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Prologo.

La automatizacion industrial comprende toda la actividad empresarial del control de
una planta o proceso; desde el simple hecho de una maniobra como pudiera ser un
estrella/triangulo hasta la automatizacion integral de toda una planta o proceso,
dénde puede no ser necesaria la intervencion del ser humano.

Las automatizaciones se basan en el uso de los autdmatas programables como con-
troladores tanto de los subprocesos que componen el proceso, de los propios proce-
sos o incluso como supervisores de los mismos; es por eso que cada dia se hace mas
necesario el conocimiento de programacion de automatas programables por parte de
sus usuarios.

El presente libro pretende dar una vision de los nuevos lenguajes de programacion y
nuevas metodologias, asi como de las ventajas que presentan frente a métodos tra-
dicionales.

El libro esta orientado a la resolucidon de ejemplos de programacion de complejidad
creciente dentro del ambito industrial. Los problemas que se plantean se resuelven
utilizando los lenguajes de programacion de dos fabricantes distintos, que cumplen
con la Norma IEC 61131-3. Ello permite al lector ademas de familiarizarse con los
equipos de esos fabricantes, entender con facilidad los programas basados en la
norma citada y sus entornos de programacion. También se proponen una serie de
ejemplos para que los lectores puedan practicar por su cuenta.

Por ultimo, indicar que con el presente libro no se pretende ensefiar a programar (se
supone que el lector ya tiene conocimientos de algiin lenguaje de programacion de
autdématas) si no a orientar al lector en una filosofia de como abordar los diferentes
problemas técnicos mas comunes en la industria.

Finalmente, resaltar que la relacion de los autores se han ordenado alfabéticamente,
pues el libro es el resultado de la colaboracion de todos ellos.
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1. Objetivo.

El principal objetivo que se plantea con la edicion de este libro es acercar al lector a
las nuevas reglas y/o normas que se tienen que adoptar desde el punto de vista del
disefio y la realizacion de programas de automatizacion, para autdmatas programa-
bles, de tal manera que el lector pueda adquirir la experiencia necesaria para la
implantacion de las Normas (IEC-61131-3) que en la actualidad rigen para las ma-
niobras realizadas con esos equipos.

Con la implantacion de esta nueva Norma (IEC-61131-3) se pretende dar un nuevo
avance en la realizacion de los programas en las automatizaciones industriales me-
diante automatas programables. En la actualidad, en el mundo industrial, hay dife-
rentes fabricantes de automatas. Ademas cada fabricante ha desarrollado a lo largo
del tiempo una variedad de equipos en funcidon de las necesidades que plantean la
infinidad de aplicaciones industriales que surgen. En paralelo, cada fabricante ha
desarrollado un entorno de programacion, con diferentes programas, incluso para
sus propios productos.

El resultado de lo anterior es que una misma maniobra ejecutada en equipos distin-
tos o con lenguajes diferentes necesita ser programada de una forma diferente, lo
que exige que los programadores necesiten una preparacion especifica. Por tanto,
ante tanta diversidad, se ha desarrollado una Norma especifica (IEC-61131-3), me-
diante la cual se pretende unificar, en lo posible, la forma y técnicas de programa-
cion de automatas programables, independientemente del fabricante y tipo de autd-
mata programable.

Desde los primeros afios de la década del 1990-2000, se puede obtener informacion
sobre la evolucion de la citada norma, pero ain hoy en dia, gran parte de las reglas
contenidas en esta normativa, no son cumplidas por la gran mayoria de los equipos,
al menos al 100%. Ahora bien, hay que reconocer que los equipos mas recientes, ya
empiezan a incorporar de alguna manera gran parte de las reglas que recoge dicha
norma. Ademads de la norma citada, que trata de homogeneizar los lenguajes y for-
ma de programacion (es decir para el Software). Hay (o han aparecido) otras nor-
mas similares aplicadas a los equipos (hardware).

El analisis pormenorizado de esta norma no es el objetivo de este texto, pues existe
bibliografia dedicada para tal fin, como por ejemplo, el libro “IEC 61131-3: Pro-
gramming Industrial Automation Systems”. (Véase las referencias en bibliografia).

También hay que destacar que el estudio, disefio, planteamiento y resolucién de
maniobras basicas con autdmatas programables, tampoco esta entre los objetivos de
este libro, el lector puede recurrir a la bibliografia, entre otros textos al libro “Au-
tomatizacion de maniobras industriales mediante automatas programables” de los
autores Juan Pérez Cruz y Manuel Pineda Sanchez.
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