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Dos grandes tipos de Sistemas Automaticos
de control:

Sist. Automaticos de control Secuencial

Sist. Automaticos de Regulacion
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Sistemas Automaticos de Control Secuencial

Evento Discreto:

Ocurrencia de una caracteristica en la evolucion de una sefal
(flanco de subida, paso por un cierto nivel, pulso, llegada de un
dato, ...). Suele representarse por un valor booleano {0,1}

Sistemas de eventos discretos:

Sistemas dinamicos que cambian de estado ante la ocurrencia de
eventos discretos. Generalmente el estado sélo puede adquirir un
conjunto discreto de valores y puede ser representado de forma
simbdlica en vez de numérica.

Sistemas Automaticos de Control Secuencial:
Son los sistemas automaticos en los que el proceso a controlar
es un sistema de eventos discretos
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Tecnologias para la Automatizacion

Tecnologia Cableada

Implementacion fisica de la lI6gica de la Unidad de Control.

Familias tecnolégicas: Ejemplos:

« Mecanicos » Control de nivel de liquido por

» Neumaticos flotador

» Hidraulicos » Regulador de Watt

» Eléctricos » Cuadros de mando por contactores

* Electronicos, etc.

Ventajas: Inconvenientes:

« Simplicidad * Ocupa mucho espacio

« Adecuadas para problemas * Poca flexibilidad
sencillos * Mantenimiento costoso

* No adaptados a funciones de
control complejas
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Tecnologias para la Automatizacion

Tecnologia Programada

Utilizacion de dispositivos capaces de ejecutar algoritmos, dotados de
entradas y salidas analdgicas y/o digitales

Familias tecnoloégicas: Ejemplos:
» Microprocesadores « Automatizacion industrial con PLC’s
(ordenadores de proceso) » Accionamientos de Control Vectorial
« Microcontroladores basados en DSP’s
« Automatas Programables
(PLC’s)
« DSP’s Ventajas:
* Flexibilidad
Inconvenientes: « Ocupan poco espacio
« Complicados y caros para » Coste compensa para aplicaciones
aplicaciones simples de complicacion media/alta

 Mantenimiento sencillo
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Esquema general de un Sistema Automatizado
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Esquema general de un Sistema Automatizado

Parte operativa

pervision Control

* Légica cableada
*PLC’s

e PC+Tarjeta E/S

e Microcontroladores
* Reg. Digitales

e Etc...

* Planta

- Sensores
- Actuadores

 Panel de mando
* PC+SCADA
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Sistema Automatico: Concepto de Lazo o Bucle
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Esquema tipico de una Automatizacién Industrial

Nivel de Supervision: :
- Comp. de proceso !
- Monitorizacion

- Interfase hombre-maquina

______________________________________________
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Automatas Programables

Un automata programable (AP) es un sistema
electronico programable disefiado para ser utilizado
en un entorno industrial, que utiliza una memoria
programable para el almacenamiento interno de
Instrucciones orientadas al usuario, para implantar
unas soluciones especificas tales como funciones
|0gicas, secuencia, temporizacion, recuento y
funciones aritméticas con el fin de controlar mediante
entradas y salidas, digitales y analdgicas diversos
tipos de maquinas o procesos. (Segun IEC 61131)
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Automatas Programables (ll)

TSX-Micro
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Gama de automatas TSX (Schneider) y Siemens
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Sustitucion de armarios de relés
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Ciclo de funcionamiento

Proceso 1nicial

A

A 4

Proceso comun

A

Ejecucion del programa
y e/s de datos

A
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Servicio a perifericos
externos

Tensidon

A

Comprobacion del sistema
fisico (hardware)

h 4

Borrado de variables internas,
temporizadores y contadores

Puesta a cero del perro guardian

A

Comprobacion de conexiones y
memoria
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Ciclo de funcionamiento (ll)

Ejecucion del NO
. Comprobacion

programa y correcta?

entrada/salida o
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Lectura de la interfaz de entrada .
Indicador
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Interfaces de E/S

« Establecen la comunicacion entre CPU y proceso:
— Filtran, adaptan y codifican las senales de entrada
— Decodifican y amplifican las sefiales de salida.

« Entradas habituales:
— CCa240648 V..
— ACa1106 220 V..
— Analogicas de 0-10 V 0 4-20 mA.

« Salidas tipicas:
— Porrelé
— Estaticas por triac a 220 V (max.)

— Colector abierto a 24 6 48 V.
— Analdgicas de 0-10 V 0 4-20 mA.
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Arquitectura del sistema

Control centralizado: unidad de control
compacta (todas las E/S a una unica CPU,
MONOProceso)

Control distribuido: Unidad de control modular
(varios procesadores con sus E/S conectados a una
unidad central, multiproceso)

* Posibles configuraciones (distribuido):

— multiprocesadores centrales
— procesador central + procesadores periféricos
— procesadores en red
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Configuracion del sistema de E/S

« Centralizadas

— Autdmatas compactos, pautomatas (+modulos)
— Autdématas modulares (+moddulos y +bastidores)

* Distribuidas
— Locales (50-100 m). Bastidor de expansion
— Remotas (>100 m). Bus de campo

— Pueden disminuir los costes de instalacion
— Aumenta la seguridad de la transmision
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Piramide de Automatizacion
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SCADA : Supervisory Control And Data Acquisition.

¥ SCAlibur - Pipo.zca

Archive  Edicion Mer Dibujar  Objeto  Configura Wentana Ayuda

DIBl.l g¢,|‘|@| | PAMEL DE CONTROL | [1o0x =l §| ?| ﬂ E‘>|$|<‘:>1|GU|E€|DQ| H|I| EI

Aplicacion software — 7
especialmente R %
disefiada para funcionar _ =
sobre ordenadores de g
CO ntrOI d e prOd u CCi é n ’ 12:02:35 12:02:50 12:04:05 12:04:20 @
Con acceso a |a planta 01/07/98 m/7/a8 /07498 01/07/98 ﬁl
por comunicacion digital —
con los controladores e Gl | RO

interfaz grafico de alto nodibRL 131333;9 3”3533 53 3*?555 o

nivel con el usuario SR G

Preparado fr 0.0 00 NUM 4

VoYaYaY~ Qictarmac Ar1itAarmaticrAnc NE



Universidad de Oviedo

Metodologias de diseino de sistemas
secuenciales

El enfrentamiento a sistemas de automatizacion cada
vez mas complejos exige la adopcidon de una
metodologia.

Las que mas exito han tenido son:

« GRAFCET (Grafico de mando estapa transicion)
IEC-608438

« GEMMA (Guia de estudio de los modos de marcha y
parada)
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Estandar IEC 61131

Especifica las funciones que ha de tener un automata
programable, y estandariza el modelo de software y
los lenguajes de programacion para estos equipos

Partes de la norma IEC61131

« Parte 1: Informacion general

« Parte 2: Especificaciones y ensayos de los equipos
* Parte 3: Lenguajes de programacion

» Parte 4: Guias de usuario

* Parte 5: Comunicaciones
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Bibliografia

e Siemens, Manual del S7-300

- Ballcells, J. Automatas Programables, Marcombo,
1997

— Cap. 4. Arquitectura interna del autdmata

— Cap. 5. Ciclo de funcionamiento del automata y control en tiempo
real

— Cap. 6. Configuracion del automata

 PLCopen, traducido por Felipe Mateos, IEC 61131.
Un recurso de programacion estandar
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