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RESUMEN

Se ha observado que al alumno le cuesta integrar y aclarar toda la informacion que se le proporciona en
los afios en los que estudia asignaturas de programacion y control industrial. El objetivo de este trabajo
gue se ha acometido, es desarrollar la unidad de control y la visualizacién de un pequefio automatismo,
previamente estudiadas sus especificaciones funcionales y desarrollados los esquemas de etapas, de
forma que permita hacer més facil al alumno la comprension de la teoria elemental de automatismos. El
objetivo basico que se persigue es que € alumno pueda adquirir una meor compresion de cémo
interaccionan €l software de control, la aplicacion SCADA y €l sistema a controlar.

1. INTRODUCCION

Al programar, €l alumno cree que e sistema 0 més propiamente, las sefiales de campo,
evolucionan como s fueran también parte de un programa informético; creen que siempre
ocurre |o mismo con la misma precision y no tienen en cuenta propiedades importantes de los
sistemas fisicos reales: lainercia que tienen, la interaccion con sistemas mecanicos, el éctricos o
neumaticos, la problemética del movimiento de dispositivos de gran peso, las caracteristicas
propias de una produccién en cadena, la secuencia que siguen las sefides que llegan de los
sensores, la necesidad del uso de determinados sensores dentro de un automatismo... etc.,
perdiendo asi la verdadera comprensién del sistemaredl.

Se pretende entonces que € alumno haga las veces de sistema 'y sea é € que lo haga
evolucionar y de esta forma, con la ayuda de la aplicacién desarrollada, comprobar si se ha
entendido € funcionamiento del sistema y poder autoevaluarse. Asi se podrd comprobar o
delicada que es la relacién sistema informético-sistema real y cOmo son necesarios unos
estudios precisos del proceso antes de su automatizacion.

El trabajo que se ha considerado previo a desarrollo del software SCADA ha sido también
pensado de forma didactica para hacer que e alumno siga € procedimiento norma de
especificacion funcional de un sistemay alcance la solucion éptima para automati zar:

v Se ha buscado un automatismo comun, conocido, como es € caso del movimiento de

un ascensor,

v Se ha especificado de forma sencilla pero real; reduciendo € nimero de plantas a las

necesarias para comprender e funcionamiento global,

v' Se ha edtablecido la funcionalidad del proceso, incluyendo los modos de

funcionamiento necesarios y se ha estudiado € sistema de seguridad imprescindible
para el automatismo.



Con todas estas premisas se pretende:

v

AN

Crear una aplicacion de prueba para que e alumno pueda interaccionar con un SCADA
reducido y redlizar pruebas sobre €.

Que e alumno pueda comprobar de forma experimental e funcionamiento de un
automatismo.

Que sea d & simulador del sistema.

Que se pueda comprobar la relacion intrinseca entre las diferentes variables que se
utilizan, tanto de campo como de programaci on.

2. ESPECIFICACION DEL SCADA.

El sistema completo desarrollado comprende:

0 Discernimiento y enumeracion de las especificaciones del sistema.
Listado de variables necesarias.

Redlizacién de los esgquemas funcionaes y tecnol dgicos necesarios
Programacién en PLC del software de control necesario
Establecimiento de la comunicacion con un PC

Programacion de la aplicacion SCADA
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3. ESPECIFICACION DEL SISTEMA

Se redlizara la automatizacion para un recorrido de cuatro plantas.

Existiran cuatro pulsadores en e interior de la cabina con los que € usuario
Seleccionara el piso a que deseaiir.

Se tendra un pulsador en €l exterior de la planta primeray otro en la cuarta con €l
fin de llamar a ascensor. Con e mismo propésito se halaran dos pulsadores en
exterior de la planta segunda y tercera, con lo que ademés de llamar a ascensor €
usuario seleccione s va a subir o bajar.

Cada planta contara con un final de carrera que nos dard aviso de que la cabina se
encuentra en ella. Ademés, por seguridad, se contara con dos finales de carrera cuyo
objetivo es & de paro del ascensor cuando se rebasa e recorrido tanto por la parte
superior como por lainferior.

La puerta poseera dos finales de carrera que nos indican cuando esta abierta y
cuando cerrada. A la par, con la intencion de que la puerta no se cierre cuando esta
pasando alguien, existira un detector por infrarrojos que actuara como sensor de paso.

El sistema contara con la existencia de dos motores, uno encargado de subir y bajar
la cabina del ascensor y otro encargado de abrir y cerrar la puerta.

El motor encomendado a la movilidad de la cabina proporciona confirmaciones de
movimiento, subida y bajada del ascensor. También se incluira un sensor de
temperatura como seguridad para el motor.

El sensor de peso medira € peso total de la cabina (600Kg) mas e de los pasgjeros
S exigtieran, s éste es superior a 1200Kg cuando estan entrando en la cabina los
usuarios, la puerta no se cerrara. Si por alguna circunstancia extrafia €l ascensor en
marcha supera dicho peso maximo habra una parada de emergencia con su
correspondiente alarma.

La luminosidad dentro de la cabina se medira con un sensor de luz, que hard saltar
una adarmay laluz de emergencia cuando aquélla sea menor de la estipulada. Cuando
estd activalaluz de emergencia no se cerraran las puertas.



El control del ascensor se podra redlizar de dos formas diferentes, automética 'y en
manteni miento.

4. MODO DE FUNCIONAMIENTO AUTOMATICO

Se podra activar €l sistema en modo automatico siempre que se esté en alguiin piso, con
los motores parados, con la puerta cerraday sin ninguna alarma conectada.

Con € sistema en modo automético se intenta buscar un mayor rendimiento del
recorrido, estableciendo las prioridades de paso del ascensor y determinando una seleccién de
recorrido y una seleccion de planta seguin las llamadas recibidas desde |os pulsadores interiores
y exteriores. De tal forma que, s por giemplo, esta activo €l recorrido de subida, se atendera
primero a todas las llamadas que surjan a su paso. Una vez todas atendidas, se comenzara €
recorrido de bgjada s existieran Ilamadas en ese sentido. De igua forma, s esta activo €
recorrido de bajada solo atendera a las [lamadas que se encuentre en dicho recorrido.

El motor de la cabina se activara de forma automética, subiendo y bgjando segin €l
recorrido activado y poniéndose en marcha o parandose seguin e piso elegido.

Deigual forma el motor de la puerta se cerrard o abrira segun las circunstancia.

Cuando se llegue a la planta seleccionada, € ascensor abrird la puerta; una vez abierta, y si
no hay ninguna alarma conectada y € sensor de presencia esta inactivo, tras un tiempo
determinado (10 sg) se cerrara la puerta, sempre y cuado no exista ningun tipo de anomalia
(alarma o sensor de paso), siguiendo entonces con € recorrido establecido. Si en e momento
dd cierre se activa alguna de las anomalias nombradas, se volvera a abrir la puerta. En modo
automético la cabina no se puede mover con las puertas abiertas.

Cuando se produzca una alarma que haga saltar e paro de emergencia (sobrepasa e
tiempo permitido en Ilegar de un piso a otro, sobrepasa € recorrido permitido, se esta parado
sin estar en ninguna planta, puerta abierta con ascensor en marcha, sensor de peso o
temperatura activo con motor activo, finales de carrera roto y funcionamiento no deseado) se
desactivara el modo automético, no pudiéndose volver a conectar hasta que estén solucionados
los problemas y se reciba una sefial externa de consentimiento de un operario. Existiran otras
alarmas de caréacter informativo.

5. MODO DE FUNCIONAMIENTO EN MANTENIMIENTO

El funcionamiento en modo mantenimiento esta destinado al uso exclusivo del personal

que cumpla dichas funciones y se redlizard también desde € ordenador. Este modo se puede
activar sempre que ambos motores estén parados y por |o tanto la puerta en estado controlado
(abierta o cerrada), ya se encuentre el sistema en modo automético o en paro.
Desde é se podra activar € motor de movimiento de la cabina para que suba o baje por medio
de dos botones en el SCADA. Existira también un pulsador para parar dicho motor en la planta
siguiente ala Ultima que haya estado, y siempre se frenara de forma automatica una vez llegada
alaprimerao ultimaplanta

Se podra también activar un pulsador para que se abra la puerta; € cierre se hara de
igua forma que en modo automatico. A diferencia de éste, la gestion de la puerta se puede
realizar en cualquier momento aunque el motor de la cabina este activo.

En & modo de mantenimiento se puede gestionar el uso de los motores aungue exista
alguna alarma conectada como la de estar parado sin estar en ningun piso o la de tener la
puerta abierta con el motor en funcionamiento.

En ambos modos de funcionamiento se puede activar un boton, siempre desde €
ordenador, que desactive el modo de funcionamiento en el que este. Lo que ocurre cuando los



motores estén parados y la puerta cerrara. Una vez que se activa € paro se deseleccionan €l
recorrido seleccionado y los pulsadores activos.

6. SENALES DE CAMPO UTILIZADAS

Las sefidles de entrada seran todas aguéllas que nos dan la informacion necesaria para
poder tomar las decisiones adecuadas a las especificaciones del sistema.

Se han tomado de referencia 22 entradas digitales y dos anal6gicas. No son todas las
entradas necesarias para € sistemareal, pero si suficientes pararealizar una simulacion que nos
permita programar y testear e movimiento basico del ascensor:

ENTRADAS
DIGITALES
ESQUEMA NOMBRE PROGRAMACION

Pl Pulsador interior piso 1 M91 Simulada scada
P2 Pulsador interior piso 2 M92 Simulada scada
P3 Pulsador interior piso 3 M93 Simulada scada
P4 Pulsador interior piso 4 M94 Simulada scada
P5 Pulsador exterior piso 1 M95 Simulada scada
P6 Pulsador exterior piso 2 bagjar M96 Simulada scada
P7 Pulsador exterior piso 2 subir M97 Simulada scada
P8 Pulsador exterior piso 3 bajar M98 Simulada scada
P9 Pulsador exterior piso 3 subir M99 Simulada scada
P10 Pulsador exterior piso 4 M100 Simulada scada

Fs.abj Final de carrera seguridad bajo 10.0
F1 Final de carrerapiso 1 10.1
F2 Final de carrerapiso 2 10.2
F3 Final de carrerapiso 3 10.3
F4 Final de carrera piso 4 10.4

Fs.arrb Final de carrera seguridad 10.5

arriba

Fa Final de carrera puerta abierta 10.6
Fb Final de carrera puerta cerrada 10.7
SL Sensor de luz 10.8

SPaso Sensor de paso 10.9
CSs Sensor de confirmacion sube 10.10
CB Sensor de confirmacion baja 10.11

ANALOGICAS
ESQUEMA NOMBRE PROGRAMACION

ST Sensor de temperatura motor SW112
SP Sensor de peso cabina MW3 Simulada scada

Las sdidas permitiran activar los dispositivos que se han supuesto; € motor de
movimiento de la cabina, un motor para la apertura 'y cierre de las puertas y una salida para
activar en algin caso de emergencia.

SALIDAS
NOMBRE PROGRAMACION
Activacion luz de emergencia Q0.0
Motor ascensor sube Q0.1
Motor ascensor baja Q0.2
Motor puerta abre Q0.3
Motor puerta cierra Q0.4




7. DESCRIPCION DE LA APLICACION SCADA

Lavisualizacién en el ordenador se divide en cuatro pantallas, pantalla GENERAL, de
MANTENIMIENTO, ALARMAS Yy SENSORES.

7.1 General

En la parte superior izquierda se encuentran los mandos desde los cuales se
podra activar e modo automatico, asi como realizar el paro general.

En la parte inferior izquierda podremos ver € estado de los sensores, finales de
carrera, Ultima planta por la que ha pasado la cabinay en modo automético el recorrido
y piso seleccionado. Entre esta parte y los mandos de control podremos ver el
funcionamiento de ambos motoresy s existe alguna aarma conectada.
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En la parte derecha de la pantalla podremos observar la seccion de una casa de
cuatro plantas que nos dard idea de forma genera y con sdlo un vistazo, del
funcionamiento del ascensor con todos sus sensores.

Justo a lado se encuentran los mandos desde los cuales se simularan las
entradas que deberian ser introducidas por e usuario del ascensor, es decir, los
pulsadores exteriores de cada piso y los interiores de la cabina.

7.2 Mantenimiento

Esta pantalla es la destinada para que € operario conecte e modo
mantenimiento, desde la cua podra controlar el motor del ascensor haciéndolo subir,
bajar 0 parar segin sus necesidades y mandar |a orden de apertura de la puerta. Todos



estos mandos se encuentran en la parte superior. En la parte superior también se
encuentra el indicador de alarma.

En la parte inferior se han situado los indicadores de funcionamiento de los
motoresy los de finales carrera, sensores de peso y luz y Ultimo piso.

En la parte derecha se tienen los indicadores que informan del modo de
funcionamiento activo: automético o mantenimiento. También se tiene la seccién de la
casa para obtener unaidea general del funcionamiento.

Pulsador arranque

motor sube Pulsador e Indicador  Indicador modo  |ngicador modo Seccién de casa
Pulsador arranque paro motor  Alarmacactivo mantenimiento  atométi co activo idea general de
motor bgja activo funcionamiento
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7.3 Alarma

Como su nombre indica, en esta pantalla se podra observar s hay alguna alarma
conectaday cudl fue su causa. El operario también tendrala oportunidad de resetearlas
unavez resuelto & problema con un pulsador que se encuentra en la parte inferior. Esta
pantalla permite que el aumno puedair asegurando los movimientos que va efectuando
en los valores de las sefiales. Las adarmas disefladas dan informacion suficiente como
para que se pueda ir comprobando qué tipo de errores 0 malfuncionamientos tendrian
lugar en caso de gecutar una secuencia errdnea en las variables o a no activar y
desactivar |as adecuadas en cada momento.
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7.4 Sensores

Si los sensores, y entre ellos los finales de carrera, estan activos o no, se puede
observar con més claridad en la parte izquierda de esta pantalla en la que también se
comprueba s existe alguna alarma conectada con e indicador situado en el centro de
lapantalla
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Indicador Indicador modo |ngjcador modo sensores
alarma activo mantenimiento g xomético activo anal égicos
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En la parte derecha, se muestra la evolucion del valor de la temperatura de los
devanados del motor de la cabinay € valor del peso medido e peso se podra simular
en esta ventana.



8. CONCLUSION

Con este tipo de trabajos se ha conseguido que el alumno integre de una formareal los
conocimientos que yatiene, siendo € mismo €l operario y € simulador del sistema.

Se obtiene asi una visén mucho mas amplia de la complgidad que en realidad un
automatismo puede generar; e alumno aprende a relacionar todas las variables que entran en
juego a la hora de automatizar y ademas estas variables cobran realmente significado y se
encuentra un porqué del uso que hay que hacer de ellas.
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