PLC LADDER

PROFESOR: ING. JUAN CARLOS VIZCAINO APONTE

El lenguaje Ladder, también conocido como diagrama de contactos o escalera, es uno de los
lenguajes utilizados para programar los controladores légicos programables (PLCs). Este tipo
de programacion es estandar, y las diferentes marcas dan la opcion de utilizar este lenguaje.
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Incluso hoy dia encontramos simuladores Ladder para Android celular como el “PLC Ladder

Simulator 2 1.041 APK”
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Entonces vamos a implementar los circuitos desarrollados en electroneumatica por medio de
este lenguaje Ladder en el PLC, utilizando las siguientes representaciones.

Para las entradas digitales, recordemos que se asocia a una bobina especifica, de manera que
podemos utilizar contactos N.A normalmente abiertos y N.C normalmente cerrados asociados
cada una de las entradas.
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Las salidas son bobinas que manipulamos en el circuito y su representacion es la siguiente.
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Dentro de los diagramas de control se utilizan relevos auxiliares, en donde la bobina del relevo

y sus contactos asociados se muestran de la siguiente manera.
RELEVO CONTACTOS ASOCIADOS

AUXILIAR N_A N.C

e i "

En los diagramas electroneumaticos que se han venido implementando, se desarrolla un
circuito que va de un voltaje positivo o un voltaje fase, hacia un voltaje de Ovdc o neutro,
desarrollado de arriba (24+) hacia abajo (Ovdc) en la hoja de disefio. Para los diagramas de
Ladder en PLC realizamos el mismo circuito, pero de izquierda a derecha ubicando una linea
punto positivo a izquierda y un punto negativo a derecha.

LINEA LINEA
POSITIVA NEGATIVA
+ -

LS K0

4 M1

Ing. Juan Carlos Vizcaino Aponte



Los siguientes ejemplos muestran cdmo podemos implementar circuitos en PLC utilizando la
diagramacion estandar Ladder. Debemos identificar las entradas del exterior que necesitamos
conocer y asociarlas a cada entrada 11, 12, etc, con ello, tenemos contactos N.A o N.C que
utilizamos en los diagramas de control, ldmense sensores, pulsadores, etc. La salidas debemos
asociar al control de cada dispositivo

El siguiente ejemplo muestra el mando directo de un actuador con PLC.
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El siguiente ejemplo muestra el mando indirecto de una electrovalvula con PLC. Debemos
darle el mismo nombre a la bobina de solenoide que a la electrovalvula correspondiente en el
circuito neumatico.
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Las siguientes secuencias son disefiadas con electroneumatica y luego de esto implementadas
en diagramacion Ladder para PLC.

A+A- con Finales de Carrera y con Reed Switch
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La diferencia entre los 2 circuitos sera el tipo de sensor implementado en el actuador. Para
implementar esta secuencia en el PLC, lo primero que debemos hacer es identificar claramente
cuales son las entradas y cuales son las salidas. Para el PLC LOGO que vamos a utilizar las
entradas se referencian de 11 a 18 (mayusculas) y las salidas Q1 a Q4 (mayusculas), recuerde
gue el nombre tanto de las bobinas de entrada como de salida son nombres reservados (1,Q).

Entradas:

- Pulsador S1 (I12) e interruptor S2 (14)
- Finales de carrera AO (16) y A1 (18)

Salidas:
- Electrovélvula YA+ (Q1) y electrovélvula YA-(Q2)

En la simulacién de CADe-SIMU es importante tener presente el nombre de las variables. En el
caso de los sensores de posicion podemos utilizar un nombre cualquiera pero utilizaremos por
orden AO y Al como finales de carrera del actuador A. Para las electrovalvulas utilizaremos la
referencia avl (YA+) y av2 (YA-), esto haciendo referencia al actuador(a) y valvula(v). Se
recomienda utilizar estos nombres a fin de no tener problema con los nombres reservados.

La configuracion del actuador sera la siguiente.

Editar e
Actuador de doble efecto
Yizualizar WVelocidad
Mammbre: ,T [ Yelocidad expandir % a0 v
Furcitre ’— - Velocidad contraer % a0 v
PARA UTILIZAR SENSOR |
MAGNETICO REED
I Captadores Electiovalvulas
Captador magnético contraido: a0 I ™ 442 moroestable Expandir
C.aptador magnético mitad: I— " 5/2 monoestable avl <:J NOF:'B RE
" L ~ .
Captador magnético expandido; &1 — B3 ias bloqueadas Comtrast D E AS
Final de camera contraida: a0 v " B/3Salidas a escape n
| o . i =2 <71 BOBJNAS
Final de carnera mitad: B " 5/3 Salidas a presidn
Final de carrera expandidao: &1 v " 4/2 Biestable
{« 5/2 Biestable
PARA UTILIZAR FINALES TIPO
DE CARRERA ELECTROVALVULA
ak | Cancel |

Para cambiar de sensores de posicidn del actuador, debe seleccionar el CheckBox
correspondiente, bien sea para Final de Carrera, o bien para seleccionar el Captador
Magnético. El ejemplo de la imagen muestra la seleccidn para utilizar los Finales de Carrera.

Ahora debemos convertir el programa que tenemos disefiado en electroneumatica y
convertirlo a diagramacion Ladder.
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> Realizar la secuencia
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Para pasar nuestro circuito al PLC, identificamos entradas a0(13), a1(14), bO(15), b1(16), c0(17),
c1(18), pulsador (12), interruptor(l1) y las salidas YA(Q1), YB(Q2) y Y3(Q3). Luego de esto
realizamos el mismo circuito de control en Ladder, en el circuito de mando cambiamos las

bobinas de electrovalvula por las salidas ya que las salidas estdn asociadas a cada

electrovalvula en el exterior.

)
3«

[SiEMENS|

MR RDER

LOGO!

»EDRE

Sl JCICIC 00 CC G

[

1}

M

EIME

SRS

SRS
—

(1 R S RV S
5 {
-

&

=4

#

Ing. Juan Carlos Vizcaino Aponte




> Realizar la secuencia A- B+ A+ B- con un disefio intuitivo.
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En CADe-SIMU no es posible que el actuador comience afuera por lo que debemos dejar que el
circuito se acomode por si solo a la posicién inicial, pero luego de esto su funcionamiento es el
correcto. Por otra parte, es comun en CADe-SIMU que el programa moleste con los nombres
de los componentes, por ejemplo, las electrovalvulas, en este caso trate de cambiar los
nombre y/o utilizar las sugerencias que este documento plantea.
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A+ | S B+‘ C-
> Realizar la secuencia A- con un disefio monoestable.
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Realizar la secuencia A+ B+ A- A+ B- A- con un disefio monoestable.
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> Realizar la secuencia | A-B+C- | B- A+ | C+B+ | B- | método biestable cascada
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Temporizador Ladder

El temporizador Ladder es un médulo que se opera de la siguiente manera. Debe ser
configurado con un nombre y un tiempo definido. Adicionalmente, al médulo de temporizador
debemos agregarle una bobina adicional que sera la encargada de proveer los contactos que
vamos a utilizar en el circuito de control, como contactos asociados al temporizador.

En CADe-SIMU tiene la posibilidad de utilizar tanto temporizador on-delay (a la conexién),
como off-delay (a la desconexion).
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> Realizar la secuencia de un semaforo
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Por medio de un pulsador, haga que un motor trifasico gire durante un tiempo y luego
se detenga. Utilice un temporizador off-delay (a la desconexién).
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A diferencia de los sistemas de relevos y contactos empleados en electroneumatica, en
algunos PLC los temporizadores pueden colocarse en serie con las bobinas. Es decir:
La secuencia A+ T1 A- en electroneumatica implica que el temporizador es otro relevo
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Por ejemplo, en la secuencia monoestable A+ B+ T1 B- A- el temporizador T1 sucede antes de
gue suceda el paso 3. En este caso podemos incluir el temporizador de la siguiente manera.
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Utilizar 1 salida para manipular una electrovalvula biestable con los disefos intuitivos o los
disefios biestables.

Siempre sera importante optimizar el uso del PLC. Cuando nuestra secuencia tiene 3
actuadores con electrovalvulas biestables, seria necesario utilizar un PLC con 6 salidas. Esto
puede evitarse utilizando el recurso presentado en el capitulo de electrovalvulas biestables, en
donde por medio de un arreglo de 3 relevos auxiliares podemos convertir una manipulacién
para biestable (2 sefiales) en una monoestable (1 sefial). En el caso del PLC, internamente
vamos a realizar el arreglo de las 3 bobinas adicionales para utilizar 1 salida en vezde 2, y
externamente por medio de un relevo (también presentado en el capitulo de electrovalvulas
monoestables), podemos manipular una senal disefiada para electrovalvula monoestable en 2
sefiales para manipular una electrovalvula biestable.
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Arreglo interno.

Diseno inicial de mando

Diseno para cambiar a controlar monoestable

P12 D)2 DR BN DB

o000 OoO0Q@®Q®

BT

SIEMENS. LGGO!

EE01080- A0 DRAE

Ing. Juan Carlos Vizcaino Aponte

24y
ey 1213 1415 Uy e .
Lo,
o l Ki
r— Al Al
A0 A 3 13 13 |3 KAe
1 1
@ K K\ K3
4] [2
wazi —
5 1 3 KAl KA-
Arreglo externo.
24y 13 14 24y 15 16 17 18 24y 19 ba|




Ahora realizamos el cambio sugerido, para que, con el mismo disefio, utilicemos solo una
salida y mas sin embargo se siga manipulando el actuador con electrovélvula biestable.
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Las consideraciones especiales a este tipo de arreglos pueden consultarse en los capitulos de
electroneumatica y generar las analogias en LADDER.
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