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RESUMEN 

 

El avance de la tecnología en el campo industrial ha incrementado los 

procesos automáticos, esto se ha logrado mediante la utilización de 

elementos y dispositivos de mando, control, medición, regulación y el uso de 

controladores lógicos programables. En la actualidad los dispositivos móviles 

inteligentes son los más utilizados por los seres humanos, por lo tanto, el 

presente proyecto hace uso de estos dos medios tecnológicos para 

implementar la apertura y cierre de una puerta enrollable de acero, esto 

permitirá evitar lesiones al personal que labora en la empresa debido al peso 

excesivo que significa levantar la puerta de forma manual. El proyecto 

consiste de un motor eléctrico monofásico, panel de control, un relé lógico 

programable, un ruteador y una aplicación instalada en un dispositivo móvil. 

Al presionar el botón de abrir o cerrar en el dispositivo móvil se enviará la 

orden vía comunicación inalámbrica la misma que, será captada por el relé 

lógico programable y ejecutará el programa que guarda en su memoria. Para 

un correcto funcionamiento el dispositivo móvil y el relé lógico programable 

deben estar conectados a la misma red inalámbrica. Como medida de 

protección se instalaron sensores fotoeléctricos a los extremos de la puerta 

para detectar la presencia de una persona, lo cual interrumpirá el proceso de 

cierre, hasta que el haz de luz sea captado de forma completa en el 

receptor. En caso de corte de energía se desactivará el electrofreno del 

motor para que la apertura y cierre se realice manualmente. 

PALABRAS CLAVES 

RELÉ LÓGICO PROGRAMABLE 

COMUNICACIÓN INALÁMBRICA  

APLICACIÓN MÓVIL 

ELECTROFRENO 

PUERTA AUTOMÁTICA  
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ABSTRACT 

Technological advances in the industrial field have increased automatic 

processes by using elements and devices of command, control, 

measurement, regulation, and the use of programmable logic controllers. 

Currently, intelligent mobile devices are most used by human beings, 

therefore, the current project uses these technological means to implement 

the opening and closing of a rollable steel door, in order to avoid injury to the 

company personnel due to the excessive effort needed to lift the door 

manually. The project consists of a single-phase electric motor, control panel, 

a programmable logic relay, a router, and an application installed on a mobile 

device. When the button is pressed, to open or close the door, the mobile 

device sends an order through a wireless connection, the same connection 

that will be picked up by the relay, and run the program to save it in its 

memory. For correct function, the mobile device and the relay must be 

connected to the same wireless network. As a precaution, photoelectrical 

sensors were installed at opposite ends of the door to detect the presence of 

a person, which will interrupt the closing process, until the beam of light is 

captured in its complete form by the receptor. In the case of a power failure, 

the motor’s electric brake will deactivate so that the opening and closing can 

be done manually. 

Key Words: 

Programmable logic relay 

Wireless communication 

Mobile application 

Electric brake 

Automatic door             Checked by: 

María Elisa Coque 

DOCENTE UGT 
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 CAPÍTULO I 

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA 

 Antecedentes 1.1

A nivel mundial cada día los usuarios manejan sus dispositivos móviles 

debido al constante aumento de dispositivos móviles (celular inteligente), el 

mercado va incrementando aplicaciones móviles las cuales permiten al 

usuario una comunicación fácil y cómoda. Las aplicaciones habitualmente 

están diseñadas para facilitar la vida de las personas que las utilizan, 

algunas empresas manejan este sistema de aplicaciones móviles dando 

soluciones al estar dirigida a un sector específico. Para ello también es 

importante promover a las nuevas tendencias tecnológicas que se van 

incrementando en el país como son los dispositivos móviles que son usados 

a diario y en todo lugar. 

Así mismo, en la provincia de Pichincha cantón Mejía Hierro Metal es una 

empresa ubicada con más de 25 años de experiencia en diseño y 

construcción en hierro forjado, montaje, reparación y conservación de 

productos elaborados con metal dedicado a realizar cerrajería y trabajos en 

hierro entre ellos se destacan puertas, cerramientos ventanas, rejas, 

estructuras, escaleras, etc. 

El equipo profesional que dispone esta empresa tiene la formación y 

experiencia necesario para ofrecer productos de alta calidad y acabado. 

Quien ha visto la necesidad de enrolarse con la tecnología y aplicaciones 

móviles. Una de las aplicaciones con relé lógico programable se puede 

encontrar con frecuencia en los accesos a edificios, hospitales, bancos, 

supermercados, entre otros. La automatización de las puertas depende de la 

programación del relé, el cual puede ser activado por un temporizador o por 

un sensor de proximidad. (Siemens, Manual de Aplicaciones, 2000) 
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Por lo tanto, la empresa está interesada en aplicar esta tecnología para la 

apertura y cierre de la puerta enrollable, la misma que se activara a través 

de una aplicación en el celular. 

 

 Planteamiento del problema 1.2

La empresa Hierro Metal dispone de una puerta enrollable de acero, la 

misma que funciona como garaje su medida de 3.45m (alto) x 3.40m 

(ancho), con una única cerradura para candado tipo picaporte que se 

asegura por dentro. 

Con el pasar del tiempo esta puerta ha causado problemas debido a su 

peso excesivo, de manera que se debe tener la fuerza necesaria para 

levantar, o pedir ayuda para elevar la puerta entre dos personas por el peso 

de la misma, ocasionando dificultad en su propietario y personas que 

manipulan, produciendo dolores musculares y problemas de columna. 

 Justificación 1.3

Con la ejecución de este proyecto se busca dar solución al problema 

presente el abrir y cerrar la puerta enrollable cuyo control consiste en activar 

y desactivar la apertura y cierre de la misma a través de una aplicación 

móvil, sin la intervención de personas evitando daños leves o fuertes en el 

personal que día a día tiene que realizar este movimiento. 

Los beneficiarios de este proyecto serán el propietario y las personas que 

laboran en la empresa, debido a la ventaja de tener un acceso rápido, mayor 

facilidad para la manipulación de la puerta enrollable y la optimización del 

tiempo. Este proyecto cuenta con equipos y materiales que se encuentran en 

el mercado local necesarios para la construcción del mismo. 
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 Objetivos 1.4

1.4.1 Objetivo General 

Implementar un control, vía Wireless, para la apertura y cierre de una 

puerta utilizando Logo!230RCE, en la empresa Hierro Metal ubicada en la 

ciudad de Machachi. 

1.4.2 Objetivos Específicos 

· Analizar las características de funcionamiento Logo! 230RCE, 

apoyada en la bibliografía  existente. 

· Realizar la lógica de programa de acuerdo a los requerimientos 

mínimos de hardware y software para la implementación del control 

Wireless de Logo! 230RCE. 

· Diseñar el programa en Android de la interfaz gráfica para la apertura 

y cierre de la puerta enrollable. 

· Realizar las conexiones y ensamblaje de los componentes del control 

entre el relé lógico programable y el motor. 

· Realizar pruebas de funcionamiento del sistema automático mediante 

un control Wireless de la puerta enrollable.  

 

 Alcance 1.5

En el alcance del proyecto se plantea implementar un control vía wifi para 

una puerta enrollable utilizando logo! 230RCE, en la empresa Hierro Metal 

mediante la programación del módulo, que permita la apertura y cierre de la 

puerta, a través de la aplicación en un Smartphone (dispositivo móvil) con 

sistema operativo Android. Se utilizará un router Wi-Fi para establecer 

comunicación inalámbrica entre el dispositivo móvil y el relé lógico 

programable, mismo que activará el motor para que se ponga en 

funcionamiento, así controlará la apertura y cierre de la puerta de acuerdo a 

lo requerido por el usuario. 
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Como medidas de protección se programó al PLC para que se active a 

una configuración de seguridad que consiste en detener la puerta en caso de 

que los sensores fotoeléctricos se activen, es decir detecten una persona, 

luego de que el sensor no envíe señales el usuario determinará el ciclo de 

abrir o cerrar la puerta enrollable. 
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CAPÍTULO II 

MARCO TEÓRICO 

 

 Controlador lógico programable (PLC) 2.1
 

Según (Moreno, 2015): 

PLC es un equipo diseñado con una memoria programable para 
almacenar internamente instrucciones específicas que controlan en 
tiempo real y en ambiente industrial un proceso secuencial; controlan la 
lógica de funcionamiento de máquinas y procesos industriales. La función 
básica de los autómatas, es la de reducir el trabajo del usuario que 
realiza el programa, es decir el manejo de señal de entrada para activar 
cada salida. (pág. 8).  

De acuerdo con (Hyde, Regue, & Cuspinera, 1997) el Controlador Lógico 
Programable es: 

Un dispositivo que controla una máquina o proceso y puede considerarse 
simplemente como una caja de control con dos filas de terminales: una 
para salida y la otra para entrada. Los terminales de salida proporcionan 
comandos para conectar a dispositivos como válvulas solenoides, 
motores, lámparas indicadoras, indicadores y otros dispositivos de salida. 
Los terminales de entrada reciben señales de retroalimentación para 
conexión a dispositivos como interruptores de láminas, disyuntores de 
seguridad, sensores de proximidad, sensores fotoeléctricos, pulsadores e 
interruptores manuales. (pág. 112). 

2.1.1 Funciones básicas del autómata programable 

Según (Piedrafita Moreno, 2004) “el autómata programable debe realizar 

multitud de funciones y muchas de ella simultáneamente, las más clásicas 

son”: 

· Detección: Lectura de la señal de los captadores distribuidos por el 

sistema de fabricación.  

· Mando: Elaborar y enviar las acciones al, sistema mediante las 

preaccionadores y accionadores. 

· Dialogo Humano- Maquina: Mantener un diálogo con los operarios de 

producción, obedeciendo sus consignas e informales del estado del 

proceso.  
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· Programación: Para introducir, elaborar y cambiar el programa de 

aplicación del autómata. El dialogo de programación debe permitir 

modificar el programa incluso con el autómata controlando la máquina 

(Piedrafita Moreno, 2004, págs. 18-19) 

2.1.2 Ventajas del controlador lógico programable. 

Según (Moreno, 2015) los PLC ofrecen las siguientes ventajas:  

Menor cantidad de bloques lógicos en el software, en sustitución de 

numerosos relés, cableado sencillo, posibilidad de modificar los programas 

de modo rápido y eficiente, localización sencilla de fallos, solución más 

económica que otras alternativas, económico para realizar el mantenimiento. 

(Moreno, 2015, pág. 9). 

2.1.3 Estructura del controlador lógico programable  

Un PLC en su estructura básica está compuesta por: CPU, entradas y 

salidas (Ver Figura 1). 

 

Fuente: (S.Idler, Prede, & D.Scholz, 2008) 

Unidad central de procesos: “También conocida como CPU su función es 

almacenar en la memoria las instrucciones del programa, y activar las 

salidas.” (S.Idler, Prede, & D.Scholz, 2008)  

Figura 1 Estructura de PLC 
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Módulo de entradas se encarga de codificar por la CPU las señales que 

son emitidas por los dispositivos de entrada. Los detectores son 

pulsadores, finales de carrera, sensores, etc. (Maser, 2017) 

Módulo de salidas: Decodifica las señales procedentes de la CPU, la 

amplifica y envía a las salidas. Los actuadores son lámparas, relés, 

contactores, arrancadores, electro válvulas, etc. Programa PLC son las 

instrucciones a ejecutar. (Maser, 2017) 

2.1.4 Lenguajes de Programación de PLC’s. 

Los lenguajes de programación permiten al usuario ingresar instrucciones 
de control a la memoria del controlador programable. En la actualidad los 
lenguajes tienen nuevas instrucciones y con mayor facilidad de manejo. 
Por ejemplo, los PLC’s pueden transferir bloques de datos de memoria a 
otra, mientras al mismo tiempo llevan a cabo operaciones lógicas y 
matemáticas en otro bloque. Los programas de control pueden ahora 
manejar datos más fácilmente. (Yugsi, 2009) 

2.1.5 Tipos de lenguaje de programación. 

Hoy en día los lenguajes de programación más empleados son los 

siguientes: Lenguaje de contactos o Ladder, lenguaje lista de instrucciones 

(AWL), bloques de funciones (SFC). 

· Lenguaje de contactos o Ladder. 

Es uno de los lenguajes de programación más comunes, debido a que se 
basa en los esquemas o símbolos eléctricos. Denominado también 
lenguaje tipo escalera, consta de dos rieles verticales (de alimentación) y 
"escalones" (líneas horizontales), donde están circuitos de control que 
definen la lógica a través de funciones. (Rocatek, 2017) 
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Fuente:  (Bosco, 2016) 

A continuación, se describe la terminología utilizada en la figura 2. 

“I” para denominar las entradas  

“Q” para denominar las salidas 

Elementos de programación: Para programar un PLC con ladder es 

necesario conocer cada elemento que posee este lenguaje.  

 

Tabla 1   
Elementos de programación 
 

Símbolo Nombre Descripción 

 Contacto NA Es una entrada, se activa cuando 
presenta un (1 lógico) o un bit en el 
sistema. 

 Contacto NC Se activa cuando hay un 0 lógico 

 Bobina Si la bobina se alimenta con un valor 
verdadero (corriente) entonces se activa 
(la bobina se excita). 

   
Fuente: (Gomez, 2017, pág. 22) 

Figura 2 Configuración lógica ladder 
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· Lenguaje lista de instrucciones (SFC). 

De acuerdo con (Medina, 2008) El lenguaje Booleano “utiliza la sintaxis 

del Álgebra de Boole para ingresar y explicar la lógica de control. Consiste 

en elaborar una lista de instrucciones usando funciones lógicas (AND, OR, 

NOT, etc.) para implementar el circuito de control”. (Pág.51) 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Medina, 2008) 

· Diagrama de funciones (FBD). 

De acuerdo con (Medina, 2008)  “Es un lenguaje gráfico que utiliza 

símbolos lógicos para representar al bloque de función. Las salidas lógicas 

no requieren incorporar una bobina de salida, porque la salida es 

representada por una variable asignada a la salida del bloque” (Pag.56) 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Yugsi, 2009) 

         Figura 3 Representación booleana 

Figura 4 Representacion diagrama de bloques 
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2.1.6 Clasificación de Controladores Lógicos Programables  

Debido a la variedad de PLC, tanto en sus funciones, en su capacidad, 
en su aspecto físico y otros, es posible clasificar en varias categorías: 
Compactos tienen incorporado en el mismo bloque, la fuente de 
alimentación, su CPU y módulos de entradas y salidas. Se expanden 
contactándose a módulos de ampliación. Modulares se componen de 
elementos que conforman el controlador final, estos son: Rack, fuente de 
alimentación. CPU, módulos de entradas y salidas, etc. La ampliación de 
módulos se realiza mediante conexión entre rack. (uncor, 2017) 

 Relé lógico programable.  2.2

Es un aparato electrónico digital que utiliza una memoria programable 
donde almacena instrucciones con el fin de implementar funciones 
específicas, tales como lógicas, secuencias, temporizaciones, conteos y 
operaciones aritméticas a través de entrada/salidas digitales o analógicas 
para controlar máquinas y procesos. (Moreno, 2015) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Coparoman, 2013) 

Figura 5 Relé Lógico Programable 
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2.2.1 Diferencias entre PLC y Relé lógico programable 

Tabla 2 
Diferencias entre PLC y RLP 

 
Controlador lógico 

programable 
Relé lógico 

programable 

Número de 
entradas 

Más de 12 entradas depende 

del modelo del PLC 
De 8 a 12 

Número de 
salidas 

Más de 8 salidas depende del 

modelo del PLC 

20 salidas 

digitales y 8 

salidas analógicas 

Red Ethernet Si Si 

Pantalla LCD 
No, se puede integrar un HMI 

TOUCH. 
Si 

Módulos de 
expansión 

Si, depende del modelo del 

PLC. 
Máx 3 módulos 

Líneas de 
programación 

Depende de la capacidad de 

la  memoria, que a su vez 

depende del modelo de PLC. 

Hasta 200 líneas  

en Ladder y 99 

bloques 

Aplicaciones 
Para tareas tecnológicas con 

soluciones eficientes 

Para pequeñas 

automatizaciones 

y domótica 
Fuente: (Uvillus, 2017) 

 

 Motor eléctrico  2.3

Un motor eléctrico es una máquina eléctrica que transforma energía 

eléctrica en energía mecánica por medio de interacciones electromagnéticas 

(Ver Figura 6). (Sanchez & Contreras, 2010) 
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Figura 6 Motor eléctrico  
Fuente: (Rontome, 2011) 

2.3.1 Elementos que componen a los motores 

· La carcasa o caja que envuelve las partes eléctricas del motor, es la 

parte externa. (Enriquez Harper, 2004, pág. 20) 

· El inductor, llamado también estator, cuando se trata de un motor de 

corriente alterna costa de un apilado de chapas magnéticas y sobre 

ellas esta enrollado el bobinado estatórico que es la parte fija y unida 

a la carcasa. (Enriquez Harper, 2004, pág. 20) 

· El inducido o rotor consta es un apilado de chapas magnéticas y 

sobre ellas esta enrollado el bobinado rotórico que constituye la parte 

móvil del motor y resulta ser la salida o eje del motor. (Enriquez 

Harper, 2004, pág. 20) 

2.3.2 Fundamento de operación. 

En magnetismo se conoce la existencia de dos polos: polo norte (N) y 
polo sur (S), que son las regiones donde se concentran las líneas de 
fuerza de un imán. Un motor para funcionar se vale de las fuerzas de 
atracción y repulsión que existe entre los dos polos. De acuerdo con esto 
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todo motor tiene que estar formado con polos alternados entre el estator 
y el rotor, ya que los polos magnéticos iguales se repelen y polos 
magnéticos diferentes se atraen, produciendo así el movimiento de 
rotación. Un motor eléctrico opera en base a dos principios, el de 
inducción, que señala que, si un conductor se mueve a través de un 
campo magnético o está situado en las proximidades de otro conductor 
por el que circula una corriente de intensidad variable, se induce una 
corriente eléctrica en el primer conductor. Y el principio que establece: 
que si una corriente pasa a través de un conductor situado en el interior 
de un campo magnético, este ejerce una fuerza mecánica o f.e.m (fuerza 
electromotriz) sobre el conductor. (Martinez Sanchez, 2001) 

 

En la siguiente figura se muestra como se produce el movimiento de 

rotación de un motor eléctrico. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente:  (electromanmasters, 2013) 

  

Figura 7 Movimiento de rotación del motor 
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2.3.3 Tipos de motores eléctricos  

 

 Fuente: (vertigo2040, 2012) 

TIPO DE 
MOTORES

Motores 
corriente 
continua 

Motor de 
evitación 

independiente

Motor serie

Motor de 
derivación o 
motor shunt

Motor compoud

Motores 
corriente alterna

Por la velocidad 
de giro

sincrono

Asincrono

Por tipo de rotor

Motores de 
anillos rozantes

Motores con 
colector

Motores de jaula 
de ardilla

Por el número 
de fases de 

alimentación 

Monofasico

De fase partida

De arranque con 
capacitor 

Con permanente 

De inducccion-
repulsion 

De polso 
sombreados

Trifasico

De jaula de 
ardilla

De rotor 
devanado 

Figura 8 Tipos de motores eléctricos 
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· Motor de corriente continua D.C  

El motor de corriente continua es una máquina que convierte la energía 
eléctrica en mecánica. Tiene como característica principal la posibilidad 
de regular la velocidad en plena carga, se utilizan en aquellos casos en 
los que es imprescindible utilizar corriente directa, como en el caso de 
motores accionados por pilas o baterías. Este tipo de motores debe tener 
en el rotor y el estator el mismo número de polos y de carbones. Estos 
motores tienen diversas aplicaciones (ver. tabla 3) (Adamo, 2017, pág. 1) 

 

Tabla 3 
Aplicaciones de motor de corriente continua 

Motor de 
excitación 

Empleo 
 

Independiente 

· Para maquinas que necesitan variación 

de velocidad durante su funcionamiento o 

ciclo de trabajo. 

· Máquina herramienta 

· Manutención 

Serie 

· Utilizado en tracción eléctrica 

· Laminación  

· Grúas 

· Teleféricos, ventiladores 

· Bombas 

Derivación 

· Máquina herramienta 

· Calandras para caucho 

· Máquinas de papel 

· Compresores 

Compound 

· Pequeños motores 

· Molinos 

· Cizallas, ventiladores 

· compresores. 
Fuente: (Roldan Voliria, 2011) 
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· Motor de corriente alterna A.C 

Es por ello que los motores A.C, son normales y con el desarrollo 
tecnológico se ha conseguido un rendimiento alto que hace que más del 
90 % de los motores instalados sea de C.A. Por su fácil manejo de 
transmisión, distribución y transformación de la A.C, se ha constituido en 
la corriente con  más uso en la sociedad moderna. (Chile, 2013) 

· Motor monofásico 

Un motor monofásico no tiene momento de arranque intrínseco. 
Comúnmente se utilizan tres técnicas para dar arranque a estos motores, 
que se clasifican de acuerdo con los métodos para producir su momento 
de arranque. Los cuatro tipos más comunes de motores monofásicos son 
el de fase dividida, de capacitor, de división permanente y el monofásico 
de inducción. Son métodos para hacer que uno de los dos campos 
magnéticos sea más fuerte que el otro y con ello de al motor un momento 
de torsión inicial en una dirección o en otra. (Chapman, 1993, pág. 666) 

· Motor monofásico de arranque con capacitor 

En los motores de este tipo se coloca un condensador en serie con el 
embobinado auxiliar. Mediante la adecuada elección del tamaño del 
condensador, la fuerza magnetomotriz de la corriente de arranque  del 
embobinado auxiliar adelante puede ajustarse para que sea igual a la 
fuerza magnetomotriz de la corriente  del bobinado principal, y puede 
lograrse que el ángulo de fase de la corriente del embobinado auxiliar 
adelante la corriente del embobinado principal a 90º. (Chapman, 1993, 
pág. 668) 

Los motores de arranque por condensador son más costosos, se utilizan 
en equipos donde es necesario un alto momento de torsión de arranque. 
Estos motores tienen aplicación habitual en compresores, bombas, 
acondicionadores de aire y otros equipos que deben arrancar bajo carga. 
(Chapman, 1993, pág. 669). 

 

 Contactor Eléctrico 2.4
Es un dispositivo designado a cerrar o interrumpir la corriente en uno o 
más circuitos eléctricos, que normalmente funciona con mando a 
distancia, en lugar de ser operados manualmente. Está diseñado para 
maniobras frecuentes bajo carga y sobrecargas normales. Dependiendo 
del tipo de accionamiento, se pueden tener: contactores 
electromagnéticos, electromecánicos, neumáticos, etc. De los cuales, el 
contactor electromagnético es el más utilizado en las variantes de 
pequeña, mediana y gran potencia. (Angulo, 1990) 
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2.4.1 Contactor electromagnético. 

Se define como el contactor electromagnético es el dispositivo de 
maniobra más utilizado dentro de un sistema de control eléctrico 
industrial, que constituye el elemento de potencia a través del cual se 
realiza, de manera automática o no automática, la conexión, desconexión 
o cambio del circuito interpuesto entre la fuente de alimentación y la 
carga. (Angulo, 1990) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Angulo, 1990) 

Figura 9 Estructura de un contactor electromagnético  
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2.4.2 Componentes estructurales del contactor. 

De acuerdo con (Angulo, 1990) en un contactor electromagnético se 

distinguen los siguientes elementos estructurales: 

· Electroimán. 

· Contactos. 

· Elementos mecánicos. 

· Cámara de extinción del arco eléctrico. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Angulo, 1990) 

2.4.3 Electroimán 

La función del electroimán consiste en accionar las piezas móviles de 
contacto a través de mecanismo de transmisión correspondiente; es decir 
que el electroimán es el elemento motor del contactor. Por lo tanto, su 
fuerza ha de ser en todo momento superior a la resistencia que opone 
dicho mecanismo. El electroimán está constituido por la bobina de 
operación y el circuito magnético. (Angulo, 1990) 

 

Figura 10 Esquema elemental de un contactor 
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2.4.4 Bobina 

La fuerza de atracción del electroimán es función del flujo magnético que lo 
atraviesa. Para originar este flujo se dispone de una bobina de excitación 
que se aloja en una de las columnas de la armadura del electroimán. Las 
bobinas pueden ser encapsuladas o devanadas sobre un carrete de resina 
aislante. (Angulo, 1990) 

El arrollamiento por lo general es de alambre de cobre esmaltado de 

sección circular para la construcción de bobinas. 

Tabla 4 
Valores estándares para voltajes de bobina. 

Bobinas de C.C Bobinas de C.A 

24 VOLT 
48 
110 
125 
220 
250 

24 VOLT 

48 

110 

127 

220 

Fuente: (Angulo, 1990) 

 

2.4.5 Circuito magnético  

El circuito magnético se cierra su mayor parte por un camino de hierro y 
en otra menor parte, a través del aire la parte de hierro está compuesta 
por una armadura fija llamada núcleo y otra móvil llamada martillo. Según 
las características de atracción a obtener y según la disposición 
constructiva del aparato, la forma de estas armaduras suele ser muy 
variada. (Angulo, 1990) 

2.4.6 Contactos 

Son los elementos encargados de permitir el paso o corte de la corriente 
hacia el elemento que lo requiera por ejemplo un motor. Además son las 
piezas sometidas al mayor esfuerzo en el contactor. No existe diferencia 
en los contactos de contactores de corriente continua y alterna las 
mismas consideraciones gobiernan el diseño de estos. (Angulo, 1990, 
pág. 7) 
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Son los encargados de la conductividad por lo que deben satisfacer las 
siguientes necesidades: Buena conductividad eléctrica, poca tendencia a 
soldarse, resistencia a la erosión eléctrica producida por el arco, poca 
tendencia a formar óxidos o sulfuros, la vida útil de los contactos duende 
de la corriente de desconexión, se habla de 1.5x105 operaciones cuando 
la corriente de apertura es la nominal, cuando esta corriente es mayor la 
vida de los contactos se reduce apreciablemente. (Angulo, 1990) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Angulo, 1990) 
 

· Clasificación de los contactos 

Los contactos de acuerdo a la potencia que manejan como al trabajo 

que están destinados, se pueden clasificar en: contactos principales y 

auxiliares. 

- Contactos principales 

Se llaman contactos principales o polos a los contactos que actúan 
directamente sobre la carga que van a activar. Es decir son aquellos 
por los cuales circula una alta corriente, son de potencia alta, por tal 
razón son robustos. Estos contactos son los que caracterizan a un 
contactor como unipolar, bipolar, tripolar, etc. Según las normas 
internacionales de un contactor se identifican por números de una 
cifra (1-2, 3-4, 5-6, 7-8); en corriente alterna, los contactores más 
generalizados son los tripolares. (Angulo, 1990) 

Figura 11 Forma básica de los contactos de contactores 



21 

 

 

 

 

 

 
 

Fuente: (Angulo, 1990) 
 

- Contactos auxiliares 

Además de los contactos principales, un contactor dispone de otros 
contactos cuya función es de auto alimentación, señalización (al 
encender una lámpara), dependencias y enclavamientos en circuitos 
de control. Normalmente los contactos auxiliares están diseñados 
para trabajar con corrientes del mismo orden que del circuito principal, 
para corrientes comprendidas entre 3 y 10 (generalmente corriente de 
6A). (Angulo, 1990, pág. 9) 

Estos contactos son de dos tipos:  

o Normalmente abiertos (NA) con numeración (13-14, 43-44) 

o Normalmente cerrados (NC) con numeración (21-22, 31-32)  

De igual forma existen contactos auxiliares especiales tienen su segunda 

cifra terminada en 5-6 (15-16) para los NC y 7-8 (21-28) para los NA. 

 

 

 

 

 

 

 Fuente: (Angulo, 1990) 

  Figura 12 Contacto principal 

Figura 13 Contacto auxiliar 
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 Relé térmico o Guardamotor  2.5

Es un mecanismo que sirve como elemento de protección del motor La 
cual consiste en desconectar el circuito cuando la intensidad consumida 
por el motor, supera durante un corto tiempo, a la permitida por este 
(corriente nominal), evitando que el bobinado se queme. (Angulo, 1990, 
pág. 7) 

Poseen siempre un elemento fundamental que se alienta en función de la 
corriente de motor y que provoca la apertura automática de un contacto, 
cuando se alcanza la temperatura de reacción. Este elemento 
fundamental es generalmente un bimetal, formado por dos laminas 
estrechas y delgadas de metales diferentes y soldados. Lasos metales se 
escogen de forma que tenga coeficientes de dilatación muy diferentes. 

En estas condiciones, "el bimetal se curva y presenta una deflexión 

variable con la temperatura. Al curvarse, motiva la apertura de un 

contacto que puede interrumpir el circuito de la bobina del contactor". 

(Angulo, 1990, pág. 7) 

 

 

Fuente: (Gavilani, 2006) 

 

Figura 14 Relé térmico 
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 Interruptor electromagnético 2.6

El interruptor electromagnético es un “aparato mecánico que protege los 

circuitos contra corto circuitos dentro de unos límites de corte asignados con 

la característica que la apertura de uno solo de los polos es suficiente para 

abrir todos los demás. Adicionalmente permite protección por sobrecargas.” 

(Schneider, 2002) 

Su misión es la de proteger a la instalación, abriendo el circuito en los 

siguientes casos. 

- Un cortocircuito, es, “cuando dos conductores de diferente potencial 

(Fase-Fase, Fase-Neutro, Fase-Tierra) se ponen en contacto directo, 

provocando de forma inmediata una elevación enorme de corriente, 

que en el caso de no eliminar de manera instantánea puede ocasionar 

un incendio.” (Schneider, 2002, pág. 9)  

- Una sobrecarga se produce “cuando una línea eléctrica que está 

calculada para suministrar una determina potencia, se le conectan 

receptores (carga) que consumen más potencia de la prevista, el 

aumento de temperatura es lento pero acumulativo.” (Schneider, 

2002, pág. 9) 

 

 

 

 

  

 

Fuente: (Benitez, 2011) 

Figura 15 Interruptor automático magnetotérmico 
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  Finales de carrera  2.7

Son captadores de conmutación electromecánica, la detección del objeto 
por medio del cabezal hace conmutar los contactos eléctricos del final de 
carrera. Para que la señal del captador llegue al autómata se cablea un 
terminal del contacto de una fuente de alimentación y otro terminal a una 
entrada digital del autómata. El cierre del contacto hace que la tensión 
llegue a la entrada digital. (Piedrafita Moreno, 2004) 

 

 

 

 

 

Fuente: (Schneider, 2002) 
 

 Pulsador 2.8
Un pulsador “es un elemento de conmutación manual por presión, cuyo 

contacto solamente tiene una posición estable. Al pulsarlo, cambia de 

posición, y al dejar de pulsarlo, retorna a su posición inicial mediante un 

muelle o resorte interno.” (Sarmiento Martín, 2008, pág. 11) 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Siemens, 2016) 

 

 

Figura 17 Pulsador 

Figura 16 Final de carrera  símbolo 
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 Dispositivos de señalización  2.9

· Luces piloto de señalización 

“Son elementos que van ubicados en el lado de control cumpliendo 

propósitos de información, seguridad o detección de estado actual de 

otros elementos de mando y/o control. Pueden ser luces indicadoras 

alarmas visuales o sonoras y demás elementos informativos.” (Schneider, 

2002, pág. 74)  

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Fuente: (Schneider, 2002) 

· Balizas Luminosas 

Las balizas son elementos de señalización óptica o sonora que se utilizan 
para visualizar el estado de las máquinas y alarmas a gran distancia y 
sobre 360°. Constan de un único elemento luminoso, globo de lámpara o 
flash, incoloro, verde, rojo, naranja o azul. (Schneider, 2002, pág. 151) 

 

 

 

 

 

Fuente: (Murrelektronik, 2017) 

Figura 18 estructura de luz piloto 

Figura 19 Balizas 
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 Conductor eléctrico 2.10

Los conductores eléctricos “son hilos de metal (cobre o aluminio) que 

sirven para conducir la corriente eléctrica. Los tipos de conductores más 

utilizados son: alambres, cables, cordones, conductores con cubierta 

protectora (Unicrom, 2016) 

· Cables 

Los cables son un conjunto retorcido de alambres no aislados entre si y 
pueden ser desnudos o revestidos por una o varias capas de aislante. 
Estos aislante son de tela, goma o plástico, los cables se utilizan en 
instalaciones eléctricas de todo tipo incluyendo las instalaciones 
eléctricas automotrices. Los hilos son de cobre blando o endurecido y 
también de aluminio. (Unicrom, 2016) 

 Detector fotoeléctrico 2.11

Un detector fotoeléctrico detecta un objeto o una persona por medio de 
un haz luminoso. Sus dos componentes básicos son un emisor y un 
receptor de luz. La detección es efectiva cuando el objeto penetra en el 
haz de luz y modifica suficientemente la cantidad de memoria que llega al 
receptor para provocar el cambio de estado de la salida. Para ello, se 
siguen dos procedimientos (ver figura 19) (Schneider, 2002) 

 

Figura 20 Procedimiento de detección 

Fuente: (Schneider, 2002) 

Procedimiento  
de deteccion 

Por bloqueo del 
haz

Barrera

Reflex

Reflex polarizado

Por 
retorno del 

haz

Proximidad

Proximidad con 
borrado del plano 

posterior. 

http://unicrom.com/corriente-electrica/
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2.11.1 Bloqueo del haz  

· Barrera 

El emisor y el receptor se sitúan en dos cajas separadas. Es el sistema 
que permite los mayores alcances, hasta 100 m. El haz se emite en 
infrarrojo o láser. A excepción de los objetos transparentes, que no 
bloquean el haz luminoso, puede detectar todo tipo de objetos (opacos, 
reflectantes) gracias a la excelente precisión que proporciona la forma 
cilíndrica de la zona útil del haz. Son muy adecuados para los entornos 
contaminados (humos, polvo, intemperie, etc.). (Schneider, 2002) 

 

 

 

 

 

 
 
 

Fuente: (Schneider, 2002) 
 

· Réflex  

 

Un reflector consiste en devolver todo rayo luminoso incidente en la 

misma dirección al receptor. Puede utilizarse en un entorno contaminado. 

(Schneider, 2002) 

 

 
  

  

  

  

  

  

Fuente: (Schneider, 2002) 

 

Figura 21 Bloqueo del haz, barrera 

Figura 22 Bloqueo del haz, reflex 
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· Réflex polarizado.  
De acuerdo con (Schneider, 2002) "Los objetos brillantes reflejan parte 

de la luz hacia el receptor, este tipo de detector emite una luz roja visible y 

está equipado con dos filtros polarizadores opuestos”:  

- En el emisor que impide el paso de los rayos emitidos en un plano 

vertical. (Schneider, 2002) 

- En el receptor que sólo permite el paso de los rayos recibidos en un 

plano horizontal. (Schneider, 2002) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Fuente: (Schneider, 2002) 

Figura 23 Reflex polarizado 
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2.11.2 Retorno del haz  

En ausencia de un objeto, el haz no llega al receptor. Cuando un objeto 

penetra en el haz, lo envía al receptor: luz en el receptor = detección. 

(Schneider, 2002) 

Estos procedimientos emplean dos sistemas básicos, que se basa en las 

propiedades reflectantes de los objetos:  

· Proximidad  

El emisor y el receptor están ubicados en una misma caja. El haz 
luminoso se emite en infrarrojo y se proyecta hacia el receptor cuando un 
objeto suficientemente reflectante penetra en la zona de detección (ver 
figura 24).El alcance depende: del color del objeto detectado y de su 
poder reflectante (un objeto de color claro se detecta a mayor distancia 
que un objeto oscuro), de las dimensiones del objeto (el alcance 
disminuye con el tamaño). Los detectores de proximidad se equipan 
frecuentemente con un potenciómetro de reglaje de sensibilidad. 
(Schneider, 2002) 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
Fuente: (Schneider, 2002) 

 

· Proximidad con borrado del plano posterior. 

Están equipados con un potenciómetro de regulación de alcance que 
permite “enfocar” una zona de detección y evitar la detección del plano 
posterior. Pueden detectar a la misma distancia objetos de colores y 
reflexividades distintas. Estos componentes se utilizan por su elevado 
rendimiento luminoso, su insensibilidad a los golpes y a las vibraciones, 
su resistencia a la temperatura, su durabilidad prácticamente ilimitada y 
su velocidad de respuesta. Dependiendo del modelo de detector, la 

Figura 24 Retorno del haz proximidad 
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emisión se realiza en infrarrojo o en luz visible verde o roja. La corriente 
que atraviesa el LED emisor se modula para obtener una emisión 
luminosa pulsante e insensibilizar los sistemas a la luz ambiental. 
(Schneider, 2002)  

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Schneider, 2002) 

 

 Red de Área Local Inalámbrica (WLAN) 2.12

Es una red que cubre un entorno geográfico limitado, con una velocidad 
de transferencia de datos relativamente alta (mayor o igual a 1 Mbps tal y 
como especifica el IEEE), con baja tasa de errores y administrada de 
forma privada. Además utiliza ondas electromagnéticas como medio de 
transmisión de la información que viaja a través del canal inalámbrico 
enlazando los diferentes equipos o terminales móviles asociados a la red. 
Estos enlaces se implementan básicamente a través de tecnologías de 
microondas y de infrarrojo. (Lopez F. , 2002) 

En las redes tradicionales cableadas esta información viaja a través de 
cables coaxiales, pares trenzados o fibra óptica. Una red de área local 
inalámbrica, también llamada wireless LAN (WLAN), es un sistema 
flexible de comunicaciones que puede implementarse como una 
extensión o directamente como una alternativa a una red cableada. Este 
tipo de redes utiliza tecnología de radiofrecuencia minimizando así la 
necesidad de conexiones cableadas. (Lopez F. , 2002) 

 

Figura 25 Proximidad con borrado del plano posterior. 
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2.12.1 IEEE 802.11 (WiFi)   

La especificación IEEE 802.11 es un estándar internacional que define 
las características de una red de área local inalámbrica (WLAN). El 
objetivo del estándar 802.11 fue desarrollado una capa MAC y PHY para 
conexiones inalámbricas fijas, portátiles y estaciones de movimiento 
dentro de un área local. Este estándar cumple con la funcionalidad de la 
capa 1(física- PHY) y parte de la capa 2 (control de acceso al medio- 
MAC) organizados en un conjunto separados de estándares desde el 
control de enlace lógico. (Camargo Olivares, 2017)  

El estándar 802.11 en realidad es el primer estándar y permite un ancho 
de banda de 1 a 2 Mbps. El estándar original se ha modificado para 
optimizar el ancho de banda (incluidos los estándares 802.11a, 802.11b y 
802.11g, denominados estándares físicos 802.11) o para especificar 
componentes de mejor manera con el fin de garantizar mayor seguridad o 
compatibilidad. (Vialfa, 2016) 
El medio inalámbrico (el aire) “es el medio de transmisión usado para 

comunicaciones de una estación a otra. La arquitectura de 802.11 define 

varias capas físicas para llevar a cabo esta transmisión” (Anguís Horno, 

2017) 

 Plataforma para programar aplicaciones móviles. 2.13

Android Studio es un entorno de desarrollo integrado para Android 
(IDEA), el cual permite crear y diseñar aplicaciones, así como también 
poder previsualizar en los diferentes tipos de pantalla de los dispositivos 
inteligentes (celular), con el objetivo de saber cómo está quedando el 
código del nuevo programa. (Digital Learning, 2015) 

 

 Snap 7  2.14

Snap7 “es una multiplataforma de comunicaciones de código abierto para 

la interfaz con los PLC Siemens S7. Cuenta con tres componentes 

especializados Cliente, Servidor, y Socio que permiten integrar 

definitivamente sus sistemas basados en PC en cadena de automatización 

de  PLC.” (Nardella, 2013). 

Para los usuarios que trabajan con Windows el puerto especializado es 

Moka7. 
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2.14.1 Moka7 

Es el puerto de java de Snap7 client para protocolo S7, es un conjunto de 
clases de código fuente, que puede utilizar en su proyecto Java para 
comunicarse con PLC´s S7. Está diseñada para funcionar con teléfonos 
que su sistema operativo es Android basados en java. Además es una 
biblioteca de clases, por conveniencia los archivos de origen se incluyen 
en dos proyectos que contienen tanto un programa de demostración que 
son absolutamente iguales y contienen los mismo.” (Nardella, 2013) 

· Un proyecto de NetBeans 4.7 llamado Moka7-NetBeans 

· Un proyecto Eclipse Kepler llamado Moka7-Eclipse. 

Las principales clases que analizaremos son:  

- S7Client, el objeto de cliente.  

- S7 una clase auxiliar para leer / escribir tipos S7 de / a una matriz de 

bytes. 

Referencia S7 client 

· Funciones administrativas 

Estos métodos permiten controlar el comportamiento de un objeto cliente 

 

Tabla 5  
Funciones administrativas 

Función Propósito 
 

Conectar a Conecta un objeto de cliente a un PLC. 

SetConnectionType 
Establece el tipo de conexión (PG / OP / 

S7Basic) 

SetConnectionParams 
Establece la dirección, local y remota TSAP 

para la conexión. 

Conectar 
Conecta un objeto cliente a un PLC con 

parámetros implícitos. 

Desconectar Desconecta un cliente. 

Fuente: (Nardella, 2013) 

 



33 

 

· Funciones de entradas y salidas de datos. 

Estas funciones permiten al cliente intercambiar datos con un PLC 

Tabla 6 
 Funciones de E / S  

Función Propósito 

ReadArea Lee un área de datos desde un PLC. 

WriteArea Escribe un área de datos en un PLC. 

Fuente: (Nardella, 2013) 

 

Sintaxis del ayudante S7 

· Funciones de lectura 

Tabla 7  
Funciones de lectura 

Función Propósito 
GetBitAt Indica el bit en la ubicación dada  

GetWordAt Indica el Word en la ubicación dada 

GetShortAt Indica el valor Short en la ubicación dada 

GetDWordAt Indica el DWord en la ubicación  dada 

GetDIntAt Indica el DInt en la ubicación dada  

GetFloatAt Indica el flotador en la ubicación dada  

GetStringAt Indica la cadena en la ubicación dada 

GetPrintableStringAt Indica la cadena (en formato imprimible) en una 

ubicación determinada  

GetDateAt Indica la fecha y hora en una ubicación 

determinada 
Fuente: (Nardella, 2013) 
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· Funciones de Escritura 

Tabla 8 
Funciones de escritura 

Función Propósito 
SetBitAt Escribe un bit en una ubicación determinada en un 

buffer de bytes de usuario 
SetWordAt Escribe una palabra en una ubicación determinada en 

un buffer de bytes de usuario 
SetShortAt Escribe un valor corto en una ubicación determinada 

en un buffer de bytes de usuario 
SetDWordAt Escribe un DWord en una ubicación determinada en un 

buffer de bytes de usuario 
SetDIntAt Escribe un DInt en una ubicación determinada en un 

buffer de bytes de usuario 
SetFloatAt Escribe un Float en una ubicación determinada en un 

buffer de bytes de usuario 
Setdatea Escribe una fecha y hora en una ubicación 

determinada en un buffer de bytes de usuario 
 Fuente: (Nardella, 2013) 
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CAPÍTULO III 

 DESARROLLO DEL TEMA 

 Condiciones mínimas de funcionamiento de la aplicación  3.1

Mediante un pulsador se activará el sistema de control, el mismo que 

estará en espera hasta recibir la orden de abrir o cerrar la puerta a través de 

la aplicación programada en el dispositivo móvil inteligente. Como medida de 

seguridad al detectar la presencia de una persona mientras la puerta está 

cerrando, el sistema deberá detenerse y el usuario indicara que acción debe 

tomar la puerta. Para el funcionamiento del sistema se conectará la red 

inalámbrica existente en la empresa. 

Si existe falla de energía, el funcionamiento de la puerta será de manera 

manual. 

 Selección del hardware  3.2

3.2.1 Relé lógico programable  

Para controlar la puerta se necesita 

· 6 entradas 

· 4 salidas 

· Comunicación Wireless para el enlace entre el dispositivo inteligente y 

el relé lógico programable 

Por tanto, se eligió el relé lógico programable SIEMENS LOGO V8 el cual 

tiene la misión de recibir la información enviada desde el dispositivo móvil 

inteligente, ejecuta las acciones programadas y almacenadas en la memoria 

de programa, coloca las órdenes en las salidas para que a través de la 

“tarjeta de control” (recomendado por el fabricante del motor), el motor 

ejecute el trabajo seleccionado. 

La versión del relé lógico programable usado fue 230RCE, para los datos 

técnicos (ver tabla 9). 
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Tabla 9  
Datos técnicos de Logo 230 RCE 

DATOS TECNICOS  LOGO 230 RCE 

Tensión de Alimentación 24 V 
Tensión nominal 115 VAC/DC y 240 V AC/DC. 
Tipo de Salida Relé 
Número de Salidas 4 
Número de Entradas 8 
Tipo de Entrada Digital 

Display Incluido Si 
Tipo de Puerto de 

Comunicación 
RJ45 

Corriente de Salida 10 A 
Tipo de Montaje Carril DIN 
Tipo de Red Ethernet 
Idioma de Programación 

Utilizado 
FBD, Ladder Logic 
 

Temperatura de 
Funcionamiento Máxima 

+55°C 

Profundidad 60mm 
Temperatura de 

Funcionamiento Mínima 
0°C 

Capacidad del Programa Bloques 31 x 31 
Longitud 90mm 
Interfaz de Programación Ordenador, Panel de 

Funcionamiento 
Anchura 71.5mm 

Fuente: (Siemens AG, 2014) 
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3.2.2 Estructura de logo! 0BA8 

 

  
Fuente: (SIEMENS, 2014) 

3.2.3 Motor eléctrico de inducción. 

El motor seleccionado cumple con los requerimientos necesarios para 

mover el peso de la puerta que es de 280 kg con una altura 3.45m y ancho 

3.40m, cuyo material es metal. El modelo seleccionado fue el 60/200 de la 

marca Rolling por que maneja cargas de hasta 7,2 Kg. 

 

 

 

Figura 26 Estructura de Logo! 0BA8 
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3.2.4 Características del motor 

Tabla 10  
Especificaciones del motor seleccionado 

 

MODELO 60/200 

Número de hilos de alimentación (2 hilos ) fase- neutro 

     Tensión de alimentación     110Vac  - 60 Hz         

Corriente 6A 

Potencia del motor 600W 

Motor eléctrico 1400 rpm 

Condensador de arranque  60 µF 

Fuerza de empuje 180 Kg 

Velocidad de corona motor 10 gir/ min 

Diámetro árbol de la puerta 60 mm 

Diámetro corona del motor 220 mm 

Peso motor 7.2kg 

Temperatura ambiente -20º+80ºC 

Medidas de motor 200/220x320 mm 

Abertura puerta máx. 8m 

Protección térmica bobinado 150 ºC 
Fuente: (Motorline, 2014) 

 

 Tarjeta de control (TM5800V5) 3.3

Para manejo de este motor el fabricante ha diseñado una tarjeta de 

control, cuya descripción de operación se detalla en la siguiente figura. 
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Fuente: (Hiland, 2017) 

La tarjeta controladora tiene dos terminales CN1 donde va el cableado para 

accionar el motor y CN2 que son bornes adicionales para conectar 

pulsadores. A continuación se especifica para que sirve cada terminal en las 

borneras (ver tabla 11). 

Tabla 11  
Introducción de terminales 

CN1  CN2  

L Línea +12V PR Sensor receptor 

N Neutro +12V PT Sensor emisor 

EG Tierra GND Tierra sensor 

EG Motor Tierra  Sensor (NC) 

COM Motor COM ◄► Pulsador abrir (NC) 

↑ L Motor Subir ■ Pulsador parar (NC) 

↓ L Motor Bajar ►◄ Pulsador cerrar (NC) 

 Lámpara ○ Único pulsador (NO) 

  COM Puerto común  
Fuente: (Motorline, 2014) 

Figura 27 Tarjeta de control  (TM5800V5) 
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 Selección del Guardamotor 3.4

La corriente nominal del motor es 6 A, para determinar la corriente de 

diseño y selección del guardamotor se aumentó el 25%, por tanto, la 

corriente mínima requerida es 7.5A, el guardamotor que se ajusta a estas 

características se encuentra en el rango de 6 a 10 A. 

Para obtención de la corriente del guardamotor se realizó el siguiente 

cálculo. 

Fórmula: IG = 25% x In 

      IG = 1.25 x 6A 

      IG = 7.5A 

 Selección del Contactor 3.5

Para esta aplicación no es necesario manejar el motor a través de un 

contactor  debido a  que tiene una tarjeta controladora, como sugerencia se 

indica la forma de calcular la corriente para elección del contactor. 

Para seleccionar el contactor se debió aumentar el 25%, por lo tanto la 

corriente nominal requerida es de 7.5 A. El contactor que se ajusta a estas 

características se encuentra en el rango de 9A 

Fórmula: IC = 25% x In 

IC = 1.25 x 6A 

IC = 7.5 A 

 Selección Conductor eléctrico 3.6

El calibre del conductor para el motor es dimensionado para la Intensidad 

nominal del motor aumentado el 25%. 

Se determinó la corriente del conductor a través de: 

Fórmula: IC =25% x In 
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 IC = 1.25 x 6A 

 IC = 7.5 A 

Por lo tanto, el conductor eléctrico usado fue  2x#16awg + 1x # 16awg 

con chaqueta THHN el cual soporta la intensidad de corriente del circuito 

eléctrico. 

 Selección del interruptor electromagnético 3.7

Para seleccionar el interruptor electromagnético hacemos referencia al 

calibre del conductor, que en este caso fue el #16awg que soporta 10 A, por 

tanto, el interruptor electromagnético fue de 1 polo, 10 Amperios. 

Fórmula: IB =25% x In 

 IB = 1.25 x 6A 

 IB = 7.5 A  

 Selección del sensor foto eléctrico 3.8

Para la aplicación es necesario detectar la presencia de un ser humano 

(altura mínima de 40cm), cuando esté debajo de la puerta, por tanto, se 

eligió un sensor con principio de funcionamiento foto eléctrico de barrera 

cuyo emisor y receptor se colocará uno al frente de otro. 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Hangzhou HILAND Technology , 2017) 

 

Figura 28 P5103 
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 Especificaciones técnicas sensor foto eléctrico (P5103)  3.9
 

Tabla 12 
Especificaciones del sensor P5103 

 

MODELO P5103 
 

Alimentación  12-24 VAC/DC   

Consumo 24 VDC; emisor ≤15mA  

                   receptor ≤30mA 

Longitud de onda 940 nm 

Temperatura de trabajo  -20º  ~ +60 ºC 

Capacidad de relé 1A  / 30VDC 

Frecuencia de modulación  1500Hz 

Fuente: (Hangzhou HILAND Technology , 2017) 

 

 Requerimientos mínimos de Software 3.10

3.10.1  Logo! Soft comfort V8 

Logo soft comfort V8 es un software que permite programar instrucciones 

para el sistema de control, permite cargarlo al relé lógico programable a 

través de una comunicación punto a punto. Para que se comuniquen el logo 

y la PC los dos deben estar conectados en la misma red. 

3.10.2 Instalación de Logo! Soft  comfort V8  

El software de programación está disponible gratuitamente en el sitio 

web. Una vez descargado continuar con los siguientes pasos: 

1. Se crea un acceso directo SET UP, dar clic derecho en el icono 

seleccionar la opción ejecutar, e iniciará el proceso de instalación, 

seleccionar el idioma y dar clic en OK. 
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Fuente: (Siemens AG, 2014) 

2.  Después de aceptar las condiciones de la licencia, se abre una 

ventana para elegir la carpeta para descomprimir “El instalador”. (el 

programa crea por defecto “C:\Program files”), dar clic en el botón 

“Install”.  

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Siemens AG, 2014) 

Figura 30 Selección de carpeta para instalación 

Figura 29 Software descargado 
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3. Una vez terminada la instalación de la versión V8, en el escritorio 

estará el acceso directo creado, dar clic para ejecutar y crear un 

nuevo proyecto vacío. 

3.10.3 Crear un nuevo proyecto en Logo! Soft Confort 

Al hacer clic en el icono Logo! Soft Comfort crea un nuevo programa 

vacío. Esta área se denomina interfaz de programación en donde se 

encuentra botones, funciones lógicas las cuales permiten crear el programa. 

La pantalla principal cuenta con cuatro barras que contienen comandos para 

editar, ajustar, transferir el programa. 

 

 

 

 

 

Fuente: (Siemens AG, 2014) 

 

3.10.4  Diagrama de control diseñado  

A continuación, encontramos la programación de control para apertura y 

cierre de la puerta enrollable realizada en el software Logo! soft comfort. 

 

Figura 31 Pantalla principal 
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Fuente: (Uvillus, 2017) 

En la siguiente tabla se detalla la configuración de las entradas y salidas en 

el software Logo soft comfortV8. 

Tabla 13  

Entradas y salidas 

Bornes  Nombre de E/S  

I1 Abrir Pulsador NA (verde) 
I2 Cerrar Pulsador NA (azul) 
I3 Detener Pulsador NA (rojo) 
Q1 Abrir Salida Q1 de Logo 
Q2 Cerrar Salida Q2 de Logo 
Q3 Detener Salida Q3 de Logo 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

 

 

Figura 32 Diagrama de control 
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3.10.5  Esquema de interconexiones 

 

 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

 

 

 

Figura 33 Esquema de interconexiones 
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3.10.6  Diseño interior y exterior del tablero de control  

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

Figura 34 Diseño interior de tablero de control 

Figura 35 Diseño exterior de tablero de control 
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3.10.7 Parámetros para conexión del ordenador 

El Logo! 230RCE se comunica con la computadora por medio de 

Ethernet, por ello será necesario colocarle a la PC una dirección IP, mascará 

de subred y puerta de enlace predeterminada. 

El procedimiento se aplica a Windows 8 y puede ser diferente en otros 

sistemas operativos 

1. Ingresar al panel de control -> Redes e Internet -> conexiones de red, 

dar clic en derecho sobre la conexión de área local y en el menú 

desplegable, dar clic en propiedades. 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

 
 

2. Ubicar el protocolo Internet (TCP/IPv4), dar clic en propiedades para 

configurar los parámetros de conexión apropiada. Dirección IP, 

máscara de subred, puerta de entrada 

Figura 36 Selección de IPv4 
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Fuente: (Uvillus, 2017) 

3.10.8 Conexión entre el Logo!Soft Comfort y el logo! 

Este paso permite cargar el software diseñado para logo, para transferir los 

datos entre un módulo base Logo! y Logo !Soft Comfort. 

1. Verificar que tipo de alimentación necesita el relé y cuales son los 

bornes de conexión. El logo se enciende mostrando alguna 

información el menú en la pantalla, a la vez también conectar el cable 

al puerto ethernet. 

2. Ir a la barra de menú "Transferir”, muestra el cuadro de diálogo de 

interfaz, que sirve para establecer una comunicación entre el 

dispositivo logo! y Logo! Soft Comfort, existen tres opciones para 

transferir por cable logo, Ethernet, DNS dinámico. En este caso 

seleccionar Ethernet, dar clic en lista de direcciones para buscar la IP 

del dispositivo. 

 

 

 

Figura 36 TCP/IPv4 

Figura 37 Protocolo Internet (TCP/IPv4) 
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Fuente: (Siemens AG, 2014) 

3. Realizar una prueba de la conexión en el mismo cuadro de diálogo, 

dar clic en " Probar" en la pantalla siguiente para comprobar si la 

conexión es correcta dar clic en aceptar, la línea de conexión gris se 

vuelve verde y aparece una marca de verificación encima de la línea. 

En caso que no sea así verificar la conexión, la dirección de la PC y 

logo!. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 39 Prueba de conexión 

Fuente: (Siemens AG, 2014) 

Figura 38 Ventana de  Interfaz 
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Para transferir el programa, si el Logo! está en STOP inicia inmediatamente 

la transferencia, pero sí estuvo en modo RUN le preguntará si quiere pasar a 

modo STOP, si ese es el caso dar clic en Si para iniciar la transferencia. Al 

terminar de transferir el programa, se le preguntará si quiere cambiar el 

modo de operación a RUN, de clic en Si y pruebe el funcionamiento del 

programa. 

3.10.9 Instalación de Android Estudio 

Para obtener la aplicación, podemos descargarlo de forma gratuita desde 

cualquier navegador. La descarga tomara unos minutos, luego de ello se 

puede continuar con la instalación. 

1. Dar clic en el acceso descargado de Android Studio, dar clic en la 

opción NEXT para continuar  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

2. En la siguiente ventana muestra la licencia, leer los parámetros y 

aceptar para que inicie la instalación. 

Figura 40 Instalador de Android Studio 
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Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

3.  Seleccionar la ubicación donde se va a guardar la carpeta del 

instalador, al finalizar la instalación se encontrará el icono de Android. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

Figura 41 Licencia de Android Studio 

Figura 42 Ubicación para instalar 
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3.10.10 Crear nuevo proyecto en Android Studio 

1. La primera vez que se ejecuta Android Studio, aparecerá un asistente 

de presentación. Elegir la opción “New Project” (Nuevo proyecto) para 

comprobar la estabilidad del entorno. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

2. Escribir nombre de la aplicación (Application Name), el dominio de tu 

empresa o marca (Company Domain) y el nombre del 

paquete (Package Name).  

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

Figura 43 Inicio a Android Studio 

Figura 44 Nuevo proyecto 
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3. En la nueva ventana seleccionar “Phone and Tablet (Teléfono y 

Tableta) y elegir la versión del Android a utilizar. 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

4. En el siguiente menú. Especificar el esquema para la aplicación, 

seleccionar Empty Activity (actividad vacía).  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

Figura 45 Versión Android a seleccionar 

Figura 46 Selección de esquema 
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5. Al finalizar aparecerá para asignar nombre a la ventana principal, y 

podremos visualizar el entorno de Android Studio para iniciar con la 

codificación de la aplicación que se desee realizar. 

   

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

 

  

Figura 47 Entorno de nuevo proyecto 
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3.10.11 Flujograma de programación en Android Studio. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Nota: Para ver el programa completo ver. Anexo A 
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3.10.12 Configuración del dispositivo móvil. 

En algunos dispositivos móviles que tengan sistema operativo inferior al 

Android 4.1, la opción de desarrollador se encuentra siempre visible, en las 

versiones siguientes como Jelly Bean Android 4.2 en adelante este se 

encuentra oculto. 

3.10.13 Habilitación de las opciones de desarrollador:  

1. Activar las opciones de desarrollador, ir a ajustes -> acerca del 

dispositivo y pulsar siete veces sobre el número de compilación una 

vez realizado en el dispositivo aparecerá opciones de desarrollador. 

2. Activar la depuración USB en el dispositivo móvil Android, para poder 

usar las herramientas de Android Studio. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

3.10.14 Transferencia de Android Studio al dispositivo móvil. 

Una vez que se haya finalizado el programa en el software Android 

Studio, se debe subir la aplicación al dispositivo móvil. 

1. Conectar el dispositivo móvil al PC mediante el cable de datos, lo que 

dará inicio a instalar componentes SDK, para compilar. 

Figura 48 Opciones de desarrollador. 
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Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 
 

2. Dar clic en finalizar, en la pantalla desplegada se visualiza que el 

dispositivo móvil ha sido reconocido, se puede identificar a través del 

nombre del mismo.  

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Creative Commons Attribution 2.5, 2017) 

 

 

 

Figura 49 Instalador de componentes 

Figura 50 Selección de dispositivo 
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3.10.15 Aplicación instalada en el dispositivo móvil  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fuente: (Uvillus, 2017) 

  

Figura 51 Aplicación móvil 
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CAPÍTULO IV 

CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES 

 

 Conclusiones 4.1
 

· Se analizaron las características de funcionamiento del relé lógico 

programable modelo Logo! V8 230RCE para configurar los 

parámetros de conexión en el software Logo! Soft confort V8 y 

permitir que los datos enviados desde la aplicación móvil lleguen 

correctamente. 

· Se realizó el diagrama de control en lenguaje ladder para que la 

puerta se abra o se cierre al recibir la señal desde la aplicación 

instalada en el dispositivo móvil o  su vez al presionar los pulsadores 

colocados en el tablero de control. 

· Se diseñó  el programa en Android Studio para que el usuario abra o 

cierre la puerta enrollable, desde el dispositivo móvil 

· Se realizaron las conexiones mencionadas entre la tarjeta 

controladora, el relé lógico programable, los pulsadores, el sensor 

fotoeléctrico, el guardamotor, el interruptor electromagnético, el 

ruteador para que el sistema funcione adecuadamente. 

· Se realizaron las pruebas de funcionamiento necesarias hasta que el 

sistema quede funcionando en óptimas condiciones. 
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 Recomendaciones 4.2
 

· Para que exista comunicación es necesario que la dirección IP del 

dispositivo móvil y del relé lógico programable sea diferente, pero 

manteniendo el mismo dominio de red. 

· Al realizar las pruebas de funcionamiento, se debe verificar que el 

programa este cargado en el relé lógico programable, además de 

estar guardado correctamente en la PC, al realizar cambios de 

programación en el software tomar precaución en guardar con 

diferentes nombres. 

· Para la transferencia de datos desde la PC el relé lógico programable 

debe estar en modo de STOP. 

· Antes de comprar los dispositivos de control se deben analizar el 

dimensionamiento respectivo, para evitar compras innecesarias 

· Para obtener una mejor señal inalámbrica el ruteador debe estar fuera 

del tablero. 
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