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Prologo

os lenguajes de programacion de los autdomatas programables, tradicionalmente,

han sido dependientes del fabricante, cada uno de ellos disefiaba sus propios len-
guajes para sus productos. También es cierto que entre los lenguajes de los distintos
fabricantes hay similitudes, por ejemplo, la practica totalidad proponen un lenguaje
de contactos y un lenguaje tipo ensamblador, aunque esto no impide que un progra-
mador que cambie de hardware deba familiarizarse tanto con un nuevo entorno de
programacion como con una nueva sintaxis en los lenguajes.

Un primer paso hacia la estandarizacion, no solo de los lenguajes sino de todos
los elementos que intervienen en la automatizacion con autématas programables, ha
sido la aparicion del estandar internacional IEC-61131. Esta norma sigue en cons-
tante evolucion y estad siendo adoptada por un gran numero de fabricantes, incluidas
las empresas lideres del sector, que en algunos casos mantienen sus lenguajes pro-
pios (debido al alto grado de utilizacion dentro del sector) y afiaden nuevos produc-
tos siguiendo el estandar.

El objetivo de este libro es dar al lector una introduccion a la programacion de au-
tomatas programables en el estandar IEC-61131 desde un punto de vista practico.
Uno de los entornos de programacion que mas fielmente siguen la citada norma es
CoDeSys, un software desarrollado por la compafiia 3S-Smart Software Solutions
GmbH, empresa independiente de fabricantes de sardware y que proporciona un en-
torno de programacion y drivers para la conexion con un cada vez mas importante
numero de productos de distintos fabricantes. En este entorno estd enfocada la pro-
gramacion de autdmatas programables en este libro.

Este libro esta dirigido a las personas que, sin experiencia previa en Automatiza-
cion, quieren tomar un primer contacto con la programacion de automatas programa-
bles. En cualquier caso no se trata de un libro de texto que abarque la automatizacion
industrial, sino que debe ser usado como un complemento enfocado en la progra-
macion de automatas dentro de un curso basico de automatizacion. En concreto, en
la Escuela Superior de Ingenieria de Sevilla, se estd utilizando en las asignaturas de
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introduccion a la automatizacion para los alumnos de ingenieria en paralelo con las
clases tedricas y practicas de laboratorio.

Una de las facilidades que ofrece CoDeSys es la posibilidad de ejecutar progra-
mas en modo simulacion con un entorno grafico que permite la simulacion de proce-
sos. Esto hace que para utilizar y programar los ejemplos de este libro no se requiera
de un automata programable real, sino que se proporciona en los distintos ejemplos
el proceso simulado, con indicacion de las entradas y salidas. Aunque esto suponga
una facilidad para el aprendizaje, no quiero dejar de insistir en la necesidad de com-
plementar el aprendizaje siguiendo este libro con la utilizacion por parte del lector de
dispositivos reales.

Para el seguimiento del libro no es imprescindible aunque si recomendable tener
ciertos conocimientos sobre automatizacion: sensores y actuadores, modo de funcio-
namiento de un autémata, etc. En cualquier caso, los conocimientos basicos nece-
sarios para el seguimiento del libro han sido resumidos en el Capitulo 1. Asi mismo,
también se le presuponen al lector unos minimos conocimientos de programacion
convencional, por ejemplo en lenguaje C o similar.

Entiendo que la tnica forma de aprender a programar consiste en programar por
uno mismo, y en esta linea esta disefiado este libro. Junto al libro se proporcionan 75
ejemplos y ejercicios ejecutables en CoDeSys, algunos resueltos y otros propuestos.
La filosofia de trabajo de este libro consiste en su estudio junto a un ordenador en el
que se pueda instalar CoDeSys (en la web del desarrollador <https://www.codesys.
com> en la seccion Download se puede descargar la version 2.3 gratuita que funciona
en modo simulacién), ejecutar los ejemplos y resolver los ejercicios a medida que se
avanza en el contenido del libro. De hecho, en muy pocos casos he incluido el codigo
de los programas dentro del libro, sino que se hace referencia a los ejemplos de Co-
DeSys que acompaiian a este libro y que se pueden descargar de la web <http://disa.
us.es/LibroCodesys/Ejercicios.rar>.

Como se ha indicado anteriormente, el libro comienza con una breve introduccion
a conceptos basicos de automatizacién necesarios para el seguimiento del libro. Los
Capitulos 2 y 3 se dedican respectivamente a una introduccion a la norma IEC-61131
y al entorno de programacion en CoDeSys, con objeto que desde el primer momento
el lector pueda realizar ejercicios basicos de programacion. Los Capitulos 4 y 5 estan
dedicados a los aspectos basicos generales de la norma: las variables, tipos de datos
y las unidades de programacion, denominadas POU.

Los Capitulos 6, 7,9, 10 y 11 se dedican a los cinco lenguajes que define la norma
IEC-61131-3, incluyendo tanto la sintaxis como la utilizacion de los editores en el en-
torno CoDeSys. Entre estos capitulos se intercala el Capitulo 8 dedicado a dos de los
elementos mas habitualmente utilizados en cualquier programa de control: los conta-
dores y los temporizadores. La idea de incluirlo entre los capitulos de los lenguajes
de programacion viene dada, en primer lugar, porque para entender su uso es necesa-
rio conocer algun lenguaje de programacion previamente. En segundo lugar, el poder
utilizar contadores y temporizadores da una mayor riqueza a los ejemplos propuestos
para explicar el resto de los lenguajes de programacion.
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Todos los ejemplos que se proponen hasta el Capitulo 11 estan dedicados al con-
trol de automatismos logicos, es decir, las variables que se controlan son de tipo
booleano. Sin embargo, hoy en dia un automata programable se entiende como un
dispositivo capaz de tratar y controlar también sefiales de tipo analégico. En este sen-
tido, el Capitulo 12 es una introduccion a la utilizacién de este tipo de sefales, inclu-
yendo el disefio de algunos controladores basicos.

Finalmente, el capitulo 13 propone una serie de problemas de una dificultad un
tanto superior a los ejercicios propuestos en los capitulos anteriores.

Miguel Angel Ridao Carlini
miguelridao@us.es
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Losautdématas programables juegan un cada vezmasimportante papelenla
automatizacion de procesos enlaindustria. LanormalEC61131 ha supuesto
un importante paso en la estandarizacion de este tipo de dispositivos y muy
especialmente en lo referente a los lenguajes de programacién en los que
desarrollar los programas de control.

El objetivo de este libro es proporcionar al lector una introduccion a la
programacion de autématas programables siguiendo el estandar de la
norma IEC-61131-3, utilizando para ello el software de desarrollo de aplica-
ciones para autdmatas programables CodeSys. La obra estd dirigida a
personas que, sin experiencia previa en automatizacion, quieran tener un
primer contacto con la programacién de autématas programables. Con
un enfoque practico, a medida que el lector progrese en el libro podra
ir desarrollando sus propios programas de control y comprobando su
funcionamiento sobre sistemas simulados gracias a los mas de 70 ejercicios
y ejemplos ejecutables en CoDeSys que pueden ser descargados desde la
pagina web del libro.
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