DEPARTAMENTO DE TECNOLOGIA    IES BAJO ARAGON


AUTOMATIZACIÓN Y CONTROL POR ORDENADOR

Introducción:


En las instalaciones y proyecto que hemos realizado en el aula talles, hemos estudiado elementos manuales (interruptores,, etc) y elementos automáticos (programador cíclico).


De alguna manera podemos programar (memorizar en un dispositivo las instrucciones de lo que tiene que hacer cada elemento de nuestro mecanismo y ejecutar esas ordenes). Los dispositivos que realizan esta función son los autómatas programables y los ordenadores.


La automatización permite la eliminación total o parcial de la  intervención del hombre.

El ordenador como elemento de control.


Tenemos que distinguir los diferentes elementos que componen el circuito de control. Por un lado tenemos los periféricos de entrada , son los captadores que tienen por objeto captar la información que el ordenador necesita para conocer el estado de la máquina, a partir de estos datos de entrada, el programa toma las decisiones referentes a las próximas actuaciones de la máquina, las entradas están constituidas por (fotocélula, sensor de temperatura, interruptor, finales de carrera, etc.) mecanismos que proporcionan la información necesaria al la unidad de control , el ordenador, autómata programable, para activar o desactivar los periféricos de salida, elementos finales o actuadores, (motor, lámpara, rele, electroválvulas,  etc)
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El ordenador es una maquina que dispone de unos puertos COM1, COM2 (puertos serie) y LPT1 (puerto paralelo), son conectores que pueden recibir o enviar datos. Las señales recibidas son procesadas por el microprocesador del ordenador de acuerdo a un programa grabado previamente  en la memoria, que contiene la información necesaria para interpretar las señales recibidas, procesarlas y generar la señal de salida para activar algún mecanismo.


La diferencia entre entradas y salidas debería estar clara con lo expuesto, pero conviene señalar que existen dos tipos de entradas, las digitales y las analógicas. Son entradas digitales aquellas que admiten sólo los valores 0 y 1; por ejemplo un interruptor, pues solo tiene dos estados o posiciones, abierto y cerrado; a la posición abierto se le asigna el valor 0 y a la posición cerrado se le asigna el valor 1. Las entradas analógicas admiten varios valores. Un potenciómetro es un ejemplo de sensor analógico ya que tiene múltiples posiciones y, por lo tanto, suministra al ordenador múltiples valores.

La controladora


Es el elemento que se va a encargar de adaptar la señal proporcionada por los periféricos de entrada y salida, para que pueda ser interpretada y procesada por un ordenador.


En nuestro caso, a la controladora van a ir conectados los periféricos de entrada y periféricos de salida, y a su vez la controladora ira conectada al puerto serie del ordenador COM1 o COM2 .


Mediante un programa especifico ( en nuestro caso LEGO) se escribirán todas las ordenes que deben recibir los periféricos de salida, según los datos recibidos de los periféricos de entrada.
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Comenzar un proyecto.


Abrimos el programa LEGO DACTA, pinchamos con el ratón en el menú archivo y sin soltar el botón seleccione proyecto nuevo.


Debemos indicarle a la computadora que periféricos de entrada (INPUT) y salida (OUTPUT)están conectados.

Procedimientos:

Después de colocar los periféricos de entrada y salida, seleccionamos del menú principal , haciendo clic con el ratón, sin soltar el botón, pagina – procedimientos. Para comenzar a programar hay que darle un nombre al conjunto de instrucciones, todo conjunto de instrucciones deberá comenzar por la palabra para, seguido del nombre que se le quiera dar, y terminaran por la palabra fin.

Ejemplo:




Para ejecutar un procedimiento, vaya al menú principal seleccione página – preparación , coloque el señalizador de ratón en del Centro de Mando y escriba el nombre del procedimiento  y pulse enter.


Podemos ver como el periférico de salida en este caso una lámpara, se enciende y después de 6 segundo de apaga.

Instrucciones de LEGO DATA CONTROL

	para
	Identifica el proceso con un nombre, necesario para luego poder ejecutar el programa  ej: para nombre

	dile
	Dialoga con un dispositivo de salida.

Ej: dile “motora                  dile “lámpa                      dile “lámpf

	encendido
	Enciende la salida con la que esta dialogando.

Ej: dile “lámpa encendido                             Ej: dile “motora encendido                

	apagado
	Apaga la salida con la que se está dialogando.

Ej: dile “lámpf apagado                                 Ej: dile “motora apagado

	espera
	Ocasiona una demora, por ej; 50 ocasiona una demora de 5 segundos.

Ej:  dile”lámpb encendido espera 50 apagado 

	apagatodo
	Apaga todas las salidas.

	dinvertida
	Invierte la dirección de la salida con la que esta dialogando, por ejemplo para invertir el sentido de giro de un motor.

Ejemplo:

para proyecto

dile “motora encendido   

espera 60

dinvertida

espera 40 apagado

fin



	repite
	Repite un conjunto de instrucciones un determinado número de veces.

Ej: repite 5 

Ejemplo:

para proyecto

dile “motora encendido   

espera 60

dinvertida

espera 40 apagado

repite 2

fin

	fpotencia
	Fija el nivel de potencia de salida en uso.

Ej: fpotencia 4

	esperahasta
	Indica al programa que espera hasta que algo suceda.

Ej: esperahasta [temp1 > 30]
Espera hasta que el termostato temp1 supere los 30 grados para ejecutar la siguiente instrucción.

	iniciarotación
	Pone el contador a cero  Ejemplo: iniciarotación 6 , reset del ángulo 6


SENSORES:

Son dispositivos de entrada (Input), sensor de temperatura, de tacto, de luz y de ángulo una vez conectado en su lugar, hacemos doble clip con el ratón para modificar los parámetros. Seguiremos el mismo procedimiento para cada uno de ellos.

Ejemplos:

	Para termostato

Dile "lámpb

Encendido

Espera [temp1 >30]

Dile "motora

Encendido

fin
	Para emergencia

Dile "motora

Encendido

Esperahasta [tacto2]

Apagado

Fin
	Para número

Iniciarotación 6

Dile "motora

Encendido

Esperahasta [ángulo > 66]

Apagado

fin



Puede colocar un botón en la página y utilizarlo para operar motores, lámparas, etc. Para ello, vaya al menú de archivo, pulse Página - página nueva, pulse en el menú de la izquierda, y seleccione donde con el ratón donde colocarlo, y con un doble clip aparecerá la caja de dialogo para modificar las propiedades.

Ejercicios:

1. Diseña la programación para el control de dos semáforos.

2. Diseña la programación para el control de una barrera de paso.

Periféricos de entrada





Unidad de control
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