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iagrama de contactos (1)

* Caracteristicas y origen del lenguaje

* Ej. Sistema de conexion/desconexion de
un motor

Solucion con relés

0o % .
Programa en diagrama de contactos
Paro Arranque Marcha
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Parte de mando Parte operativa
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iagrama de contactos (Il)

¢ Elementos basicos o I//NIW ?"35'1
e Contactos %13.2
e Bobinas <

* Estructura de un diagrama de contactos
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Barras de energia

* Concepto de red conexa

* Reglas de evaluacion
e Entre redes: de arriba a abajo
e Dentro de una red: de arriba a abajo y de izquierda a derecha
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Metodologia de diseno de sistemas logicos (l)

e Sistemas combinacionales

e Programacion de una funcion logica
« Contacto normalmente cerrado equivale a variable negada
« Contactos en serie equivalen al operador Y logico
» Contactos en paralelo equivalen al operador O logico
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o Sistemas secuenciales

Metodologia de diseno de sistemas logicos (lI)

e Programacion partiendo del diagrama de estados

» Asignar una variable %Mi a cada estado
» Inicializacion

» Transiciones entre estados

%M5

D
D

(R

% M6

{5}

» Programar las salidas como funciones légicas que dependen de las

entradas, las salidas y los estados
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jemplo

® Vagoneta

Estados:
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rograma en lenguaje de contactos
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Inicializacion
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Designacién Grafico Funciones

Elementos de « Contacto de — = Contacto establecido cuando el objeto bit que
prueba cierre lo controla esta en el estado 1.
+ Contacto de — /}— Contacto establecido cuando el objeto bit que
apertura lo controla esta en el estado 0.
+ Contacto de —p— Flanco ascendente: deteccidn del paso de 0 a
deteccion de 1 del objeto bit que o controla.
cambio de
estado —AN— Flanco descendente: deteccion del paso de 1
a 0 del objeto bit que lo controla.
Elementos de  + Conexion —— Permite vincular en serie entre las dos barras
enlace horizontal de potencial elementos graficos de prueba
y de accidn.
+ Conexion Permite vincular en paralelo los elementos
vertical graficos de prueha y de accion.
de potencial

+ Derivacion de Permite unir 2 objetos a través de
corto circuito — varias conexiones.
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L7. Diagrama de contactos (|
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Designacién Grafico Funciones
Elementos + Bobina —( )— El objeto bit asociado toma el valor del
de accidn directa resultado del area de prueba.

e -

El objeto bit asociado toma el valor inverso del
resultado del area de prueba.

. Sg b(i:r:; exion _(S)_

El objeto bit asociado se pone a 1 cuando el
resultado del area de prueba es 1.

* Bobina de
R
desconexion _( )_

El objeto bit asociado se pone a 0 cuando el
resultado del area de prueba es 1.

+ Salto condi-
cional a
otra red
(JUMP)

->> %Li

Permite una desviacion a una red etiquetada

que se encuentra arriba o abajo.

S6lo son validos los saltos dentro de una

misma entidad de programacién (programa

principal, subprograma,...)

La ejecucion de un salto provoca:

* la parada de la exploracion de red en curso,

* la ejecucion de la red con la etiqueta
solicitada,

* la no exploracion de la parte del programa
situada entre la accién de salto y la red
designada.

» Bobina de signo _(#);

de numero

Propuesta en lenguaje Grafcet, utilizada al
programar receptividades asociadas a
transiciones; hace pasar a la etapa siguiente.
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L7. Diagrama de contactos (l1)

Bloques de funcion estandar
Designacion Grafico Funciones
Elementos + Bloques: J L Cadabloque defunciénestandarutiliza
deprueba Temporizador . entradasysalidas que permitenvincularlos
Contador aotroselementos graficos. Lasfuncionesde
Monoestable los bloques se describen enlaseccionB.
Registro Dimension:véase el capitulo 2.2-5.
Programador
ciclicoDrum Bloques de operacion
Designacion Grafico Funciones
Elementos * Bloquede - - Pemmite comparar2 operandos; segunel
deprueba comparacion - resultado, lasalidacorrespondiente pasaa .
vertical
Dimension:2 columnas/4 lineas
* Bloquede i | Pemite comparar 2 operandos;lasalidapasa
comparacion a 1 cuando se ha verificado el resultado. (Un
horizontal bloque puede contener hasta 4096 caracte-
res). Dimensién: 2 columnas/1 linea
Elemento * Bloquede q } Realzanlas operacionesaritméticas, logicas. ..
deaccion operacion utilizando la sintaxis dellenguaje literal. (Un
" bloque puedecontenerhasta4096 caracteres.)
Dimension:4 columnas/1 linea
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