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RESUMEN

En este informe de seminario se propuso el desarrollo de un sistema automatizado para un
ascensor de cuatro pisos en la sede central del Nuevo Hospital Monte Espafia, a través de un
autdmata programable que permitid realizar las secuencias necesarias para los procesos de
dicho ascensor, esto esta establecido y disefiado a través de técnicas de mecanica, eléctricas

y electronicas trabajando en conjunto para ello.

Este sistema estd destinado para trasladar expedientes clinicos a través del edificio,
solucionando asi la problematica existente de sobre sobrecarga y obstruccion del ascensor de
los pacientes, se ha requerido de conocimientos de programacion en automatizacion, disefios

eléctricos y todo lo referente a electronica para poder darle vida al proyecto.

Destacando como componente principal el PLC (controlador l6gico programable) pues este
es el responsable de controlar todos los movimientos que realizard el ascensor sin

menospreciar toda la ingenieria para la parte estructural y eléctrica.

Quedando demostrado el vinculo entre la automatizacion y la ingenieria en electronica ya
que se requirid6 de todo el conocimiento adquirido a lo largo de todo el trascurso de
aprendizaje en la Facultad de Ciencias e Ingenierias (Departamento de Tecnologia) de la

UNAN-MANAGUA para su realizacion.
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ABSTRAC

This seminar report proposed the development of an automated system for a four-story
elevator at the headquarters of the New Hospital Monte Espana, through a programmable
automaton that allowed the necessary sequences to be carried out for said processes. elevator,
this is established and designed through mechanical, electrical and electronic techniques

working together for it.

This system is intended to transfer clinical records through the building, thus solving the
existing problem of overload and obstruction of the patient's elevator, it has required
programming knowledge in automation, electrical designs and everything related to

electronics to be able to give life to the project.

The PLC (programmable logic controller) stands out as the main component, since it is
responsible for controlling all the movements that the elevator will perform without

underestimating all the engineering for the structural and electrical part.
The link between automation and electronic engineering was demonstrated, since all the

knowledge acquired throughout the entire course of learning at the UNAN-MANAGUA

science and engineering faculty (technology department) was required for its realization.
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1) Introduccién

La automatizacion nace a partir de las necesidades industriales en las cuales se hace uso de
sistemas o elementos computarizados, electromecanicos, electronicos y eléctricos. Como una
rama amplia de la ingenieria, hace uso de un sistema de control, acaparando una gran gama
de elementos tales como: sensores, transmisores de campo, actuadores, sistemas de control y
supervision, los sistemas de transmision y recoleccion de datos, aplicaciones en tiempo real

para la supervision y control de las operaciones de la planta o procesos industriales.

El Nuevo Hospital Monte Espafia cuenta en la actualidad con un edificio de cuatro plantas y
dos torres en proceso de construccion, la sede tiene un ascensor dedicado tinicamente a los
pacientes en el cual también se traslada el personal de admision con los expedientes clinicos
que deben ser distribuidos desde el primer piso al resto de las plantas y asi mismo a cada

estacion de enfermeria.

Para analizar esta propuesta es necesario mencionar las causas que dieron origen a la idea.
Una de ellas es que no existe una manera independiente para hacer llegar los expedientes a
cada piso, por lo que el personal del area de Admision debe realizar estos traslados en
carretillas haciendo uso del mismo ascensor que sirve a los pacientes, generando
inconformidad entre los mismos debido a que el hospital cuenta con una gran afluencia de
pacientes a diario. Esto hace que el traslado de expedientes se realice de una manera menos
eficiente por falta de herramientas, la idea de un ascensor controlado por un PLC busca
facilitar el libre traslado de los expedientes clinicos a cada uno de los pisos, el cual

corresponde al cerebro del sistema.

Cuando el ascensor de los pacientes falla por su exhaustivo uso el personal de admision debe
trasladar los expedientes en sus brazos realizando esta labor de manera mas lenta, este tipo
de traslado provoca que los pacientes sean atendidos de manera menos eficientes ya que
algunas veces no son llamados por que aun no ha llegado su expediente a la estacion de

enfermaria correspondiente.
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2) Antecedentes

En Nicaragua existen empresas que se dedican a la instalacion y mantenimiento de
ascensores, estos deben cumplir con las exigencias del cliente, pero sus costos son muy
elevados, existen negocios de tamafio medio que optan por una solucion rapida y sencilla con
el fin de solucionar sus necesidades con un bajo costo en comparacion con las otras opciones

disponibles en el mercado de los ascensores

El estudio realizado por (Urroz Rios & Chavez Trujillo, 2017) tuvo como objetivo general
desarrollar el sistema de control electronico para un elevador de platillos automatico en el
Bar y Restaurante Rancho Escondido que facilite el trasporte de los pedidos de comida hacia
la segunda planta del local. Este concluye con éxito al realizar el montaje del ascensor
logrando cubrir las necesidades del Restaurante, la relacion con el presente trabajo esta

basada en la automatizacion de procesos.

En la tesis de (Ortega Morocho, 2013) se encontré como objetivo el Disefio y construccion
de un prototipo de ascensor inteligente controlado por un PLC para el laboratorio de
automatizacion industrial de procesos mecanicos. En su conclusion encontramos que el
prototipo de ascensor cumple con los requerimientos del laboratorio de automatizacion de
procesos mecanicos para demostraciones conjuntamente con el simulador S7-200 y el PC-

simu.

(Aguilera Sanchez, 2007) se propone como objetivo general el disefio eléctrico y electronico
que controle e integre todos los elementos propios de un ascensor, esta investigacion es de
caracter cuantitativo y cualitativo ya que hace uso de multiples técnicas para la recoleccion
de datos. Concluye que todos los sistemas automatizados deben contar con un esquema que

garantice su interpretacion.
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3) Planteamiento Del Problema

El Hospital Monte Espafia es una empresa que trata de mantener un estandar de calidad
internacional con ayuda de nuevas tecnologias médicas para brindar un servicio de excelencia
para cada uno de sus pacientes en general, estas tecnologias son necesarias para hacer una

empresa productiva, competitiva y de mayor eficiencia.

El 4rea de Admision del hospital es la responsable de realizar el registro del paciente antes
de ser atendido por el médico que corresponde, también de trasladar los expedientes clinicos
a las estaciones de enfermeria, Salas de operaciones, UCI', Angiografia®, Hospitalizados,

entre otros lugares que se encuentran distribuidos a lo largo de los cuatro pisos del hospital.

El traslado de los expedientes es realizado con ayuda de carretillas debido a la cantidad de
expedientes que deben ser entregados en las estaciones, durante el traslado se utiliza el
ascensor de los pacientes ya que actualmente no existe otro medio para hacerlos llegar a su
destino, en ocasiones el ascensor presenta fallos y es necesario utilizar a mas personal de
admision para realizar estos traslados haciendo uso de las escaleras para entregar los
expedientes. Esta tlltima accion retrasa el proceso de entregas y retiros de expedientes de las
estaciones de enfermeria haciendo que estos se acumulen y sea mas dificil mantener un orden

entre expedientes.

Debido a las necesidades antes planteadas surge una pregunta. ;Como se puede agilizar el

proceso de traslado de expedientes clinicos desde el primer piso hasta el cuarto piso?

! Unidad de cuidados intensivos
2 Es un examen de diagnostico por imagen cuya funcién es el estudio de los vasos sanguineos que no son visibles
mediante la radiologia convencional.
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4) Justificacion

La vision y mision del Nuevo Hospital Monte Espana es llegar a ser el mejor hospital de
Nicaragua, ofreciendo servicios de salud privado con estandares internacionales y también

implementando tecnologias que ayuden al cumplimiento de dicha vision.

Con el paso de los afios se ha ido logrando dicho objetivo y a su vez el hospital ha ido
creciendo, en la actualidad el hospital cuenta con una gran cantidad de usuarios que
demandan calidad en los servicios. Siendo el expediente clinico indispensable para la revision

de cada paciente, se partira de esta idea para realizar la propuesta de un ascensor.

La propuesta presente en este documento servira para mejorar el servicio que ofrece el area
de admision mediante el uso de un ascensor dedicado a los expedientes clinicos a cada piso

de la institucion el cual trae consigo los siguientes beneficios:

1. Realizar la gestion de traslado de expedientes de manera mas rapida.
Evitar que los pacientes tengan largas esperas en las estaciones de enfermeria.

Permitird que los pacientes se trasladen de manera mas coémoda dentro del ascensor.

i A

Evitara las aglomeraciones de expedientes clinicos desocupados en las estaciones de

enfermaria.

La propuesta del ascensor contribuird a cumplir con la visiéon del Nuevo Hospital Monte
Espafia, el cual mantiene siempre el compromiso con sus pacientes al prestar servicios de
calidad internacional haciéndolo a su vez mas competitivo dentro del gremio hospitalario ya

que no todos incursionan dentro de los sistemas automatizados.
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5) Objetivos

5.1) Objetivo General

e Elaborar propuesta de un ascensor para el traslado de expedientes clinicos en el

edificio de cuatro plantas de la sede central del Nuevo Hospital Monte Espaia.

5.2) Objetivos Especificos

e Analizar las condiciones presentes en el area de admision durante el traslado de

expedientes clinicos.

e Realizar la programacion del PLC, el disefio estructural, esquema eléctrico y

electronico del ascensor.

e Demostrar a través de una maqueta el funcionamiento del ascensor.
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6) Marco Tedrico

6.1) Automatizacion

La automatizacién es una rama amplia de la ingenieria que tiene muchas utilidades en muchas
de las areas presentes en las industrias que actualmente conocemos, permitiéndonos crear
sistemas de procesos a partir de una gama de componentes eléctricos-electronicos,
neumaticos e hidraulicos compatibles con los PLC. Los sistemas automatizados poseen la
capacidad de convertir a una industria convencional en una optimizada proveyéndola
eficiencia, competitividad, rentabilidad econdmica entre otras, cubriendo asi las necesidades

de cada uno de sus clientes que en la actualidad cada vez son las exigentes.

El alcance va mas alld que la simple mecanizacion de los procesos ya que ésta provee a
operadores humanos mecanismos para asistirlos en los esfuerzos fisicos del trabajo, la
automatizacion reduce ampliamente la necesidad sensorial y mental del humano, es mas
amplia que un mero sistema de control, abarca la instrumentacion industrial, que incluye los
sensores y transmisores de campo, los sistemas de control y supervision, los sistema de
transmision y recoleccion de datos y las aplicaciones de software en tiempo real para

supervisar y controlar las operaciones de plantas o procesos industriales. (ecured.cu, s.f.)
6.1.1) Partes de la automatizacion

6.1.1.1) La parte operativa. Es la parte que acttia directamente sobre la maquina.
Son los elementos que hacen que la maquina se mueva y realice la operacion deseada. Los
elementos que forman la parte operativa son los accionadores de las maquinas como motores,
cilindros, compresores y los captadores como fotodiodos, finales de carrera entre otros.

(ecured.cu, s.f.)
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6.1.1.2) La parte de mando. Suele ser un autdmata programable (tecnologia
programada), aunque hasta hace bien poco se utilizaban relés electromagnéticos, tarjetas
electrénicas o moddulos logicos neumaticos (tecnologia cableada). En un sistema de
fabricacion automatizado el automata programable esta en el centro del sistema. Este debe
ser capaz de comunicarse con todos los constituyentes de sistema automatizado. (ecured.cu,

s.f.)

6.1.2) Objetivos de la automatizacion

1. Mejorar la productividad de la empresa, reduciendo los costos de producciéon y
mejorando la calidad de la misma.

2. Mejorar las condiciones de trabajo del personal, suprimiendo los trabajos incomodos
e incrementando la seguridad.

3. Realizar las operaciones imposibles de controlar intelectual o manualmente.

4. Mejorar la disponibilidad de los productos, suministrando las cantidades necesarias
en el momento preciso.

5. Simplificar el mantenimiento de forma que el operario no requiere grandes
conocimientos para la manipulacién del proceso productivo.

6. Integrar la gestion y produccion. (ecured.cu, s.f.)

6.2) Sistema De Control

Uno de los recursos mas utilizados en el sector industrial es el sistema de control. Toda
produccion liderada por ingenieria requiere de este proceso para lograr objetivos
determinados. La funcion de este sistema es la de gestionar o regular la forma en que se

comporta otro sistema para asi evitar fallas.
El sistema de control de procesos esta formado por un conjunto de dispositivos de diverso

orden. Pueden ser de tipo eléctrico, neumatico, hidraulico, mecénico, entre otros. El tipo o

los tipos de dispositivos estan determinados, en buena medida, por el objetivo a alcanzar.
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Pero un sistema de control no se establece como tal solo por contar con estos dispositivos,

sino que debe seguir la l6gica de al menos 3 elementos base:

1. Una variable a la que se busca controlar
2. Un actuador

3. Un punto de referencia o set-point

En una operacion de control de granel, por ejemplo, la logica del sistema de control debe
utilizar sus 3 elementos. La variable por controlar podria ser el propio producto de granel al
depositarse en contenedores industriales. El punto de referencia o set-point seria el encargado
de determinar el limite de llenado, mientras que el actuador, seria el que ejecutaria la accion

de llenado, que podria ser una bomba mecanica o eléctrica. (Gandhi, 2019)

6.2.1) Tipos De Sistemas De Control

El sistema de control puede ser de dos tipos y estos difieren en la manera en que lidian con

la variable a controlar.

6.2.1.1) Sistemas de control de lazo abierto. En este tipo no existe informacion
o retroalimentacion sobre la variable a controlar. Es decir, la salida no depende en absoluto
de la entrada. Se utiliza entonces en procesos y dispositivos en donde la variable es predecible

y admite un margen de error amplio.

Un ejemplo muy claro es el del semaforo. Este sistema de control es de lazo abierto porque

se asigna un tiempo a cada luz, pero no se tiene informacion sobre el volumen de trafico.

(Gandhi, 2019)
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6.2.1.1.1) Caracteristicas.
1. Ser sencillos y de facil concepto.
Nada asegura su estabilidad ante una perturbacion.
La salida no se compara con la entrada.

Ser afectado por las perturbaciones. Estas pueden ser tangibles o intangibles.

A

La precision depende de la previa calibracion del sistema. (Valdivieso, 2012)

6.2.1.2) Sistema de control de lazo cerrado. Contrario al caso anterior, en este
tipo de sistema de control si hay informacion sobre la variable, incluso retroalimentacién
sobre los estados que va tomando. La informacion sobre la variable se obtiene mediante el
uso de sensores que son colocados de forma estratégica. Los sensores hacen posible que el

proceso sea completamente autdnomo.

Un ejemplo muy comun es el de los aparatos minisplit o aires acondicionados. En estos
dispositivos la variable es la temperatura ambiental. Los sensores determinan si debe o no
entrar el compresor para enfriar el lugar.

La ingenieria de un proceso de control pareceria simple con sus tres elementos base
requeridos, sin embargo, es todo lo contrario. Se trata de sistemas basicos para la ingenieria
industrial, incluyendo la automatizacion y que incluso encontramos en casi todos los equipos

que usamos en nuestra vida diaria. (Gandhi, 2019)

6.2.1.2.1) Caracteristicas.
1. Ser complejos, pero amplios en cantidad de pardmetros.
La salida se compara con la entrada y le afecta para el control del sistema.

Su propiedad de retroalimentacion.

i

Ser mas estable a perturbaciones y variaciones internas. (Valdivieso, 2012)
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6.3) Norma ISA

Estas normas tienen como objetivo principal, representar el funcionamiento de un sistema a
partir de un diagrama o plano, que posee un conjunto de simbolos utilizados para la
designacion de instrumentos de control y medicion de sefiales que representan cada uno de
los elementos de dicho sistema, con el fin de que puedan ser comprendidas de forma singular

y de manera efectiva.

Para designar y representar los instrumentos de medicidon y control se emplean normas muy
variadas que a veces varian de industria en industria. Esta gran variedad de normas y sistemas
utilizados en las organizaciones industriales indica la necesidad universal de una
normalizacién en este campo. Varias sociedades han dirigido sus esfuerzos en este sentido,
y entre ellas se encuentran, como mas importantes, la ISA (Instrument Society of America)
de la Sociedad de Instrumentos de Estados Unidos y la DIN alemana, cuyas normas tienen
por objeto establecer sistemas de designacion (codigo y simbolos) de aplicacion a las

industrias quimicas, petroquimicas, aire acondicionado, etc. (reneom9313.wixsite.com, s.f.)

NORMAS ISA (Instrument Society of America):

1. ANSI/ISA-SS5.1 (Identificacion y simbolos de instrumentacion).

2. ANSI/ISA-S5.2 (Diagramas l6gicos binarios para operaciones de procesos).

3. ISA-S5.3 (Simbolos graficos para control distribuido, sistemas logicos y
computarizados).

4. ANSI/ISA-S5.4 (Diagramas de lazo de instrumentacion).

5. ANSI/ISA-S5.5(Simbolos  graficos  para  visualizacibon de  procesos).

(reneom9313.wixsite.com, s.f.)
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6.4) Normas IEC

6.4.1) IEC 61131

Hoy en dia vivimos en un mundo donde todos los productos que utilizamos estan regulados
de alguna manera, la forma mas comun de hacerlo es por medio de normas, como ocurre con
la IEC 61131. Pero, ;qué es una norma? Esta se define como aquella regla que determina

ciertas caracteristicas, conductas o actividades que deben ser respetadas.

El mundo de la automatizacion no estd exento de estas reglas y es por eso que podemos
encontrar literalmente cientos de normas. Yendo desde las normas que regulan las redes
industriales, pasando por aquellas que regulan los esquemas eléctricos, hasta las que definen

los controladores industriales PLC.

Una parte de vital importancia para el mundo de la automatizacion es aquella relacionado
con los PLC. Es por eso que en esta entrada se hablara sobre la norma que los regula. La

famosa norma IEC 61131.

6.4.1.1) Enfoque. Esta norma esta enfocada para definir diversos topicos de los

PLC y sus principales componentes. Tales como:

e Definir e identificar caracteristicas principales de los PLC’s.
e Requisitos minimos para funcidn, operacion, seguridad y ensayos.
e Definir los lenguajes de programacion més utilizados.

e Definir los tipos de comunicacion.

6.4.1.2) Partes de esta norma. Para profundizar en los temas anteriores. Esta

norma esta dividida de la siguiente forma:

e Informacion general.

e Especificaciones y ensayos de equipo.
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e Lenguajes de programacion.
e Quias de usuario.

e Comunicaciones.

e  Control difuso.

e Guias de programacion. (autracen.com, s.f.)

6.4.2) IEC 61508

La norma IEC 61508 “Seguridad funcional de los sistemas
eléctricos/electronicos/electronicos programables" se entiende como una norma de seguridad
fundamental que, independientemente de la aplicacion, trata sobre la seguridad funcional de
sistemas eléctricos, electronicos y electrénicos programables. Por consiguiente, es la norma
principal sobre el tema de la seguridad funcional de sistemas de control. Mediante esta norma
se definen los requisitos de los sistemas programables de seguridad para la seguridad de las

instalaciones.

Su idea bésica es garantizar prevenir accidentes y desastres, mediante la adicion de equipos
funcionales para proteger la vida humana, la salud y el medio ambiente (regién) de eventos

peligrosos. IEC 61508 es la base de todas las normas de seguridad funcional.

6.4.2.1) Partes de esta norma.
e Parte 1: Introduccion al concepto de la seguridad funcional, vista general de las
normas de la serie IEC 61508
e Parte 2: Requisitos para los sistemas
e cléctricos/electronicos/electronicos programables relacionados con la seguridad
e Parte 3: Requisitos del software
e Parte 4: Definiciones y abreviaturas
e Parte 5: Ejemplos para determinar el nivel de integridad de seguridad
e Parte 6: Directrices para la aplicacion de las partes 2 y 3

e Parte 7: Presentacion de técnicas y medidas. (pilz.com, s.f.)
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6.4.3) IEC 61800-5-2

IEC 61800-5-2 “Sistemas de accionamiento de potencia eléctrica”: especifica los requisitos
y hace recomendaciones para el disefio y desarrollo, integracion y validacion de los sistemas
de accionamiento de potencia relacionados con la seguridad en términos de sus
consideraciones de seguridad funcional. Se aplica a los sistemas de accionamiento de
potencia eléctrica de velocidad ajustable en términos del marco de IEC 61508 e introduce
requisitos como subsistemas de un sistema relacionado con la seguridad y su objetivo es
facilitar la realizacion de las partes eléctricas / electronicas / electronicas programables de un
sistema de accionamiento de potencia en relacién con el rendimiento de seguridad de las

subfunciones de seguridad.

6.5) Automata Programable

Un automata programable es un circuito eléctrico que sigue una secuencia previamente
establecida. El automatismo puede ser cableado o programado.

En ambos casos siempre vamos a distinguir dos partes. Una la de control y otra la de potencia.

En la etapa de control se determina el funcionamiento de la secuencia de operaciones. Es un

sistema secuencial donde previamente se han almacenado las instrucciones a realizar.

Los Automatas Programables son los sistemas en los cuales las secuencias de las operaciones
se definen mediante la programacion. La programacion puede ser sobre un Autémata

Programable o PLC o también sobre un microcontrolador. (Blanco, 2017)

6.6) Controlador Logico Programable

Los PLC estan compuestos por una CPU capaz de realizar operaciones ldgicas o aritméticas,
controlar la interfaz de usuario y otras funcionalidades mas avanzadas. Dos memorias, una
externa (RAM) y otra interna (ROM) donde se almacenan tanto la informacion permanente

del sistema como los datos necesarios para realizar el control. Por Gltimo, cuenta con puertos
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de comunicacién y una serie de pines a ambos lados para las entradas y las salidas tanto

analogicas como digitales. (fisicotronica.com, s.f.)

Los avances en beneficio de las grandes empresas e industrias, juegan un rol fundamental en
sus procesos. La automatizacién ayuda a la mejora de la productividad mediante la
modernizacion y aumento de la eficiencia del trabajo; De modo que el controlador l6gico
programable PLC se conoce globalmente como referente de la automatizacion industrial. su

invencion remplazé los grandes circuitos de relé secuenciales para el control de la maquina.

El controlador 16gico programable PLC ha jugado un rol importante, ya que permite la

realizacion de determinadas operaciones de forma répida.

Actualmente, la sociedad esta rodeada de sistemas como:

1. Semaforos
Gestion de luminarias
Jardines

Puertas automaticas

M

Dispositivos del hogar inteligentes

Bésicamente, es una interfaz eléctrica/electronica programable. Puede manipular, ejecutar
y/o monitorear a una velocidad muy rapida el estado de un proceso o sistema de
comunicacion. Funciona sobre la base de datos programables contenidos en un sistema

integral basado en microprocesador. (Editorial, 2019)

6.7) SIEMENS

Siemens es un conglomerado de empresas alemana con sedes en Berlin y Munich considerada
como la mayor empresa de fabricacion industrial de Europa con 190 sucursales a lo largo del
mundo. Siemens opera en 4 sectores principales: el sector industrial, energético, de salud

(Siemens Healthineers) y de infraestructuras y ciudades. La empresa se caracteriza por el
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desarrollo de equipamiento de diagndstico médico generando un 12% de beneficios después
de su divisidon de automatizacion industrial, es una de las compaiias mas grandes del mundo

en ingenieria eléctrica y electronica. (importsoluciones.com, s.f.)

6.7.1) LOGO SIEMENS

Es un modulo logico, es decir, un controlador programable que permite que, sin intervencion
humana, las maquinas hagan un trabajo. Pero la palabra clave e importante es programable,
no programado. Por tanto, es necesario programar el LOGO para que este haga una tarea ya

que de por si, el no hace nada.

Basicamente funciona de la siguiente manera: al LOGO le vas a dar como datos de entrada
una serie de sefiales, las cuales van a ser procesadas en el programa, y el LOGO va a dar unos

datos de salida.

Esto en el mundo real se traduce en unos pulsadores, manetas, sensores (datos de entrada),
un procesamiento en el LOGO y una activacion o no de salidas de relé (datos de salida).

(siemenslogo.com, 2014)

llustracién 1LOGO Siemens
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6.7.1.1) Ventajas.
1. Son aparatos asequibles® en precio.
Por ser programable, es flexible y versatil. Puedes hacer muchas cosas con ellos.
Ahorra mucho cableado.
Es mucho mas facil de mantener en caso de tener que realizar modificaciones.

Es escalable: se pueden afiadir mas o menos entradas y salidas.

A i

Puede tener una pantalla asociada de mando. (siemenslogo.com, 2014)

6.7.1.2) Desventajas.
1. Basicamente tiene una: no vale con tener un destornillador y un multimetro, sino que
hay que saber programarlos y esto implica:
2. Quitar miedo a la programacion, que no muerde, aunque la gente lo piense.
3. Una curva de aprendizaje para dominarlo (leerte el manual no es suficiente).

(siemenslogo.com, 2014)

6.7.2) ¢Para qué sirve un LOGO SIEMENS?
Principalmente para pequefias automatizaciones y domoética. Como te he comentado antes,
se trata de un autdomata de poca potencia en comparacion con sus hermanos mayores. Eso no
implica que no se puedan hacer pequefas filigranas* de la automatizacion, sino que esta
mucho mas limitado su poder de procesamiento, su nimero de entradas y su numero de

salidas.

Es tipico para automatizar sistemas de riego, parking, arranque de motores, alumbrado,

calefaccion etc. Es decir, instalaciones logicamente sencillas o pequefias maquinas.

Para no liar’ mucho la cosa, digamos que todo aquello que no lleve mas de 15 entradas y no

mucho més de media docena de salidas seguramente pueda ser programado con un LOGO.

3 Que puede comprarse o pagarse.
* Accién de gran perfeccion y delicadeza o que requiere mucha habilidad y trabajo
5 Hacer que un asunto se complique més de lo normal.
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Si tiene mas requerimientos, probablemente haya que ir a automatas de mayor capacidad.

(siemenslogo.com, 2014)

6.8) Sensor

Un sensor es un dispositivo para detectar y sefialar una condicion de cambio. /Y qué es esta
“condicién de cambio”? Con frecuencia se trata de la presencia o ausencia de un objeto o
material (deteccion discreta). También puede ser una cantidad capaz de medirse, como un
cambio de distancia, tamafio o color (deteccion analogica). Esta informacion, o salida del

sensor, es la base del proceso de monitoreo y control de un proceso de fabricacion.

6.8.1) Sensores de contacto y sin contacto

6.8.1.1) Sensores de contacto. Son dispositivos electromecanicos que detectan
cambios a través del contacto fisico directo con el objeto en cuestion. Los sensores de

contacto:

1. Generalmente no requieren de energia eléctrica.
2. Pueden soportar mds corriente y tolerar mejor las alteraciones de la linea eléctrica.

3. Generalmente son mas faciles de entender y diagnosticar.

Los encoders, los interruptores de final de carrera y los interruptores de seguridad son
sensores de contacto. Los encoders transforman el movimiento de las maquinas en sefales y
datos. Los interruptores de final de carrera se utilizan cuando es posible un contacto fisico
con el objeto. Los interruptores de seguridad ofrecen resistencia a posibles interpolaciones y
contactos de apertura directa, lo cual permite utilizarlos como protectores de maquinas y

paradas de emergencia. (Bradley, 2000)
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6.8.1.2) Sensores sin contacto. Son dispositivos electronicos de estado sélido
que crean un campo de energia o haz y reaccionan ante una alteracion en ese campo. Algunas

caracteristicas de los sensores sin contacto son:

1. No se requiere contacto fisico.

2. No tienen componentes mdviles que puedan atascarse, desgastarse o romperse (por
lo tanto, necesitan menos mantenimiento).

3. Generalmente operan mas rapido.

4. Son mas flexibles en cuanto a su aplicacion.

Los sensores fotoeléctricos, inductivos, capacitivos y ultrasonico corresponden a sensores sin
contacto. Al no haber contacto fisico, se elimina la posibilidad de desgaste; sin embargo, en
raras ocasiones podria haber una interaccion entre el sensor y el objeto. Los sensores sin

contacto también son susceptibles a la energia emitida por otros dispositivos o procesos.
(Bradley, 2000)

6.8.2) Tipos De Sensores

1. Sensores fotoeléctricos

2. Sensor de proximidad

3. Sensores finales de carrera

4. Sensores de posicion angular o lineal

5. Sensor de desplazamiento y deformacion
6. Sensor de velocidad lineal y angular

7. Sensor de aceleracion

8. Sensor de presion

9. Sensor de caudal

10. Sensor de temperatura

11. Sensor de presencia

12. Sensor tactil

13. Sensores de proximidad. (autycom, s.f.)
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6.8.3) Finales De Carrera

Los sensores de contacto, también conocidos como sensor de final de carrera, son
dispositivos eléctricos, neumaticos o mecanicos que se localizan a la parte final del recorrido
de un objeto o elemento moévil como podria ser una cinta transportadora o el brazo de un

robot, por ejemplo.

Tienen una finalidad muy clara, que es convertir una magnitud fisica en una eléctrica, es
decir, permitir mediante el contacto (magnitud fisica) dar la sefial (magnitud eléctrica) de que

un objeto ya ha llegado a su disposicion final.

En la actualidad existen 2 tipos de sensores de final de carrera segin la forma en que
funcionan y la estructura de los mismos, los binarios y analdgicos. A continuacion, te
explicamos las caracteristicas y como como funciona un sensor de contacto en sus distintos

tipos.

6.8.3.1) Sensores de contacto binario. Su funcion principal, como su nombre
indica, es la de detectar la presencia o ausencia de un objeto, entrando en contacto con dicho

objeto y enviando una sefial eléctrica binaria (0-1) de ausencia o presencia.

Debido a que han sido disefiados para ofrecer una respuesta binaria, cuentan con dos
posiciones tipicas, abierto (NA) y cerrado (NC). Ejemplos de este tipo de sensores limite de

carrera son los pulsadores o interruptores. (sensorde.net, s.f.)

El sensor que serd utilizado en este trabajando se encuentra dentro de la clasificacion de
sensores de proximidad, su nombre es sensor de final de carrera que ha sido seleccionado
debido a que cuenta con la caracteristica que utiliza nuestra logica de la programacion y la

declaracion de entradas en LOGO SOFT COMFORT.
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llustracion 2 Estructura interna de un final de carrera binario. (sensorde.net, s.f.)

Los sensores de final de carrera binarios cuentan con 2 tipos de funcionamiento distintos.

1. Positivo. El sensor se activa cuando el objeto de control eleva el eje del sensor y
conecta el objeto con el contacto NC.
2. Negativo. En este modo sucede lo contrario que en el anterior, es decir, el eje baja,

forzando el resorte y cerrando el circuito.

6.8.3.2) Sensores de contacto analdgico. Al igual que el sensor de contacto
binario, el analdgico detecta la presencia del objeto movil, pero a su vez, envia una sefial de

retorno proporcional a la fuerza ejercida por dicho objeto.

El mecanismo de mayor simpleza que existe de sensor de contacto analdgico es una varilla

accionada por un resorte enlazada con un eje giratorio. (sensorde.net, s.f.)
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lHustracion 3 Sensor de contacto LEGO. (sensorde.net, s.f.)

6.8.3.3) Partes y caracteristicas de un sensor de contacto. En un sensor de
contacto podemos distinguir varias partes, que son comunes a todos ellos
independientemente del tipo, a continuacién, te detallamos cada una de las partes o

caracteristicas de un sensor final de carrera. (sensorde.net, s.f.)

6.8.3.3.1) Accionador. Este elemento es el que contacta directamente con el

objeto movil. Cuenta con 2 posiciones, reposo y operacion. (sensorde.net, s.f.)

6.8.3.3.2) Cabeza. En este lugar es donde se localiza el mecanismo que
transforma el movimiento del accionador en movimiento de contacto del sensor de carrera.
Asi pues, cuando el accionador se mueve de forma correcta el mecanismo de la cabeza

acciona los contactos del interruptor. (sensorde.net, s.f.)

6.8.3.3.3) Bloque de contactos. Aqui es donde se localizan toda la parte

eléctrica del contacto del interruptor.
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6.8.3.3.4) Bloque de terminales. Es en esta zona donde se conecta mediante

cables el interruptor con el resto del circuito de control.

6.8.3.3.5) Cuerpo del interruptor. En funcion del tipo de interruptor, en su
interior encontraremos unos elementos u otros. En un interruptor enchufable encontraremos
el bloque de contactos mientras que un interruptor no enchufable habra el bloque de contactos

y terminales.

6.8.3.3.6) Base. Lo interruptores no enchufables no disponen de ella, mientras

que en los enchufables la base aloja el bloque de terminales.

6.8.3.4) Ventajas y desventajas. Las ventajas que ofrece el sensor de final de

carrera son las siguientes:

1. Tienen la capacidad de detectar cualquier tipo de objeto independientemente del
material del que esté hecho.

No se ven afectados por ninguna interferencia del exterior.

La salida la forman uno o mas contactos libres de potencial.

Funcionamiento mecanico.

ook weD

No tiene imanes en su cuerpo por lo que no se ve afectado por la electricidad estatica.
Solo existe una desventaja al usar este tipo de sensor, y es que de que su salida produce

rebotes, que son imprescindibles de eliminar al conectarlos a un sistema electronico si se

quieren evitar malas lecturas. (sensorde.net, s.f.)

6.8.4) Sensor Magnético
Son sensores que efectian una conmutacion electronica mediante la presencia de un campo

magnético externo, proximo y dentro del area sensible. Estos sensores pueden ser sensibles

a los polos del iman, o solamente a un polo.
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lustracion 4 Tipos de sensores magnéticos. (varitel.com, s.f.)

6.8.4.1) Funcionamiento. Esos modelos son accionados mediante la presencia
de un campo magnético externo proveniente de un imén permanente. Pueden ser sensibles a

los polos del iméan o solamente a un polo.

6.8.4.2) Caracteristicas.
Montaje en cilindros neumaticos dotados de émbolo magnético
Accionamiento preciso
LED indicador de accionamiento
Montaje robusto en caja plastica

Grado de proteccion IP67°

AN I S

Cable estandar con 2m de largo. (weg.net, s.f.)

6.8.5) Sensor Capacitivo
Los sensores capacitivos permiten detectar objetos metéalicos y no metélicos, solidos y
liquidos, si bien son mas apropiados para detectar objetos no metdlicos debido a sus
caracteristicas y costo en comparacion con los sensores de proximidad inductivos. En la
mayoria de las aplicaciones con objetos metalicos es preferible usar sensores inductivos por

su confiabilidad y asequibilidad.

6 Ingress Protection, o grado de proteccion, en espafiol. Estas son una manera alfanumérica de puntuar el nivel
de resistencia frente al polvo y al agua de todo tipo de dispositivos.
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Objetivo
(metalico o
no metalico)

llustracion 5 Sensor Capacitivo (Google sites, s.f.)

6.9) Compuertas logicas

Las Compuertas Logicas son circuitos electronicos conformados internamente por
transistores que se encuentran con arreglos especiales con los que otorgan sefales de voltaje
como resultado o una salida de forma booleana, estdn obtenidos por operaciones logicas
binarias (suma, multiplicacion). También niegan, afirman, incluyen o excluyen segln sus
propiedades l6gicas. Estas compuertas se pueden aplicar en otras areas de la ciencia como

mecanica, hidraulica o neumatica.

Existen diferentes tipos de compuertas y algunas de estas son mas complejas, con la
posibilidad de ser simuladas por compuertas mas sencillas. Todas estas tienen tablas de
verdad que explican los comportamientos en los resultados que otorga, dependiendo del valor

booleano que tenga en cada una de sus entradas. (logicbus.com.mx, s.f.)
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llustracion 6 Combinaciones para compuertas. (logicbus.com.mx, s.f.)

Trabajan en dos estados, "1" 0 "0", los cuales pueden asignarse a la logica positiva o logica
negativa. El estado 1 tiene un valor de 5v como méaximo y el estado O tiene un valor de Ov
como minimo y existiendo un umbral entre estos dos estados donde el resultado puede variar

sin saber con exactitud la salida que nos entregara. Las ldgicas se explican a continuacion:

La logica positiva es aquella que con una sefial en alto se acciona, representando un 1 binario
y con una sefial en bajo se desactiva. representado un 0 binario.
La logica negativa proporciona los resultados inversamente, una sefial en alto se representa

con un 0 binario y una sefial en bajo se representa con un 1 binario. (logicbus.com.mx, s.f.)

A continuacion, vamos a analizar las diferentes operaciones l6gicas una por una comenzando

por la mas simple:
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6.9.1) Compuerta AND

Esta compuerta es representada por una multiplicacion en el Algebra de Boole. Indica que es
necesario que en todas sus entradas se tenga un estado binario 1 para que la salida otorgue
un 1 binario. En caso contrario de que falte alguna de sus entradas con este estado o no tenga
si quiera una accionada, la salida no podré cambiar de estado y permanecera en 0. Esta puede
ser simbolizada por dos 0 mas interruptores en serie de los cuales todos deben estar activos

para que esta permita el flujo de la corriente. (logicbus.com.mx, s.f.)

EAraEs
__ Pl

6.9.2) Compuerta OR

En el Algebra de Boole esta es una suma. Esta compuerta permite que con cualquiera de sus
entradas que este en estado binario 1, su salida pasara a un estado 1 también. No es necesario
que todas sus entradas estén accionadas para conseguir un estado 1 a la salida, pero tampoco
causa alglin inconveniente. Para lograr un estado 0 a la salida, todas sus entradas deben estar
en el mismo valor de 0. Se puede interpretar como dos interruptores en paralelo, que sin

importar cual se accione, sera posible el paso de la corriente. (logicbus.com.mx, s.f.)

A Q

Q=A+B
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6.9.3) Compuerta NOT

En este caso esta compuerta solo tiene una entrada y una salida y esta actiia como un inversor.
Para esta situacion en la entrada se colocard un 1 y en la salida otorgara un 0 y en el caso
contrario esta recibird un 0 y mostrara un 1. Por lo cual todo lo que llegue a su entrada, sera

inverso en su salida. (logicbus.com.mx, s.f.)

Q
1
Q)|
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7) Disefio metodologico

7.1) Tipo de estudio

En la presente investigacion se utilizo un método cientifico mixto donde encierra lo
cuantitativo y cualitativo, como método de recoleccion de datos fue utilizada la entrevista,
esta fue dirigida al personal de Direccion General, Admision, Enfermeria y Pacientes. Estos
datos sirvieron de base para analizar la problematica existente en el traslado de expedientes
clinicos, también para formular una propuesta de solucion. Luego se tomaron en cuenta los
calculos para determinar el motor del ascensor, la estructura fisica y modo de

funcionamiento.

El tipo de estudio empleado fue la investigacion aplicada, esta se centra en analizar y resolver
problemas de la vida real tal como es el caso del area de admision que enfrenta un problema

al momento de trasladar los expedientes clinicos a las diferentes estaciones de enfermeria.

7.2) Area de estudio

El drea de estudio se desarrollo en el Nuevo Hospital Monte Espafia ubicado de los seméforos

de Claro de Villa Fontana 150 varas al Norte. Managua, Nicaragua.

El hospital fue fundado el doce de octubre de mil novecientos noventa y tres, iniciando como
una clinica asistencial, al pasar de los afios el hospital ha crecido de manera exponencial
gracias a su excelente calidad médica. Actualmente el hospital cuenta con una gama completa

de especialidades

Pégina | 28



7.3) Localizacién

A continuacion, se detalla la ubicacion exacta del Nuevo Hospital Monte Espafia donde se

desarrolla la investigacion

7.3.1) Macro localizacion
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llustracion 7 Macro localizacion Planes de Altamira No3
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7.3.2) Micro localizacion

La Sang_ll-.:_t:_g:heria_.

4

llustracion 8 Micro localizacion del Hospital Monte Espafia

Pégina | 30



7.4) Universo

El universo de la investigaciéon comprende todas las cuarenta y dos areas administrativas y

clinicas del Nuevo Hospital Monte Espana.

7.5) Muestra

La muestra estuvo constituida por el drea de admision del Nuevo Hospital Monte Espafia,
¢ésta cuenta con veinte colaboradores distribuidos para las labores de registrar, almacenar,
etiquetar, organizar, trasladar y retirar los expedientes clinicos por todo el hospital, de estos
veinte colaboradores se tomaron dos de ellos para la entrevista. El tipo de muestra fue no

probabilistico ya que se utiliz6 un muestreo por conveniencia.

7.6) Criterios de inclusién

e Medios de trasportes usados por el area de admision

¢ Dificultades presentes en el traslado de expedientes clinicos

e Experiencias de pacientes al compartir medios de transporte con traslado de
expedientes

e Vivencias entre pacientes, personal de admision y enfermeria

e Razones de retraso durante el traslado de expedientes
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7.7) Definicién y operacién de variable

Tabla 1 Tabla MOVI

Variables

Obijetivos Especificos

Analizar las condiciones
presentes en el area de
admision durante el traslado
de expedientes clinicos

Realizar la programacion
del PLC y el diseno
estructural, esquema
eléctrico y esquema
electronico del ascensor

Demostrar a través de una
maqueta el funcionamiento

del ascensor.

Variable Conceptual

1. Analisis de las
condiciones presentes en
el area de admision
durante el traslado de
expedientes clinicos.

2.Programacion del PLC
y disefios del ascensor.

4.Funcionamiento del

ascensor.

Sub-Variable o

Dimensiones

1.1. Registro,
clasificacion,
organizacion y traslado
de expedientes

1.2. Garantizar la
pronta atencion de los
pacientes.

2.1. PLC LOGO
SIMENS

2.2 Rotulacién de
dimensiones, etiquetado
acorde a la realidad

4.1. Instalacion y

calibracion de sensores

Variable

Operativa o

Indicador

1.1.1. Medios de
trasporte usados
en traslados

2.1.1. Lenguaje
de programacion
FUP
2.2.1Simulaciones
para descartar
errores

4.1.1. Realizar
pruebas efectivas
con la maqueta

Técnicas de Recoleccion

de datos e informacion

Entrevista

LOGO SOFT COMFORT
AutoCAD
CADe SIMU
Livewire

Funcionamiento de
ascensor.
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7.8) Métodos e instrumentos de recoleccion de datos.

El estudio que prevalecid en este documento fue de tipo mixto ya que aborda elementos
cualitativos y cuantitativos tales como observacion directa al area de interés, entrevista
directa con la jefatura de la institucion, personal de admision, personal de enfermeria y
pacientes. se utilizaron modelos matematicos para realizar los célculos necesarios para
determinar potencia, torque, eficiencia y caballos de fuerza para nuestro motor DC que

movera la cabina.

7.8.1) Entrevista
Se realiz6 una entrevista a siete personas entre las que se encuentran Direccion General,
personal de Admision, personal de Enfermeria y Paciente, se les explico el interés de realizar
la propuesta de esta investigacion obteniendo como resultados la aceptacion por parte de las
personas entrevistadas. Las visitas de campo brindaron un gran aporte ya que con esta se

analiz6 a profundidad la necesidad presente del 4rea de admision.

7.9) Plan de analisis y procesamiento de la informacion

El disefio de la estructura se realiz6 en la plataforma AutoCAD este software permite tener
diferentes vistas para crear disefios 3D, cuenta con herramientas completas de Arquitectura,
Electricidad, Fontaneria, Mecanicas, Mapas, etc. Este software es de paga, pero cuenta con

un lapso de prueba de treinta dias con todas sus caracteristicas completas.

El diagrama esquematico de la parte eléctrica fue elaborado en el simulador CADe SIMU,
este permite crear diagramas eléctricos ya que contiene en sus galerias gran parte de los
componentes que se encuentran presentes dentro de la industria en lo que respecta a

automatizacion ya sea mediante PLC o contactos eléctricos.
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8) Desarrollo

8.1) Analisis de las condiciones presentes en el area de admision durante el

traslado de expedientes clinicos.

La sede central del Hospital Monte Espafia se encuentra ubicada de los semaforos de Claro
de Villa Fontana 150 varas al Norte. Managua, Nicaragua. El hospital también cuenta con

filiales en Zona Franca las Mercedes, Tipitapa, San Marcos y Ciudad Sandino.

Actualmente el hospital cuenta con una gama completa de especialidades que van desde
imagenologia, laboratorio, medicina general, medicina interna, especialidades, modernas

salas de operaciones, etc.

El hospital emplea a mas de mil colaboradores en diversas funciones que van desde médicos,
enfermeros, edecanes, ingenieros, personal de cocina, choferes, seguridad, lavanderia,

conserjeria, etc.

El area de Admision estd ubicada en la primera planta de la sede central del hospital, esta se
encarga de llevar el registro de todos los pacientes que visitan el hospital, también de la
distribucion de los expedientes clinicos por las estaciones de enfermeria, Sala de operaciones,
Angiografia, Hospitalizados entre otros lugares situados a lo largo de los pisos del hospital,
hasta llegar al cuarto piso donde se realizan los chequeos médicos rutinarios a los

colaboradores del hospital y también se encuentra la bodega de expedientes vencidos.
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lHustracion 9 plano de primer piso del Nuevo Hospital Monte Espafia.
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llustracion 10 Area de archivo de admision. Fuente Propia

Este departamento comprende un area de aproximada de sesenta y cinco metros cuadrados
en la cual estdn ubicados los computadores de registro de pacientes y de igual manera se
encuentran los estantes de archivo donde los asistentes de admision tienen los expedientes
ordenados de manera alfabética, cuenta con recursos dedicados a las labores de registro
electronico, archivo y traslado. Estos tltimos se dedican a trasladar los expedientes donde

sean requeridos dentro del hospital.

Debido a la gran cantidad de expedientes que admision debe trasladar su principal medio de
apoyo es una carretilla de dos ruedas, su segundo recurso de apoyo que representa una gran
necesidad para ellos es el ascensor. Este medio de transporte les permite llegar a los cuatro
pisos que tiene actualmente la sede central brindando de manera eficaz una solucion rapida

al paciente para ser atendido de manera rapida.
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Muchas veces el trasladar los expedientes por medio del ascensor se hace complicado ya que
hay horas del dia en las cuales el ascensor tiene mas demanda por la gran cantidad de
afluencia de pacientes. Creando inconformidad entre los pacientes por el hecho de no poder

trasladarse con libertad.

lustracion 11 Expedientes y pacientes en el ascensor. Fuente propia

El ultimo medio para el traslado de los expedientes son las escaleras, este es usado
unicamente cuando existe una falla en el ascensor, ya que debido a su ritmo de uso no es de
extrafar que requiera mantenimientos mas seguidos y aunque el hospital cuenta con el

personal cualificado’ para esta labor siempre toma tiempo realizarlo.

" Que tiene las cualidades necesarias para desempefiar un cargo o para desarrollar una actividad
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El uso de las escaleras provoca que los expedientes se retrasen y no lleguen a tiempo a las
estaciones y demas lugares, esto ademas genera retraso en el proceso de la atencion médica,

debido a que las estaciones se saturan de expedientes clinicos ya que acumulan los utilizados

y los que van a serlo.

lHustracion 13 Expedientes en el area de Ginecologia. Fuente propia
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8.1.1) Entrevista

El departamento de electromedicina present6 ante la direccion del hospital una peticion que
otorga el permiso de realizar una encuesta al personal de admision en su tiempo de descanso.
Como primera fase se les explico sobre la automatizacion y los grandes beneficios que esta
trae consigo a las industrias, la segunda fase fue comentarles que se presentaria una propuesta
para la posible implementacioén de un ascensor dedicado tnicamente a expedientes clinicos,

esto como una vision a futuro.

La entrevista fue dirigida a la Direccién general, personal de admision, personal de
enfermeria presente en las estaciones y algunos pacientes. Teniendo como resultados
comentarios positivos con respecto a la propuesta de un ascensor para expedientes clinicos

ya que este mas que un beneficio es una necesidad ya que:

1. Gracias a €l no habré inconformidad por parte de los pacientes.

2. No habra necesidad de utilizar las escaleras para trasladar expedientes
3. Los expedientes no se acumularan en las estaciones y demads lugares.
4

Los pacientes seran atendidos de manera mas rapida y eficiente.

8.1.1.1) Opinion de la Direccion General. La Direccion General de este
hospital es y ha sido siempre colaboradora de este tipo de proyectos, ya que durante veintis€is
afos ha albergado diversos tipos de proyectos de muchos gremios. La propuesta del ascensor
automatizado tuvo una gran aceptacion por parte de la direccion ya que es la primera

propuesta realizada para este tipo de problema que no habia sido valorado antes.

8.1.1.2) Opinion del personal de admision. La propuesta de un ascensor que
permita trasladar a cada piso los expedientes hizo que el personal de admision se sintiera
agradecido ya que se ha valorado su gran labor a lo largo de estos afios, tomando en cuenta
la gran dificultad que estos atraviesan cada dia para que los pacientes sean atendidos a tiempo

esta propuesta sirve para dar un paso mas adelante con el desarrollo del hospital.
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8.1.1.3) Opinion del personal de las estaciones de enfermeria. Esta parte de
personas reaccion6 de manera sorprendida al escuchar de los beneficios de la automatizacion
aniveles industriales ya que son personas que por dedicarse a el campo de la atencién medica

mantienen este tema de la automatizacion como desconocido aun.

Luego de escuchar su reaccion cambid, ya que ellos también son victimas de quejas por parte
de los pacientes al ser atendidos de manera poco eficiente por el tiempo que toma el traslado
de los expedientes, agregando que esto seria de gran ayuda porque los pacientes no tendrian

que esperar tanto tiempo para ser atendido por el médico.

8.1.1.4) Opinion de pacientes. Se tomd la opinion a dos pacientes para completar
la entrevista estando en ella todas las piezas claves involucradas en la problematica presente
que se espera mejorar con esta propuesta. Los pacientes decidieron proteger sus identidades

y mantenerlas como an6nimos por lo tanto seran llamados como paciente 1 y paciente 2.

8.1.1.4.1) Paciente 1. “Esta iniciativa con la que se creo la propuesta es algo
que nos hace sentir valorados como pacientes ya que muchos venimos con permisos del
trabajo y no podemos tomar todo el dia para ser atendidos, en lo personal me ha tocado vivir
malas experiencias al momento de estar el ascensor en pleno mantenimiento ya que un par
de ocasiones he tenido problemas en el trabajo por el tiempo que me tom¢ ser atendido debido

a que los expedientes tardaron demasiado tiempo en llegar”.

8.1.1.4.2) Paciente 2. “He estado en este hospital como paciente privado por
mas de 3 afios, he tenido que vivir la incomodidad de viajar en el ascensor al lado de una
carretilla con los expedientes clinicos. Esto genera una inconformidad ya que he sido
golpeado por la misma y considero que el ascensor deberia ser utilizado exclusivamente por
pacientes. Esta propuesta para un ascensor dedicado a los expedientes clinicos seria un gran

alivio para los pacientes en general si se llegara a implementar”.
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Tabla 2 Detalles de personal entrevistado.

Personal Entrevistado

Cargo

Director General

Auxiliar de admision

Auxiliar de admision

Enfermera

Enfermero

Paciente 1

Paciente 2

Area
Direccion General
Admision
Admisiéon
Estacion de Pediatria
Estacion de Ortopedia
Asegurado

Privado

El estudio de campo fue la primera actividad dentro de la agenda para la creacion del

documento ya que con esta técnica se obtuvo la informacion que serian los pilares del

proyecto pues quedd evidenciada la necesidad de construir un ascensor para el traslado de

expedientes clinicos en la sede central del hospital monte Espaiia.
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8.2) Programacion del PLC, disefio estructural, esquema eléctrico y

electronico del ascensor.

Para hacer la programacion de Logo se utilizo el software LOGO Soft Comfort V8.2 de

Siemens, ya que este programa es propio del controlador que se ha adquirido, por lo tanto,

no se tuvo que investigar mas a fondo sobre otro software de automatizacion.

8.2.1) LOGO Soft Comfort

El programa LOGO Soft Comfort esta disponible como paquete de programacion para el PC.

Con el software dispone de las siguientes funciones:

10.
11.

12.
13.

Creacion de programas en los lenguajes FUP y KOP (conmutable). De forma
practicamente intuitiva, las funciones se posicionan por "arrastrar y colocar" en la
superficie de dibujo.

Multiples opciones de impresion permiten elaborar una documentacion profesional.
Simulacion de programas (offline): Para probar previamente los programas en el PC.
Test de programas (online): Los valores actuales de LOGO! se muestran en la
pantalla.

Extensas funciones de ayuda contextual online.

Comunicacién via moédem analdgico: jPara el mantenimiento remoto de LOGO!, con
carga y descarga de programas y test online.

Configuracion de redes incluidas.

Funciones de diagndstico.

Comunicacién mediante “arrastrar y soltar” entre varios LOGO

Presentacion grafica de referencias.

Modo de red para una aplicacion con transmision de datos entre varios LOGO, y
también entre LOGO y controladores SIMATIC o SIMATIC HMI.

Importacioén y exportacion de conexiones, por ejemplo, a Microsoft Excel.

Configuracion para acceso remoto via TeleService, app, servidor web.
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14.

15.
16.
17.

N o v kWD

[\ I NS R NS R e T e T e T e T T S
N = OO 0 N R WD = O

Macros (funciones personalizadas) inclusive comentarios, nombres de conexiones,
contrasefias y transferencia de parametros.

Tabla de estados incluyendo su almacenamiento en el PC.

Teclado virtual para editar textos de avisos.

Visualizacion de los textos de avisos en el test online.

8.2.1.1) Instrucciones logicas.

Funciones basicas (AND, OR, NOT, NAND, NOR, XOR, evaluacion de flancos
positivos, evaluacion de flancos negativos).

Retardo a la conexion.

Retardo a la desconexion.

Telerruptor.

Circuito de autorretencion.

Retardo a la conexion con memoria.

Contador de horas de funcionamiento.

Relé de contacto de paso momentaneo/salida de impulsos.

Contador adelante/atras.

. Conmutador de valor umbral (disparador).

. Generador de impulsos.

. Programador horario anual.

. Programador horario.

. Retardo a la conexion/desconexion.

. Generador de nimeros aleatorios.

. Relé de contacto de paso momentaneo con conmutacion de flancos.
. Conmutador de valor umbral analogico (disparador analogico).
. Comparador analdgico.

. Conmutador de valor umbral delta analogico.

. Watchdog analogico.

. Amplificador analogico.

. Automatico de escalera.
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23.
24.
25.
26.
27.
28.
29.
30.
31.
32.
33.
34.
35.
36.
37.

Interruptor confort.

Textos de aviso.

Registro de desplazamiento.
Pulsador de ment.

Regulador PI.

Funcion de rampas:
Multiplexor analégico.

Funcion PWM.

Funcion de aritmética analogica
Funcion para detectar errores en la funcion de aritmética analdgica
Reloj astronémico.

Filtro analogico.

Célculo de promedios

Valores méx./min.

Cronémetro. (Salmeron, 2019)

8.2.1.2) Descripcion general del interfaz de usuario. Al abrir el modo de

programa de LOGO Soft Comfort aparece un esquema de conexiones vacio. La mayor parte

de la pantalla la ocupa el area dedicada a la creacion de programas. Esta area se denomina

interfaz de programacion. En ella se disponen los botones y las combinaciones légicas del

programa.

Para no perder la vista de conjunto, especialmente en el caso de programas grandes, en los

extremos inferior y derecho de la interfaz de programacion se dispone de barras de

desplazamiento que permiten mover el programa en sentido horizontal y vertical. (Salmeron,

2019)
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llustracion 14 Interfaz de programacion. (SIEMENS). (Salmeron, 2019)

1. Barra de ments.

Barra de herramientas "Estandar".
Barra de modo.

Barra de herramientas "Herramientas".
Interfaz de programacion.

Barra de estado.

Arbol de esquemas.

® =2 kA WD

Arbol de operaciones.

8.2.1.3) Interfaz gréfica del Software. Al abrir el modo de proyecto de LOGO
Soft Comfort aparece la interfaz de usuario vacia. Después de seleccionar y agregar un nuevo

dispositivo en el proyecto, LOGO Soft Comfort activa el recuadro del editor de esquemas.

LOGO Soft Comfort muestra una vista de red en la interfaz del proyecto en la que aparecen
los dispositivos y las conexiones de red. El editor de esquemas muestra los bloques de

programa y las combinaciones logicas del programa. En un principio, el programa esté vacio.

(Salmeron, 2019)

Pégina | 45



Para no perder la vista de conjunto, especialmente en el caso de proyectos y programas

grandes, en los extremos inferior y derecho de la vista de red y la interfaz de programacion

se dispone de barras de desplazamiento que permiten mover el programa en sentido

horizontal y vertical.

¥ Bt de regitro de despl
s Estado 0 (baj)
N Estado 1 (aito)
Q Salda
A Conector ablerto
M Marca
Lal[ ] £

el
Archivo  Edicibn  Formato Ver Herraméentas ‘Ventana Avuda = A 1
W e F I T oWl T8 B | e 2
Modo de disgrama  Proyecto de red 3
ﬂmum | Agregar nuevo online Deshacer conexidn onling Acercar ‘=) Alejar 4
90 Proyecto '
B Agregar nuevo depositve

= [l Loges_1 LOGO! DBAY) £

B “

21° Lopo8_1 disgrama

|

'Ml=mu |

[Conectar

A A T T o

lHustracion 15 Interfaz de proyecto. (SIEMENS). (Salmeron, 2019)

Barra de menu.

Barra de herramientas “Estandar”.

Barra de herramientas “conexiones de red”.

Vista de red.

Barra de herramientas “estandar”.

9

Interfaz de programacion.

Barra de estado.

Arbol de dispositivos.

Arbol de operaciones. (Salmeron, 2019)
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8.2.1.4) Sistemas operativos compatibles. LOGO Soft Comfort puede

ejecutarse en cualquiera de los siguientes sistemas operativos:

Windows 7 de 32/64 bits, Windows 8 6 Windows XP

SUSE Linux 11.3 SP3 de 32/64 bits, kernel 3.0.76

Mac OS x 10.6 Snow Leopard, Mac OS % Lion, Mac OS x MOUNTAIN LION y Mac OS x
Mavericks. (SIEMENS)

8.2.1.5) Lenguajes de programacion. Los lenguajes de programacion para
controladores automatas sirven como canal de comunicacion entre el sistema operativo que
interpreta el lenguaje, y el usuario que tiene acceso a la configuracion del programa. La
finalidad es crear instrucciones secuenciales (comandos) que el CPU del PLC traduce en
salidas digitales que energizan y controlan maquinas especificas o procesos complejos.
Existe una norma para estandarizar la programacion de PLC, la IEC 61131. Dicha norma
busca la forma de solucionar necesidades de programacion para la automatizacion industrial,
utilizando PLC de diferentes proveedores, con diferentes lenguajes de programacion y que
puedan ser entendidos por personal de mantenimiento, ingenieros eléctricos, mecatronicos y

electronicos.

8.2.1.5.1) FUP (Funktionsplan). Este lenguaje se denomina (diagrama de
funciones). Sunombre viene de la palabra germana Funktionsplan que viene a decir diagrama

de funciones.

Esta intimamente ligado con la logica booleana, ya que todas las funciones se representan
por medio de funciones logicas tales como: OR, AND, NOT, XOR, NAND, NOR, etc. Tiene
la ventaja de ser agrupados por bloques las diferentes 16gicas y ademas incluye funciones

matematicas mas complejas en forma de bloques.

Cuando hay mucha logica booleana en serie suele ser mas compacto y mas fécil de ver el
segmento completo, como puedes observar en la imagen la idea es ir intercalando bloques

logicos de forma grafica. (Salmeron, 2019)
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La parte positiva es que puedes ver gran parte del programa, pero por contra dependiendo de
lo complicado que sea este, se puede hacer un poco engorroso el controlar que interactia con

qué como seguramente veremos mas adelante.

Finalmente hay una mayor curva de aprendizaje para la gente proveniente del sector eléctrico

clasico ya que seguramente se sentiran mas comodos usando KOP
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lHustracion 16 Ldgica de la programacion FUP. (Salmeron, 2019)

En la siguiente ilustracion podemos apreciar las principales instrucciones que podemos

encontrar al programar en el lenguaje FUP

& >=1 -4 —ol — -1=1

L—3 Coloca resultado
L—Inserta nueva rama
——3- Niega la entrada seleccionada

3 INnserta nueva entrada al bloque

Inserta bloque auxiliar
o {instrucciones basicas vy avanzadas)

Operacion logica OR
. Operacion logica: AND

lustracién 17 Instrucciones principales en FUP. (Salmeron, 2019)
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8.2.1.5.2) KOP (Kontaktplan). Se trata de una programacion por diagrama de
contactos (Kontaktplan) y proviene de la forma de representacion de contactos eléctricos.

También conocido como diagrama de contactos o de escalera.

A diferencia del FUP, este lenguaje hace uso de logica booleana por medio de contactos

eléctricos en serie y en paralelo.

Es un lenguaje de Step 7 grafico y probablemente el més extendido en todos los lenguajes de
programacion y por tanto el mas similar a otros. Actualmente es el lenguaje més ocupado en
la programacion de PLC’s ya que es muy facil de entender para personas familiarizadas a

diagramas eléctricos.

Probablemente es el mas facil de entender por personal proveniente de la industria eléctrica
y técnicos eléctricos. Una de las diferencias es que en este modo frente a FUP, no es necesario
anadir bloques logicos (el BOO1 del FUP) sino que la légica booleana se realiza mediante
contactos en serie o paralelos.

En definitiva, es la representacion que habria que cablear si se quisiera hacer el mismo

programa que realizas con el PLC. (Salmeron, 2019)

—
—

lHustracion 18 Légica de programacion KOP. (Salmeron, 2019)

En la siguiente ilustracion encontraremos las principales instrucciones que podemos

encontrar al programar en el lenguaje KOP
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Mover dato —f
Contador ascendente —-—f——
Temporizador retardo desconexion --f——

Temporizador retardo conexion —-f——

Temporizador -‘—I

l_.._ - — P E} — —F g = F= =T =R ™ TON TOr CTU  meOvE I

l—b— Desactiva salida

L Activa salida
L Checa flanco ascendente
——®» Checa flanco descendente

3 Clierra la rama
L— - INserta nueva rama

I(nsetrta bloque ggxlhar a ,

instrucciones sicas y avanzadas
—P Coloca asignacion Y

P Contacto normalmente cerrado
—— Contacto normalmente abierto

lustracion 19 Instrucciones KOP. (Salmeron, 2019)
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8.2.2) Diagrama de flujo

En todo disefio de programacion se debe tener en cuenta un flujograma, esta es la herramienta
que nos brinda una guia dentro de los pasos y condiciones a cumplir dentro del desarrollo del

proceso de automatizacion.

CABINA ENCENDER
ESTACIONADA HAEIUORRIAED MOTOR

GIRO ANTIL

EN MARCHA HOARIO

v

> “ < PISO DESTINO GIRO HORARIO

llustracion 20 Diagrama de flujo del ascensor. Fuente propia
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8.2.3) Logica de la programacion

La idea de crear un ascensor controlado con PLC no parte de la programacion sino de la
logica que deber cumplir los movimientos tanto de subida como de bajada. Lo primero a
considerar fueron los cuatro pisos donde se va a desplazar dicho ascensor, nuestro motor

debera girar de izquierda a derecha o viceversa segun la orden de llamada.

Existiran dos entradas trabajando en armonia uno que indicara la posicion de la cabina y el
otro le dira a la cabina (motor) donde detenerse, ahora tomando en cuenta que la cabina
siempre esta accionando uno de los sensores indicador de posicion tenemos doce

combinaciones finitas para poder desplazarnos tanto hacia arriba como hacia abajo.

Para representar la logica de nuestro ascensor plantearemos una nomenclatura habitual dentro
del mundo de la automatizacion donde tenemos que las [ y la S sera nuestras entradas (boton
de llamado y sensores de posicion y paro), Q sera la salida o el sentido del giro del motor,
para identificar los movimientos utilizaremos la letra U para los movimientos ascendentes y

D para los descendentes, tomando en cuenta esto realizamos la siguiente logica:

8.2.3.1) Declaracion de entradas y salidas.

I1 —Llamada del primer piso (pulsador NO)

I2 —Llamada del segundo piso (pulsador NO)

I3 —Llamada del tercer piso (pulsador NO)

I4 —Llamada del cuarto piso (pulsador NO)

S1 —Sensor de paro primer piso (Magnético)

S2 —Sensor de paro segundo piso (Final de carrera)
S3 —Sensor de paro tercer piso (Capacitivo)

S4 —Sensor de paro cuarto piso (Magnético)

Q1 —Movimiento de subida (Motor eléctrico)

Q2 —Movimiento de bajada (Motor eléctrico)
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8.2.3.2) Declaracion de variables presentes en la ecuacion de movimientos.

Ul —Movimiento del primer piso al segundo

U2 —Movimiento del primer piso al tercero

U3 —Movimiento del primer piso al cuarto

U4 —Movimiento del segundo piso al tercero

US —Movimiento del segundo piso al cuarto

U6 —Movimiento del tercer piso al cuarto

D1 —Movimiento del cuarto piso al tercero

D2 —Movimiento del cuarto piso al segundo

D3 —Movimiento del cuarto piso al primero

D4 —Movimiento del tercer piso al segundo

D5 —Movimiento del tercer piso al primero

D6 —Movimiento del segundo piso al primer

Tabla 3 Tabla de movimientos

Movimientos de las salidas

Movimientos
Ul
U2
U3
U4
uUs
U6
D1
D2
D3
D4
D5
D6

Set
(S1+12)
(S1+13)
(S1+14)
(S2+13)
(S2+14)
(S3+14)
(S4+13)
(S4+12)
(S4+11)
(S3+12)
(S3+11)
(S2+11)

Reset

S2
S3
S4
S3
S4
S4
S3
S2
Sl
S2
S1
S1

Salidas

Ql
Ql
Ql
Ql
Ql
Ql
Q2
Q2
Q2
Q2
Q2
Q2
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8.2.4) Algoritmo de programacion

Tabla 4 Algoritmo de programacion para ascensor

Movimientos Entradas Salidas
n st 2 s2 B S3 KB 54 QI Q2
Ul 0 1 1 0 0 0 0 0 1 0
U2 0 1 0 0 1 0 0 0 1 0
U3 0 1 0 0 0 0 1 0 1 0
U4 0 0 0 1 1 0 0 0 1 0
U5 0 0 0 1 0 0 1 0 1 0
ue6 0 0 0 0 0 1 1 0 1 0
D1 0 0 0 0 1 0 0 1 0 1
D2 0 0 1 0 0 0 0 1 0 1
D3 1 0 0 0 0 0 0 1 0 1
D4 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1
D5 1 0 0 0 0 1 0 0 0 1
D6 1 0 0 1 0 0 0 0 0 1
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F Y 52

lHustracion 21 Simulacién del funcionamiento del ascensor. Fuente propia

8.2.5) Aplicacion de la norma ISA 5.2 Diagramas ldgicos binarios para

operaciones de procesos.
En esta norma se encuentra simbolos logicos que representan:
e Operaciones.
e Sistemas secuenciales para el arranque.

e Operacion.

e Paro de procesos
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Esta norma intenta facilitar el entendimiento de sistemas binarios y mejorar la comunicacion
entre el personal técnico, gerencial, y de mantenimiento que tiene que ver con el sistema. El

flujo de la informacion esté representado por lineas que interconectan estados 16gicos.

La direccion normal del flujo es de izquierda a derecha o de arriba hacia abajo, para mayor
claridad del diagrama y siempre que sea necesario pueden agregarse flechas a las lineas de
flujo. Un diagrama logico puede ser mas o menos detallado dependiendo de la intencion de

su uso. La cantidad de detalle del diagrama l6gico depende del grado de refinamiento logico.

8.2.5.1) Bloques de funciones usando en la programacion de LOGO
SIEMENS.

8.2.5.1.1) Entradas. Los bloques de entrada representan los bornes de entrada

de LOGO. Hay 24 entradas digitales disponibles como maximo.

En la configuracion de bloques puede asignar un borne de entrada diferente a un bloque de

entrada, si el nuevo borne no se est4 utilizando aun en el programa.

8.2.5.1.2) Salidas. Los bloques de salida representan los bornes de salida de
un LOGO. Es posible utilizar 20 salidas como maximo. En la configuracion de bloques puede
asignar un borne de salida diferente a un bloque de salida, si el nuevo borne no se estd

utilizando aun en el programa.

En la salida estd aplicada siempre la sefial del anterior ciclo del programa. Este valor no

cambia en el ciclo actual del programa.
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8.2.5.1.3) Relé autoenclavador. Un relé autoenclavador es un elemento de
memoria binario simple. El valor de la salida depende del estado de las entradas y del estado

anterior de la salida.

1R$

Tabla 5 Tabla de comportamiento de un RS

Tabla de Autoenclavador

Conexion Descripcion
Entrada S La salida Q se activa con una sefal en la entrada S (Set).

La salida Q se desactiva con una sefial en la entrada R (Reset). La salida Q
Entrada R se desactiva si estan activadas tanto S como R (la desactivacion tiene

prioridad sobre la activacion)

Parametros Remanencia activada (ON) = el estado se guarda de forma remanente.

Salida Q Qse actiya con una sefial en la entrada S y permanece activada hasta que
es desactivada con una sefial en la entrada R.
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Cronograma

R| @| Observacion

S
) 0| x| Elestado no cambia
1]

1| 0| Desactivacion

Activacion

=&
-
—h

1| 1| 0| Desactivacion

8.2.5.1.4) Compuerta l6gica AND. La salida de la funcion AND solo adopta
el estado 1 si todas las entradas tienen el estado 1, es decir, si estan cerradas. Si no se utiliza

una entrada de este bloque (x), se le asigna el valor x = 1.

14
2] &L a
3_
4_

8.2.5.1.5) Compuerta logica OR. La salida de una funcion OR adopta el

estado 1 si por lo menos una entrada tiene el estado 1, es decir, si esta cerrada.

Si no se utiliza una entrada de este bloque (x), se le asigna el valor x = 0.

-1_

242 g
3_
4
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8.2.5.1.6) Compuerta logica NOT. La salida de una funcion NOT adopta el

estado 1 si la entrada tiene el estado 0. El bloque NOT invierte el estado de la entrada.

La ventaja de NOT es por ejemplo que para LOGO ya no se necesitan contactos normalmente
cerrados. Solo tiene que utilizar un contacto normalmente abierto y, mediante el bloque NOT,

convertirlo en un contacto normalmente cerrado.

Tabla 6 Tabla de verdad de compuerta légica NOT

Tabla de verdad de compuerta NOT

Entrada Salida
0 1
1 0
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8.2.6) Programacion del PLC LOGO SIEMENS para el ascensor a traves del software LOGO SOFT COMFORT V8.2.

- IR
.............. . |pozerr . -
---------------- .. |pozam. -

B T €3 EARRERA 2)

.............. Ja((mmT.:)E CARRERR. 3).
.............. _I B e

FINAL DE CARRERA 3 © %015:.1

802-5.":1

lustracion 22 Programacion del Ascensor de 4 plantas en LOGO Soft Comfort V8.2. Fuente propia
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Mamero de bloque tipa)

Parametra

BO0(Relé autoenclavadan Rem = off
BOAO(Relé auteenclavadar : Rem = off
BO11(Relé autoenclavadaon Rem = off
BO12(Relé autaenclavadar) : Rem = off
BO17{Relé autaenclavadar : Rem = off
BO12(Relé autaenclavadar) : Rem = off
BO13(Relé autaenclavadar : Rem = off
BO2O(Relé auteenclavadeon Rem = off
BOZ1(Relé auteenclavadan Rem = off
BOZ22(Relé autoenclavadeon : Rem = off
BOZ2(Relé autoenclavadon Rem = off
BOZ2O(Relé autaenclavadar) : Rem = off

M(Entrada):
LLAhdAlA 1

I2(Entradal) :
FINAL DE CARRERA A

I3(Entradal :
LLAhdADA 2

IHEntrada) :
FINAL DE CARRERA 2

IS(Entradal) :
LLAhdADA 3

IG(Entrada) :
FINAL DE CARRERAZ

IT(Entrada) :
LLAhiADA 4

12(Entrada) :
FINAL DE CARRERA 4

lustracion 23 Declaracion de pardmetros del programa. Fuente propia
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Conector Rotulacion

11 LLAMADA 1

12 FINAL DE CARRERA 1
ic] LLAMADA 2

14 FIMAL DE CARRERA 2
15 LLAMADA, 3

1] FIMAL DE CARRERA 3
I7 LLAMADA 4

1] FINAL DE CARRERA 4
oy SLIBE

Q2 BAJA

lustracion 24 Declaracion de entradas y salidas del programa. Fuente propia

8.2.6.1) Descripcion de la programacion. La programacion para el control del
sistema electromecanico del ascensor esta hecha en el simulador de LOGO Soft Comfort y

utiliza el diagrama de funciones (FUP) como lenguaje de programacion.

De manera general nuestro ascensor funciona con un par de entradas donde una es un sensor
de contacto que indica la ubicacion de la cabina y el otro es un pulsador que le dice hacia
donde dirigirse, los cuatro pares de entrada se entrelazan y el sensor de contacto ahora
también sirve para decirle a la cabina donde detenerse y el otro si el ascensor deberd subir o
bajar. Todo esto sucede gracias a las salidas que es un motor girando en sentido horario y
antihorario.

La estructura de la programacion esta desglosada de la siguiente manera: la entrada IP
(pulsador,) y la entrada IS (sensor de contacto) son las condiciones para saber donde estd y
para donde se desplazara la cabina del ascensor respectivamente, ahora las entradas seran
recepcionadas por una compuerta AND que se activara cuando ambas entradas (IP e IS)
estén en alto. Los relés de auto enclavamiento reciben el nivel alto de la AND en el set y el

reset directamente de los sensores de posicion.

Una vez que el set del relé de auto enclavamiento es activado manda una senal en alto a la
compuerta OR que solo necesitard un pulso de activacion en cualquiera de sus entradas,

siendo esto optimo ya que las condiciones para cada piso son de uno a uno.
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Las salidas del programa que en este caso es un motor en directa no puede recibir dos sefiales
a la vez porque el giro se controlara invirtiendo la polaridad de la alimentacién y para evitar
un corto circuito se ide6 que la sefal de activacion de la salida este condicionada, cuando Q1
este en alto mandara una sefal a una compuerta NOT que a su vez mandara un pulso en bajo

a la AND que activa la Q2 evitando asi que ambas sefales se encuentren.

Ahora puntualizaremos un movimiento del ascensor con los valores y nombres reales de la
programacion para poder entender un poco mejor la funcionalidad, no serd necesario
describir todos los movimientos ya que al final todos convergen en la misma logica. En esta

ocasion nos desplazaremos del primer piso hacia el segundo.

Lo primero sera describir las entradas en juego que seran 11 boton de llamado del primer
piso, la S1 que sera el sensor del primer piso, en esta situacion que simulamos la cabina
debera estar en el primer piso por ende el sensor S1 estard activado, luego tendremos la 12
que es boton de llamado al segundo piso y la S2 que es el sensor del segundo piso que en esta

ocasion se debera detener cuando la cabina llegue al segundo piso.

Cuando el operario del ascensor que se encuentra en el primer piso mande la cabina al
segundo con las con las entradas ya antes mencionadas seran procesadas por una compuerta
l6gica AND B003 que comparara S1 e 12 para mandar a activar seguidamente el set del relé
auto enclavador BO11, luego la salida de BO11 va a la compuerta 16gica OR B023 que esta
esperando a BO11 para activar la compuerta 16gica AND B016 y ésta con todos sus pulsos
de entrada en alto finalmente pondra en marcha la salida Q1 como paro del motor tenemos
el reset del relé auto enclavador BO11 que a su vez es el sensor de contacto del segundo piso

indicando que ha llegado a su lugar.
Una vez activada la salida Q1 manda un pulso en alto a la compuerta l6gica NOT B032 esta

negard el pulso y se lo enviard a la compuerta AND B027 para desactivar la salida Q2

evitando que ambas salidas se activen al mismo tiempo.
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Quedé en evidencia que la parte de la programacion es la méas compleja del todo el proyecto
puesto que parte de una légica muy estricta con respecto a lo que se quiere realizar y luego

trasmitir esa l6gica a la programacion de PLC.

8.2.7) Disefio estructural, esquema eléctrico y esquema electrénico del ascensor

8.2.7.1) Disefio Estructural. Esta en una de las bases fundamentales para cada
proyecto ya que se debe de contar con planos estructurales o arquitectonicos que sirvan como
guia para construir de manera fiable cualquier estructura, para la realizacion de este esquema

hemos tomado una herramienta llamada AutoCAD, este pertenece a la familia de Autodesk.

8.2.7.1.1) AutoCAD. AutoCAD® es un software de disefio asistido por
computadora (CAD) en el cual se apoyan tanto arquitectos como ingenieros y profesionales

de la construccion para crear dibujos precisos en 2D y 3D.

e Crea, anota y edita geometria en 2D y modelos en 3D con sdlidos, superficies y
objetos de malla.

e Automatiza tareas tales como comparar dibujos, agregar bloques, crear
planificaciones y muchas mas.

e Personaliza con las aplicaciones complementarias y las API.

Herramientas de AutoCAD

1. Conjunto de herramientas de arquitectura.
Conjunto de herramientas eléctricas.
Conjunto de herramientas mecanicas.
Conjunto de herramientas MEP®,
Conjunto de herramientas MAP 3D
Conjunto de herramientas raster design.

Conjunto de herramientas PLANT 3D

S e O

8 mecénico, eléctrico y de plomeria

Péagina | 64



8.2.7.1.2) Planos de la torre para el ascensor. Para toda construccion
arquitectonica se requiere elaborar un plano que nos permita saber las dimensiones y formas
de la estructura. En esta imagen tomamos la vista isométrica’ que nos deja claro c6mo sera
la estructura de la torre del ascensor, también se tiene la medida de los materiales que en este

caso es una armazon de tubo metalico cuadrado de una por una pulgada.

lustracion 25 Estructura de la torre para el ascensor vista isométrica

? Constituye en una representacion visual de un objeto tridimensional que se reduce en dos dimensiones.
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lustracion 26 Vista superior e inferior de la estructura.
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llustracién 27 Vista lateral derecha.
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lustracion 28 Vista lateral izquierda
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8.2.7.2) Esquema eléctrico. El esquema eléctrico es una representacion visual y
descriptiva de una instalacion eléctrica o parte de ella, en la que queda claramente definido

cada uno de sus componentes y la interconexion entre ellos.

En esta ocasion utilizamos el software CADe SIMU para simular el esquema eléctrico del
ascensor de cuatro plantas que se implementard en la sede central del Nuevo Hospital Monte
Espafia tomando en cuenta todos los elementos eléctricos involucrados para su 6ptimo

funcionamiento.

8.2.7.2.1) CADe_SIMU. Es un programa con el que se puede simular casi
cualquier circuito, permitiendo ver si se cometen errores, fallas que se producen y ver como
se solucionarlas. Entre las ventajas que tiene es que no pide muchos recursos para su
ejecucion en la PC y su manejo es muy simple. Sumodo de simulacion permite visualizar el
estado de cada componente eléctrico cuando esta activado al igual que resalta los conductores

eléctricos sometidos al paso de la corriente eléctrica.

Circuito de mando: En el circuito de mando se representa la ldgica cableada del
automatismo y en ¢él se incluirdn los equipos que por un lado reciben la informacion de los
distintos elementos de captacion. Los mandos manuales deben proporcionar un control sobre
la maquinaria que se desea controlar, pero siempre teniendo en cuenta que lo primordial es
mantener asegurada la seguridad de los operarios que la controlan.

Como los circuitos de mando realmente son un manejo de los circuitos de potencia, pero a
distancia, esta circunstancia evitara que los operarios que controlan un proceso tengan que

efectuar desplazamientos innecesarios.

Circuito de potencia: Los circuitos de potencia son aquellos elementos que hacen de alguna
manera el trabajo duro, puesto que son los encargados de ejecutar las 6rdenes dictaminadas
por el circuito de mando. Este tipo de circuito se caracteriza sobre todo por trabajar a

tensiones superiores 230 V, 400 V y mads, en corriente alterna principalmente.
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Los circuitos de potencia se representan en los esquemas de potencia, donde se incluyen una
serie de elementos. Entre los mas representativos se encuentran: fusibles, interruptores,

contactores, relés térmicos, motores, etc.

En las siguientes ilustraciones podemos observar coémo nuestro logo esta energizado
mediante una fuente de 24 voltios VDC, las entradas estan conectadas internamente de forma
que comparten un neutro comun y la fase en la entrada de cada una de las ocho ranuras

controladas por switch cuando sea necesario el llamado una de ellas.

La salida del logo es simplemente un relé con una bobina interna que se energiza cuando las
condiciones de entrada se cumplen cerrando asi el circuito, en este caso tomamos la linea
positiva para la salida y asi alimentar el elemento consumidor o sea el motor que movera

nuestra cabina.

En esta programacion todas las entradas o sea los switches estdn compuestos por contactos
normalmente abiertos, pero en ocasiones o circunstancias distintas de programacion pueden
estar compuestos de contactos normalmente cerrados, todo depende del gusto o necesidad

del fabricante.

En la parte de potencia del esquema eléctrico vemos como hay un arreglo contactores o dicho
de otra manera un inversor de giro ya sea horario o antihorario para el motor que sera
controlado por el logo dentro la programacién ya cargada en su software, la programacion
que se us6 en el CADe SIMU usa la misma logica de la del LOGO SOFT COMFORT ya

antes mencionada en el capitulo anterior.
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8.2.7.2.2) Plano esquematico de instalacién eléctrica etapa de mando y etapa de fuerza.

A | B | C [ 5] | E | F [ = H
%
1
MOEEN R O H BE B B
» PSP OOPDOOD i
. 1 4}
i L ‘1’1 +:~ +| '3
|SIEMENS | LOGO! m\T 5 FE:\ A} m:\q 1\ st |
: R ' la z 2 s
w w1 TPE 3
]
M
L T ]_
ez vz
4
.x"
g £
Faong ominne Flrmas Emdad Thuk Saonz 'j.-'-h'-a:.‘-ﬁjﬁj s 1daq
S TR SErET Hospital Monte Espafia Ascensor de Admision - R
COMpronads ZI062020 MEszkel R Archbo ESQUEMATICD (Z).cad
A | B | C 5] | E | F | = | H

lustracion 29 Plano esquematico eléctrico del ascensor. Fuente propia
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8.2.7.2.3) Programacion de mando en CADe_SIMU.

1
= &
|-
= &
|-
= &- =4
|-
= &
-
5
o] & -
|-
= &
|-
- e Fire Ez ThE Feona - O7-Map20 | hem - 2ee2
Dijada a0 Hospital Monte Espaiia Ascensor de Admision e v rai :
Compronad 23062020 Arca ESQUEMATICO (2).ca
B I [5 1 5] | E

lustracion 30 Plano esquematico de l6gica programada. Fuente propia
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8.2.7.3) Esquema electronico.

8.2.7.3.1) Livewire. Desarrollado por New Wave Concepts, Livewire es un
Laboratorio electronico virtual que permite hacer simulaciones que demuestran los principios
de funcionamiento de los circuitos electronicos basados en leyes fundamentales como la ley
de ohm y las leyes de Kirchosft. Permite verificar el funcionamiento del circuito en base a
varios parametros establecidos con anterioridad. Como tantos otros simuladores Livewire
cuenta con una amplia biblioteca de componentes eléctricos y electronicos entre los que se
encuentran switches, transistores, diodos, circuitos integrados, bobinas, resistencias,
capacitores, etc. que son empleados en el momento de realizar el dibujo eléctrico del circuito.
Los valores de muchos de estos componentes pueden ser cambiados para ser ajustados a un
mas a las necesidades del usuario. No existe un limite en cuanto al niimero de componentes
y conexiones, ni tampoco en la cantidad de prototipos ni simulaciones a realizar. Como el
trabajo se realiza en un ambiente virtual, no existe riesgo en cuanto a Descargas eléctricas,
ni error en el conexionado y deterioros de componentes. Su funcionamiento es muy simple y
se reduce tan solo al conexionado, simulacidon y medicidon de tensiones, corrientes y formas

de onda de una senal determinada. (ecured.cu, s.f.)

Livewire no solo es capaz de simular el circuito bajo prueba, sino también que por medio de
otro software que trae incorporado llamado PCB Wizard es capaz de realizar la tarjeta
impresa del circuito. El disefio del PCB se realiza de dos maneras: manual o automatico. En
el caso del manual el programa da la posibilidad de que sea el propio usuario quien escoja
las dimensiones de la placa, el grosor de cada vena, el tipo de footprint (huella del
componente), asi como la cantidad de capas (siete capas mdximas permitidas). El disefio
automatico es mucho mas simple, pues se deja todo el trabajo en manos del software quien
realizara todos los célculos necesarios para obtener un trabajo eficiente, aunque si se desea
un prototipo PCB mucho mas acabado es aconsejable emplear el modo manual. (ecured.cu,

s.f.)
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8.2.7.3.2) Inversor de giro para motor DC. El motor DC tiene una virtud que
aprovecharemos para nuestro ascensor que es la inversion de giro con solo cambiar la
polaridad de la alimentacidn, en este caso realizamos un montaje de un circuito que atreves
de relés controlados por las salidas del PLC podremos hacer bajar la cabina o subirla segin

sea necesario.

RL1
[ —
IN OUT
L/
RG1 REF sSWi1 Ifl
7812 Q1 Giro Horario 5 :
1+ C1
o 1 () oo ==
24V
- Q2 Giro Antihorario RL2
N fu]
sw2 Ifl
I
1
*

lustracion 31 Esquematico para inversor de giro de motor DC. Fuente propia
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lHustracion 32 Disefio en PCB Wizard de inversor de giro. Fuente propia
Para la realizacion de los planos y esquemas eléctricos se obtuvo ayuda de diferentes

programas donde se pudo analizar y ver de varias perspectivas las problematicas y asi

corregir y mejorar los modelos presentados en el documento y maqueta.
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8.3) Fabricacion de maqueta

8.3.1) Descripcién del ascensor

Para la realizacion de este sistema electromecéanico se tomaron en cuenta las principales
dificultades que existen en el area de admision durante el traslado de los expedientes clinicos,
el tiempo que toma subir los expedientes a las estaciones de enfermeria cuando se hace por
medio del ascensor de los pacientes y cuando se hace por medio de las escaleras, la cantidad
de recursos que suben expedientes por escaleras, tiempos que demora el paciente en ser

atendido.

El sistema contard con un sencillo, pero bien explicado manual de facil comprension para
que el usuario tenga una guia que le lleve de la mano sobre como usar de manera correcta el

ascensor, esto con el fin de garantizar el buen uso y prevenir errores del funcionamiento.

8.3.2) La organizacion del personal para el uso del ascensor de expedientes clinicos

En el area de admision se administran todos los expedientes clinicos del hospital que ya estan
previamente codificado para saber a qué piso corresponden y de ahi ser distribuidos en el
edificio, existird una persona encargada de llevar el paquete de expedientes al ascensor y
enviarlos a los niveles superiores. En el segundo piso la edecéan vigilara el ascensor hasta que
una persona de la estacion de enfermeria llegue por el paquete de expedientes que le
corresponda y seguidamente enviarlos al tercer piso donde se repetird el proceso. Una vez
que el ascensor llega al tltimo piso (cuarto) lo volveran a mandar al primer piso para repetir

todo de nuevo.
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8.3.3) Alimentacion del equipo

El ascensor funciona mediante una tension de 24 VDC los cuales estaran garantizados gracias
a una fuente certificada, con este voltaje alimentaremos el LOGO, el motor que se encarga
de subir y bajar la cabina, (Motor DC) sensores que determinaran la posicion de la cabina. El

circuito para el indicador recibira los 24 VDC gracias a los sensores.

El Logo posee la facilidad de una conexion sencilla, pero se debe tener cuidado al momento
de conectarlo a la red eléctrica, también al momento de energizar el comun de cada relé de
salida del Logo. Las entradas que le dardn inicio a los procesos deberan declararse de manera
mas parecida a lo que serd fisicamente. Estas entradas tienen un rango de tension para ser 1
logico o bien 0 logico, esto se debe tener en cuenta al momento de comprar el PLC ya que

de esa tension dependeran las entradas y las salidas.

PILP2 1 R DLW » B I OB

LSRG I IC C A0 A0 0 G X

B

|SIEMENS| LOGO!

e I ml 25RCE

B o
4

EED1 O52-HBO-(RAS

e 00
hed2  1led

a1

llustracion 33 Conexion de LOGO. Fuente propia
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Input voltage “0"signal | "1"signal
(permissible range)
LOGO! 115..240 VACIDC | <40V (AQ) |=79V (AQ)
230RC... |(85...265V AC <30V (DO |>79V (DC)
100...253 V DC)
LOGO! 24V DC <5V (DC) =8V (DC)
24... (20.4...28.8VDC)
LOGO! 24\ ACIDC <5\ =12V
24RC... (20.4..26.4 VAC (ACIDC) (ACIDC)
20.4..288VDC)
LOGO! 12124 V' DC <5V (DC) > 8V (DC)
12124... {(10.8..28 8V DC)

lHustracion 34 Valores de voltajes permisibles por los modelos de LOGO

8.3.4) Montaje de PLC LOGO SIEMENS

Para montar un moédulo base LOGO y un mddulo digital en un perfil normalizado, Proceda

del siguiente modo:

1) Enganche el mddulo base LOGO en el perfil soporte.

2) Empuje la parte inferior del modulo hacia abajo hasta que encaje en el perfil.

3) La corredera ubicada en la parte posterior del médulo debe quedar enclavada.

4) En el lado derecho del modulo base LOGO o mddulo de ampliacion. LOGO, retire la

tapa del conector.

5) Disponga el mddulo digital en el perfil soporte a la derecha del modulo base LOGO.

6) Deslice el médulo digital hacia la izquierda hasta que toque el mdédulo base LOGO.
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Utilizando un destornillador, empuje la corredera hacia la izquierda. Cuando alcance la

posicion final, la corredera se enclavara en el modulo base LOGO.

llustracion 35 Montaje e instalacion de LOGO.

8.3.5) Modelo matematico

Se ha tomado como carga maxima para esta propuesta un peso maximo de 600 Lb este debera

ser trasladado a una altura de 9 metros.

Datos del motor DC:

V=220 VDC

W =600Lb = 600/2.2 =272.72 Kg
I[=70 Amp

8.3.5.1) Caballo de fuerza (Horse power). Un caballo de fuerza es una unidad
de medida de potencia, perteneciente al sistema de medicidon inglés con el nombre horse

power (‘caballo de potencia’). Su simbolo es HP.

Un caballo de fuerza es una unidad de medida inventada por James Watt en el afio 1782. La
historia refiere que Watt trabajaba con caballos pony, que se empleaban para subir carbon
de las minas. Segun parece, queria una forma para definir la cantidad de fuerza disponible

en uno de estos animales. Encontr6 que, en promedio, un pony podia realizar 22 000 libras
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de trabajo en un minuto. Entonces increment6 el nimero en 50 % y acufié la medida de

caballo de fuerza en 33 000 libras/pie de trabajo por minuto.

(300 1b)(100 pie) _ 33000 b + pie _ 550 Ib * pie

1HP =
1 min min S

1 HP =746 Watts

76 Kgm
S

1HP =

8.3.5.1.1) Férmulas.

_VxEf xIpc
B 746

HP

_ Watts
746

8.3.5.2) Eficiencia de un motor eléctrico. La eficiencia del motor eléctrico es la

relacion entre la potencia de salida (mecénica) y la potencia de entrada (eléctrica).

La salida de potencia mecanica se calcula en base al par y la velocidad requerida (es decir, la
potencia requerida para mover el objeto conectado al motor) y la entrada de energia eléctrica

se calcula en base al voltaje y la corriente suministrados al motor.

Perﬂjdngﬂur
Salida Potencia
\ Mecanica
| D

Entrada Potencia
electrica

Flemento
a Mover
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La salida de potencia mecénica es siempre inferior a la entrada de energia eléctrica, ya que
la energia se pierde durante la conversion (eléctrica a mecanica) en diversas formas, como el

calor y la friccion.

El disefio de un motor eléctrico tiene como objetivo minimizar estas pérdidas para mejorar

la eficiencia.

La mayoria de los motores eléctricos estan disefiados para funcionar entre el 50% y el 100%

de la carga nominal. La eficiencia maxima suele estar cerca del 75% de la carga nominal.

Un motor se considera cargado cuando estd en el rango donde la eficiencia disminuye
significativamente con la disminucion de la carga. Los motores sobrecargados pueden

sobrecalentarse y perder eficiencia.

8.3.5.2.1) Formula para encontrar la eficiencia para un motor DC.

Ef = HP * 746
f= Vol

8.3.5.3) Torque o par motor. El par motor o torque es en concreto la fuerza que
tiene el motor. Cada vez que se produce una detonacion en un cilindro se libera energia que
produce hacer girar al motor. Y el par motor es utilizado para medir esta fuerza que es
entregada en forma de rotacion. En términos practicos podemos decir que el par motor es la

fuerza de empuje que va a tener el eje de salida.

HP = 5252
T=—_"""

PM Lb * pie

33,000
5252 = Constante ————
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8.3.5.4) Calculos para el motor del ascensor.

p 15400 Watts

g = 2064 Hp

_ VwEfxlpe 220 %0.999 * 70

HP 746 746

= 20.63 Hp

2063 % 5252

5500 = 19.7 Lb — Pie

_ HP 746  15397.44
T vl 15400

= 0.999 * 100 = 99%

8.3.5.5) Caélculo para determinar los caballos de fuerza en movimiento

vertical.

Tabla 7 Nomenclaturas y unidades de medidas usadas.

Tabla de datos

Variables Nomenclatura Unidad de medida
Trabajo T Kgm
Peso W Kg
Potencia P Kg m/s
Distancia D Mt
Tiempo T S
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8.3.5.5.1) Formulas:

T=W=D
T
P=—
t
76 Kgm
1HP:T9

_ P _W*D_272.72*9
T 76t T6xt  76x40

HP = 0.8 Hp

La construccion de la maqueta fue la parte mas interactiva con respecto a los componentes
utilizados en la automatizacion, también nos ret6 a salirnos de los paréntesis de la electronica

porque nos aventuramos a la parte de la metalurgia para la creacion de la torre estructural de

la maqueta.
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9) Conclusiones

El planteamiento del proyecto se tomd en cuenta desde un punto de vista electronico
enfocado en la automatizacion, cumpliendo asi con las lineas de investigacion propuesta por
la Facultad de Ciencias en Ingenierias de la Universidad Nacional Auténoma de Nicaragua
UNAN-Managua que cita en su documento “Programacion y aplicacion de un PLC y

elaboracion de propuesta para la automatizacion de sistemas de elevadores™.

Las entrevistas como herramienta de investigacion de campo a las personas involucradas en
el tema revelaron la necesidad de la creacion del ascensor para el traslado de expedientes

clinicos en el hospital Monte Espaiia.

En el disefio de automatizacion se utilizaron herramientas como el diagrama de flujo que nos
ayudoé a organizar la ldgica necesaria para el buen funcionamiento de la programacion del
PLC, se aplicaron también conceptos basicos de programacion de automatas en un simulador

virtual.

Gracias a las herramientas AutoCAD, CADe SIMU y Livewire fue posible la realizacion de
los planos estructurales, eléctrico y electronico que componen nuestro proyecto. Permitiendo

tener todas las caracteristicas que deben estar presentes para modificaciones.
Se logra evidenciar a través de una maqueta como toda la teoria se concretiza en una maquina

capaz de realizar el proceso de traslado de expedientes clinicos a través de un ascensor de

manera autonoma, sencilla e inteligente.
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10) Recomendaciones

Este ascensor realiza las funciones bésicas de trasladar de un piso a otro los paquetes de
expedientes clinicos cumpliendo asi el objetivo principal en el tema planteado para el
seminario de graduacion, pero cabe mencionar que con mas presupuesto se le pueden agregar

caracteristicas tales como: seguridad de puerta, seguridad de cabina y un display indicativo.

En la fabricacion de los sistemas automatizados se emplea una amplia gama de componentes
industriales que son muy robustos y de gran precision, pero sus costos son muy elevados, se
deberan utilizar alternativas ingeniosas de donde se pueda sacar un poco de ventaja
fabricando ciertas partes a base circuitos electronicos que puede realizar un Ing. Electronico

o cualquier amante de la electronica.

Para la realizacion de un ascensor a escala real basado en este documento se deberan tomar
en cuenta ciertos factores, tales como estructura reforzada, guias de cabina, rodamientos y
tornillos de desplazamiento acorde al peso de la cabina y el peso que se desea trasladar. Asi
también como un motor que cuente con los caballos de fuerza suficientes para manejar un

rango de trabajo libre del 50%.
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12) ANEXOS



1) Anexo 1: Presupuesto

Tabla 8 Presupuesto de maqueta

Tabla de Presupuesto para la Realizacion de la Maquina

N° de item Descripcion P/U Precio
01 Logo Siemens V8 C$ 5,025 C$ 5,025
01 Sensor Capacitivo C$ 700 C$ 700
02 Sensor Magnético C$ 180 C$ 360
01 Sensor de Contacto C$ 1,000 C$ 1000
01 Fuente de poder 24V 52 C$ 4,500 C$ 4,500
01 Riel DIN C$ 250 C$ 250
06 Relé de 24V C$ 200 C$ 1,200
06 Luz Piloto C$ 150 C$ 900
04 Pulsador NO C$ 150 C$ 600
01 Disyuntor C$ 200 C$ 200
01 Varilla Roscada 3/8 1.5mt C$ 80 C$ 80
08 Tuercas Hexagonales 3/8 C$25 C$ 20
06 Arandelas Lisa 3/8 C$3.33 C$ 20
02 Balinera de diametro interno 3/8 C$ 80 C$ 160
02 Tubo cuadrado linch chapa 18 C$ 250 C$ 500
01 Mano de Obra (Soldadura) C$ 800 C$ 800
01 Varilla lisa 5/8” * 2mt C$240 C$ 240
01 Tubo redondo %" * 1mt C$ 70 C$ 70

Total C$ 16,625




2) Anexo 2: Entrevista

10.

11.

12.

13.

14.

15.

(Cuéndo visita el hospital usted hace uso de las escaleras o del ascensor? ;Por qué?

(Ha tenido algun inconveniente al momento de tomar el ascensor?

(Considera que su expediente clinico demora mucho tiempo en llegar a la estacion de

enfermeria?

(Considera usted que el hospital deberia invertir en la implementacidon de un ascensor

dirigido al traslado de los expedientes?

(Qué opinas sobre la realizacién de un ascensor para el traslado exclusivo de los

expedientes clinicos?

Considerando que se realice el ascensor para reducir el tiempo de entrega en las

estaciones jen qué emplearias el tiempo

(Crees que la implementacion del ascensor te afecte de alguna manera?

(Como crees que se debe organizar el personal para el uso del ascensor?



3) Anexo 3: Manual de usuario

W@

JOSENAL.

e

Carlos Fernando Torres Ruiz

Jaqueling Massiel Rivera Centeno

Técnicos en Electromedicina

Hospital Monte Espana
Dir.: Semaforos de Claro Villa fontana
150 mt al norte, Managua

MANUAL DE USUARIO
PARA ASCENSOR

Sistema electromecanico
controlado por PLC para el
traslado de expedientes
clinicos en la sede central
del Nuevo Hospital Monte
Espana.

AUTOMATIZACION

La automatizacién es un sistema
donde se transfieren las tareas de
produccidn, realizadas habitual-
mente por operadores humanos a
un conjunto de elementos tecnolé-

gicos.



Sistema electromecanico controlado por PLC

OBJETIVOS DE LA AUTOMATIZACION

+ Mejorar la productividad de las
empresas, reduciendo los cos-
tos de produccién y mejorando

la calidad de la misma.

« Mejorar las condiciones de tra-
bajo del personal, suprimiendo
los trabajos incomodos e incre-

mentando la seguridad.

+ Integrar la gestién y produccién

Este manual mostrara al usuario
la operacion correcta del siste-

ma de ascensor.

Permitiéndole conocer el ascen-
sor el sistema electromecanico y
sus componentes mas visibles

con los cuales estara en contac-

to al momento de su uso diario.

PASOS

1. Encender el sistema

2.

Llamar la cabina a la planta

deseada.

.Insertar los expedientes cli-

nicos.

. Presionar el botdn del piso a

entregar.

. Retirar los expedientes de la

cabina.

.De haber expedientes de pi-

s0s superiores enviar cabina
de lo contrario enviar al pri-

mer piso.



4) Anexo 3: Fotos del desarrollo de la magueta
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