 300001 6795 Dec. -
3 |Senyal? INT 300002 2090 Dec. -
4 4 |Senyal3 INT 400001 8885 Dec. v
L TIME 400102 12s Duracidn -
6 |T TIME 400100  6s_940ms Duracidn -
7 000005  DES Booleario |~ |+
4| »
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T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
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T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
1T T 1T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
S I T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
B | ] I 1T T 1T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
= 1 & T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1

il sl Dl A ) R T T T T T T T T T T T T T ' T T T T T T T T _blLI
[x: 775,y :1435] [LocaL [ [:5¥s |GrR7 oK | [ [owR. | —
;ﬂlniciollj o & |J kit | XIP Driver - ®IPD1 | [Emicrasoft Pawerpoint - [e... ||Ep|_7 PRO : coruiial - [P... | BN ES =2 217
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Gama Automatas

—

aplicacion
centralizada

aplicacion
distribuida

aplicacion
auténoma

* 248 E/S 468 E/S 2048 E/S 65000 E/S
- >
Maquinaria Manufacturero Semi-continuo Conti

Una marca de

Schneider
Electric

o

CENTRO DE FORMACION
Febrero 2004 q



[ﬁ Automata Programable @ i o
sk Formacion

Factores fundamentales en las aplicaciones de automatizacion

v Numero de E/S digitales, E/S analogicas (en
rack o distribuidas)

v Funciones especiales: contaje rapido,
control ejes, pesaje,

v Distribucion geografica de las E/S: bus de
campo. Distancias a cubrir.

v Distribucion de inteligencia

v' Posibilidad de comunicacion con otros
PLCs, Pantallas HMI, Web browser,..
Trafico requerido.

v Capacidad de telediagndstico y telecontrol
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