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Resumen

ANO ALUMNOS DIRECTOR DE TEMA DE TESIS
TESIS
2015 |e  José Ivan Verduga Disefio e implementacién de un moédulo para
Figueroa practicas en Autématas Programables y HMI,
Ing. Ménica bajo la plataforma de Rockwell Automation,

e  Alex Luis Guerrero para la empresa INELSERVI S.A.

Chaglla

Miranda

La presente tesis “Disefio e implementacion de un mddulo para practicas en
Autématas Programables y HMI, bajo la plataforma de Rockwell Automation,
para la empresa INELSERVI S.A.” estad basada principalmente en mantener los
niveles constates en dos tanques (T1, T2) por medio de dos bombas de 1HP que son
controladas por variadores de velocidad de la familia Powerflex 4. Las sefiales de los
sensores se conectan a la CPU Compac Logix L35E de marca Allen Bradley
encargada de ejecutar la légica contenida en los programas, en la cual se comunica
con los variadores de velocidad a través de un convertidor Ethernet — TCP/IP a DSI.
Para controlar la velocidad de dichos variadores se define un lazo PID el cual es

realimentado a traves de un sensor de presion diferencial para cerrar el lazo.

Todo el sistema es monitoreado y controlado por medio de un sistema SCADA en la
cual se puede observar todas las sefiales de la maqueta como por ejemplo (frecuencia
de los variadores, alarmas, tendencias, establecer un Set-Point) y desde el que se

ejerce el control sobre los actuadores del sistema.

El modulo estd basado en un numero limitado de instrumentos y actuadores en
valores reales, para que las practicas sean lo méas parecido al entorno industrial, pero

también se proponen elementos simulados en el entorno SCADA.

PALABRAS CLAVES

CPU L35 E, convertidor Ethernet — TCP/IP a DSI, PID, SetPoint.
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Abstract

YEAR STUDENTS DIRECTOR THESIS TOPIC
OF THESIS
2015 |e  José Ivan Verduga Design and implementation of a module for
Figueroa practices on programmable controllers and
HMI, under the platform of Rockwell
e Alex Luis Guerrero Ing. Moénica Automation, for the company INELSERVI
Chaglla Miranda SA.

This thesis "Design and implementation of a module for practices on
Programmable Controllers and HMI, under the platform of Rockwell
Automation, for the company INELSERVI SA" that is based primarily on keeping
constant levels in two tanks (T1, T2) by two 1HP pumps which are controlled by
drives of the Powerflex 4 family. The signals from the sensors are connected to an
Allen Bradley CompactLogix L35E CPU, responsible for executing the logic
contained in the programs, in which it communicates with the drives through an
Ethernet - TCP/IP to DSI converter. To control the drives it defines a PID loop which

is fed back through a differential pressure sensor to close the loop.

The whole system is monitored and controlled by a SCADA system in which you
can see all the signs of the model such as (frequency inverters, alarms, trends,
establish a Set-Point).

The module is based on a limited number of instruments and actuators in real terms,
for the practices will be the most similar to the industrial environment, but it also

proposes simulated elements in the SCADA.

KEYWORDS.

CPU L35 E, Ethernet Converter— TCP/IP to DSI, PID, SetPoint.
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Introduccion

Desde la Revolucion Industrial, el hombre se ha esforzado por la sofisticacion de la
produccion y minimizacion de perdidas, disefiando tecnologias cada vez mas
complejas que se ajustan a las necesidades mas exigentes, los costos de produccién
son un tema de relevancia para la rentabilidad de una fabrica, por esto mantener una

industria con procesos productivos automatizados resulta ser de vital importancia.

En la actualidad, la creciente demanda de los consumidores ha hecho que las
industrias dispongan muchos recursos al desarrollo de tecnologias, lo cual exige
también, ingenieros capacitados para hacer uso al méaximo de herramientas
desarrolladas por esta gran cantidad de elementos electrénicos disponibles en el

mercado.

Por este motivo, las empresas de proyectos industriales deben mantener a su personal
de servicio altamente capacitado, para solventar cualquier improvisto que pueda

suscitarse en un entorno de trabajo.

Para esto, se ha disefiado una herramienta practica y multiuso que es capaz de
facilitar al usuario un rapido aprendizaje, sea este un estudiante universitario,
programador principiante, o0 un ingeniero que desee mantener o recordar
conocimientos mediante la practica. EI mddulo de control consta de un PLC
CompactLogix L35e, entradas y salidas digitales y analdgicas, variadores de
frecuencia PowerFlex4, asi como un Panel View Plus 600, todos de la familia

Rockwell Automation.

Ademas, incluye una pequefia maqueta la cual contiene tanques y sensores de presion
de tipo diferencial, también posee una PT100 y resistencia para asemejar un poco el
entorno didactico con el entorno préctico, y comparar los valores analdgicos que se

presentan en el SCADA con los valores reales medibles fisicamente.

El proyecto consta también de un nimero limitado de practicas propuestas por los
autores, para el desarrollo paulatino del usuario, tomando en consideracion que el
mismo parte de un conocimiento muy basico en automatizacion industrial. Cabe
recalcar que las practicas aqui descritas pueden ser variadas por el usuario final del

modulo.



Capitulo 1: El problema

Disefio e implementacion de un modulo para practicas en autdmatas programables y

HMI, bajo la plataforma de Rockwell Automation, para la empresa INELSERVI S.A.
1.1: Planteamiento del problema

En base a la experiencia adquirida en el &mbito profesional, se puede notar
particularmente en esta empresa una erronea introduccion del proyectista al &mbito
industrial, debido a que no hay un puente correctamente estructurado desde el &mbito
tedrico al &mbito practico, en este caso serd un modulo que permita aplicar la teoria
desde un punto seguro en una &rea de capacitacion interna de la empresa, lo que
eliminaria futuros errores que se pueden cometer por inseguridades en los

proyectistas principiantes.

1.2: Delimitacion del problema

1.2.1: Temporal

El proyecto se realiz6 durante el periodo 2014-2015.
1.2.2: Espacial

El proyecto se implement6 en las instalaciones de la empresa INELSERVI S.A.,
ubicada en las calles Gral. Tomas Wright y Av Domingo Comin. EI cual qued6 de
manera operativa para uso de la empresa desde el momento que se entrego el

modulo.
1.2.3: Académica

Se plantea como principal tema académico, el area de control automatico orientado a
soluciones de ingenieria para proyectos de dificultades de media y baja, en funcién
de empezar a familiarizarse con el entorno del campo industrial, en el entorno

Laboral.

1.3: Objetivos

1.3.1: Objetivo General

Disefiar e implementar un modulo interactivo, mediante la plataforma de Rockwell
Automation, con aplicaciones practicas para el desarrollo de nuevos Técnicos que
laboran en la empresa INELSERVI S.A.



1.3.2: Objetivos Especificos

o Disefiar e implementar un médulo con un PLC compactlogix L35E, Variador
de Frecuencia PowerFlex 4, pantalla tactil PanelView Plus 600 y una Red
industrial de comunicacion para la integracion interactiva entre teoria y

practica.

e Desarrollar practicas didacticas con diferentes niveles de dificultades, para
incrementar paulatinamente la agilidad en periodo de tiempo de los usuarios
finales del maddulo.

e Construir una red de comunicacion Ethernet, para enlazar los diferentes

equipos a controlar.
e Presentar una interface de visualizacion didactica e interactiva.
1.4: Justificacién

Al desarrollar este modulo se pretende crear un instrumento Gtil, que permita realizar
y ejecutar todo tipo de pruebas de Control Automatico (Programacién y Disefio) de
laboratorio, con el fin de evitar correr riesgos al momento de realizar maniobras en el
ambito laboral que puedan poner en riesgo un proceso o la seguridad de la vida
humana. INELSERVI S.A. esta en constante desarrollo de proyectos con
aplicaciones en Eléctrica Industrial, es necesario que ésta cuente con un modulo

donde se puedan efectuar tales pruebas.

Entre sus principales funciones, se destaca el hecho de que la empresa INERSERVI
S.A. podra tener a la mano, una herramienta que permita acortar el proceso de
capacitacion en la programaciéon de Autématas Programables (PLC) y disefio de
pantalla (paneles o sistemas SCADA), por el que deben pasar todos los aspirantes a
ingresar al departamento de proyectos de la empresa, disminuyendo asi los tiempos

invertidos en la formacion de futuros proyectistas.

La gama de productos que Rockwell Automation, seguin nuestra practica en el campo
ofrece, son equipos muy confiables en la industria Alimenticia, Minera, Petrolera y
de Gas, todo esto debido a su gran experiencia y su desarrollo constante de mejoras,
qgue dan soluciones apropiadas con los mas altos estandares para los procesos

industriales. Esto permite a su vez, que las empresas proveedoras de servicios de



integracion tengan un alto crecimiento y rentabilidad, al desarrollar proyectos de

automatizacion bajo su plataforma.

Una de las cosas que mas motiva al momento de realizar este trabajo, es el utilizar lo
aprendido en todos los afios de estudio de la carrera de Ingenieria Electronica, para
disefiar una arquitectura con maximizacién de recursos y calidad de la gestion.
Ademas, dejar implementado en la empresa un sistema interactivo que sea de mucha

ayuda en el desarrollo de sus aplicaciones.
1.5: Variables e indicadores.

e Variable independiente (causa): Los técnicos de la empresa INELSERVI
S.A., no cuentan con un laboratorio 0 modulo de pruebas para préacticas en
entornos industriales.

e Variable dependiente (efecto): Mayor tiempo de adaptacién al entorno
industrial por parte de los técnicos novatos, por falta de conocimiento de
elementos que intervienen en el entorno industrial.

e Indicadores: EIl correcto uso del modulo de practicas lleva como resultado
una capacidad de aprendizaje mucho mas rapida y segura de procesos
industriales, lo que se puede reflejar con la correcta culminacion de las
evaluaciones aqui descritas, asi como el tiempo mucho mas corto que se toma

un técnico para poder ser enviado al campo.
1.6: Metodologia
1.6.1: Métodos
1.6.1.1 Método experimental

La utilizacion del método experimental, se desarrollé al realizar las pruebas de
campo y de comunicacion serial de los variadores, y en la revisién de los valores

reales de la planta.
1.6.1.2 Método investigativo

Se utiliz6 el método investigativo, cuando se requirid conocimientos extra a la
carrera como el caso de la descripcién de los conocimientos en hidraulica para crear

los puntos de rendimiento de las bombas.



1.6.2 Técnicas

1.6.2.1 Técnica documental

La redaccion del marco tedrico fue realizada mediante el uso de conceptos

combinados con practica de la composicion del proyecto, asi como los resultados.

1.6.2.2 Técnica de campo

Incluyen las pruebas realizadas en el campo con la maqueta y el modulo en pleno

funcionamiento.

1.7: Poblacion y muestra

Poblacién: Departamento de proyectos de empresa INELSERVI S.A.

Muestra: Personal técnico de la empresa INELSERVI S.A.

1.8: Descripcion de la propuesta

El proyecto se basa en crear un médulo compacto y al mismo tiempo muy completo

que permita la interaccion didactica con el usuario. A continuacion se detallan los

equipos:

El mddulo constard de una pantalla Tactii HMI PVC 600, para la
supervision y control de las diferentes practicas a desarrollarse, esta se
comunicara a través de una red Ethernet hacia los diferentes dispositivos
conectados.

Un PLC CompactLogix 1769L35E, sobre el que se desarrollaran las
diferentes practicas a realizar.

Tres entradas analdgicas controladas por una PT100 y dos sensores de
presion, dos salidas analdgicas de 4 — 20 mA, que comandara los dos
Variadores de Frecuencia.

Ocho entradas Digitales para simulacion de sensores y 4 salidas digitales
conectadas a indicadores luminosos.

Dos Variadores de Frecuencia (VDF) PowerFlex4, para diferentes tipos
de préacticas, con el que se comandaran dos motores de 1HP, las
alternativas de control serdn mediante un cableado directo desde el

controlador, a través de su salida anéloga.



e Se levantara una red de comunicacion de aplicacion industrial (Ethernet),
para la supervisién en HMI, todo esto mediante aplicaciones interactivas
desarrolladas previamente bajo la plataforma de Automatizacion de
Rockwell.

e Se realizard un banco de préacticas interactivas aplicable en los procesos
industriales con diferentes grados de dificultad para todos los elementos a

controlar en este médulo, que se detallan a continuacion

P&ID del proyecto:
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Figura 1. P&ID del proyecto

1.8.1: Beneficiarios.

» Empresa INELSERVI S.A., que colabor6 con una parte del financiamiento de

este proyecto.



Capitulo 2: Marco Tedrico
2.1: Controlador légico programable
2.1.1: ;Qué esun PLC?

Segun lo define la Asociacién Nacional de Fabricantes Eléctricos de los Estados
Unidos, un PLC — Programable Logic Controller (Controlador Logico Programable)
es un dispositivo digital electronico con una memoria programable para el
almacenamiento de instrucciones, permitiendo la implementacion de funciones
especificas como ser: légicas, secuenciales, temporizadas, de conteo y aritméticas;
con el objeto de controlar maquinas y procesos.

También se puede definir como un equipo electronico, el cual realiza la ejecucion de
un programa de forma ciclica. La ejecucion del programa puede ser interrumpida
momentaneamente para realizar otras tareas consideradas mas prioritarias, pero el

aspecto més importante es la garantia de ejecucion completa del programa principal.

Estos controladores son utilizados en ambientes industriales donde la decision y la

accion deben ser tomadas en forma muy répida, para responder en tiempo real.

Los PLC son utilizados donde se requieran tanto controles 16gicos como secuenciales

0 ambos a la vez.
Campos de aplicacion.

El PLC por sus especiales caracteristicas de disefio tiene un campo de aplicacion
muy extenso. La constante evolucion del hardware y software amplia constantemente
este campo, para poder satisfacer las necesidades que se detectan en el espectro de

sus posibilidades reales.

Su utilizacion se da fundamentalmente en aquellas instalaciones en donde es
necesario un proceso de maniobra, control y sefializacién. Por tanto, su aplicacion
abarca desde procesos de fabricacion industriales de cualquier tipo a

transformaciones industriales, o control de instalaciones, entre otras.

Sus reducidas dimensiones, la extremada facilidad de su montaje, la posibilidad de
almacenar los programas para su posterior y rapida utilizacion, la modificacion o
alteracion de los mismos, hace que su eficacia se aprecie principalmente en procesos

en que se producen necesidades tales como:
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* Espacio reducido.

* Procesos de produccion periddicamente cambiantes.

* Procesos secuenciales.

* Maquinaria de procesos variables.

* Instalaciones de procesos complejos y amplios.

* Chequeo de programacion centralizada de las partes del proceso.
Ejemplos de aplicaciones generales:

* Maniobra de méquinas.

* Maquinaria industrial de plastico.

* Maquinas transfer.

* Maquinaria de embalajes.

* Maniobra de instalaciones: instalacion de aire acondicionado, calefaccion.
* Instalaciones de seguridad.

« Senalizacion y control (Moreno, 2015).

2.1.2: Ventajas e inconvenientes.

Sabemos que no todos los autdmatas ofrecen las mismas ventajas sobre la I6gica
cableada, ello es debido, principalmente, a la variedad de modelos existentes en el
mercado Yy las innovaciones técnicas que surgen constantemente. Tales
consideraciones obligan a referirse a las ventajas que proporciona un automata de

tipo medio.
Ventajas:

* Menor tiempo empleado en la elaboraciéon de proyectos, debido a que no es
necesario dibujar previamente el esquema de contactos, es preciso simplificar las
ecuaciones ldgicas, ya que por lo general la capacidad de almacenamiento del

modulo de memoria es lo suficientemente grande.

* La lista de materiales queda sensiblemente reducida, y al elaborar el presupuesto
correspondiente eliminaremos parte del problema que supone el contar con diferentes

proveedores, distintos plazos de entrega.



* Posibilidad de introducir modificaciones sin cambiar el cableado ni afiadir aparatos.
» Minimo espacio del tablero donde se instala el automata programable.
* Menor costo de mano de obra de la instalacion.

» Economia de mantenimiento. Ademas de aumentar la fiabilidad del sistema, al

eliminar contactos mdviles, los mismos automatas pueden indicar y detectar averias.
* Posibilidad de gobernar varias maquinas con un mismo automata.

* Menor tiempo para la puesta en funcionamiento del proceso al quedar reducido el

tiempo de cableado.

* Si por alguna razén la maquina queda fuera de servicio, el autdmata sigue siendo

atil para otra maquina o sistema de produccion.
Inconvenientes:

* Como inconvenientes podriamos hablar, en primer lugar, de que hace falta un
programador, lo que obliga a adiestrar a uno de los técnicos en tal sentido. Esta

capacitacion puede ser tomada en distintos cursos, inclusive en universidades.

* El costo inicial. (Moreno, 2015).

T 110y

Figura 2. Controlador l6gico programable
Fuente: Rockwell Automation (2015). Sistemas de controlador l6gico programable
MicroLogix 1400. Recuperado de
http://ab.rockwellautomation.com/es/Programmable-Controllers/MicroLogix-1400

2.2: Memoria

Los PLC tienen que ser capaces de almacenar y retirar informacion, para ello cuentan

con memorias. Las memorias son miles de cientos de localizaciones donde la



informacidn puede ser almacenada. Estas localizaciones estan muy bien organizadas.

En las memorias el PLC debe ser capaz de almacenar:

Datos del Proceso

e Sefiales de entradas y salidas.
e Variables internas, de bit y de palabra.

e Datos alfanuméricos y constantes.
Datos de Control

e instrucciones de usuario, programa.

e Configuracion del automata.

Tanto el sistema operativo como el programa de aplicacion, las tablas o registros de
entradas/ salidas y los registros de variables o bits internos estan asociados a distintos

tipos de memoria.

La capacidad de almacenamiento de una memoria suele cuantificarse en bits, bytes

(grupo de 8 bits), o words (grupo de 16 bits)

Un bit es una posicién de memaria que puede tomar valor "0" 6 *1™

O

Un byte son 8 posiciones de memoria agrupadas:

ogoooooon

Una palabra o word son 16 posiciones de memoria agrupadas:

OO0ooonoooooonoonn

Figura 3. Memoria de un PLC
Fuente: Controlador l6gico programable (plc), (2015). Memoria. Recuperado de
http://www.microautomacion.com/capacitacion/Manual061ControladorLgicoProgra
mablePLC.pdf

El sistema operativo viene grabado por el fabricante. Como debe permanecer
inalterado y el usuario no debe tener acceso a él, se guarda en una memoria como las
ROM (Read Only Memory), que son memorias cuyo contenido no se puede alterar
inclusive con ausencia de alimentacion. (Moreno, 2015).
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2.3: Fuente de poder

La fuente de alimentacion proporciona las tensiones necesarias para el

funcionamiento de los distintos circuitos del sistema.

La alimentacion a la CPU frecuentemente es de 24 Vcc, o de 110/220 Vca. En
cualquier caso es la propia CPU la que alimenta las interfaces conectadas a través del

bus interno.

La alimentacion a los circuitos E/S puede realizarse, en alterna a 48/110/220 Vca o
en continua a 12/24/48 VVcc. (Moreno, 2015).

006Xl e B
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Figura 4. Fuente de poder
Fuente: Rockwell Automation (2015). Fuentes de alimentacion eléctrica de fuente
conmutada estandar. Recuperado de
http://ab.rockwellautomation.com/es/Power-Supplies/Standard-Switched-Mode-
Power-Supplies
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2.4: Sistemas de entradas/Salidas
Dispositivos de Entrada

Los dispositivos de entrada y salida son aquellos equipos que intercambian (o

envian) sefiales con el PLC.

Cada dispositivo de entrada es utilizado para conocer una condicion particular de su

entorno, como temperatura, presion, posicion, entre otras.
Entre estos dispositivos podemos encontrar:

* Sensores inductivos magnéticos, Opticos, pulsadores, termocuplas,

termoresistencias, encoders, etc.
Dispositivos de Salida

Los dispositivos de salida son aquellos que responden a las sefiales que reciben del

PLC, cambiando o modificando su entorno.
Entre los dispositivos tipicos de salida podemos hallar:
* Contactores de motor, electrovalvulas, indicadores luminosos o simples relés.

Generalmente los dispositivos de entrada, los de salida y el microprocesador trabajan

en diferentes niveles de tension y corriente.

En este caso las sefiales que entran y salen del PLC deben ser acondicionadas a las
tensiones y corrientes que maneja el microprocesador, para que éste las pueda
reconocer. Esta es la tarea de las interfaces 0 mddulos de entrada o salida. (Moreno,
2015).

2.5: Variadores de frecuencia
2.5.1: ;Qué es un variador de frecuencia?

Los variadores de frecuencia son sistema utilizados para el control de la velocidad
rotacional de un motor de corriente alterna. Un variador de frecuencia son vertientes
de un variador de velocidad, ya que llevan un control de frecuencia de alimentacion,

la cual se suministra por un motor.

Otra forma en que son conocidos los variadores de frecuencia son como Drivers ya

sea de frecuencia ajustable (ADF) o de CA, VVVF (variador de voltaje variador de
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frecuencia), micro drivers o inversores; esto depende en gran parte del voltaje que se

maneje.
2.5.2: ¢ Como funciona un variador de frecuencia?

Contactor de carga
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Figura 5. Variador de frecuencia
Fuente: Quiminet (2011). ;Qué es un variador de frecuencia y como es que
funciona? Recuperado de
http://www.quiminet.com/articulos/que-es-un-variador-de-frecuencia-y-como-es-
que-funciona-60877.htm

Se alimenta al equipo con un voltaje de corriente alterna (CA), el equipo primero
convierte la CA en corriente directa (CD), por medio de un puente rectificador
(diodos 0 SCR’s), este voltaje es filtrado por un banco de capacitores interno, con el
fin de suavizar el voltaje rectificado y reducir la emisién de variaciones en la sefial;
posteriormente en la etapa de inversion, la cual esta compuesta por transistores
(IGBT), que encienden y apagan en determinada secuencia (enviando pulsos) para
generar una forma de onda cuadrada de voltaje de CD a un frecuencia constante y su
valor promedio tiene la forma de onda senoidal de la frecuencia que se aplica al

motor.

El proceso de conmutacion de los transistores es Ilamado PWM "Pulse
WidthModulation™ Modulacién por ancho de pulso. (QuimiNet, 2011).

2.6: El Sistema Scada

Damos el nombre de Scada (Supervisory Control And Data Acquisition o Control
con Supervision y Adquisicion de Datos) a cualquier software que permita el acceso
a datos remotos de un proceso Yy permita, utilizando las herramientas de

comunicacion necesarias en cada caso, el control del mismo.
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No se trata de un sistema de control, sino de una utilidad software de monitorizacion
0 supervision, que realiza la tarea de interface entre los niveles de control (PLC) y

los de gestion, a un nivel superior.

Los objetivos para que su instalacion sea perfectamente aprovechada son los

siguientes:

e Funcionalidad completa de manejo y visualizacion en sistema operativo
Windows sobre cualquier PC estandar.

e Arquitectura abierta que permita combinaciones con aplicaciones estandar y
de usuario, que permitan a los integradores crear soluciones de mando y
supervision optimizadas (Active X para ampliacion de prestaciones, OPC
para comunicaciones con terceros, OLE-DB para comunicacion con bases de
datos, lenguaje estandar integrado como VB o C, acceso a funciones y datos
mediante API).

e Sencillez de instalacion, sin exigencias de hardware elevadas, faciles de
utilizar, y con interfaces amigables con el usuario.

e Permitir la integracion con las herramientas ofimaticas y de produccion.

e Facilmente configurable y escalable, debe ser capaz de crecer o adaptarse
segln las necesidades cambiantes de la empresa.

e Ser independiente del sector y la tecnologia.

e Funciones de mando y supervision integradas.

e Comunicaciones flexibles para poder comunicarse con total facilidad y de
forma transparente al usuario con el equipo de la planta y con el resto de la
empresa (redes locales y de gestion).

La topologia de un sistema Scada (su distribucion fisica) variard adecuandose a las
caracteristicas de cada aplicaciéon. Unos sistemas funcionaran bien en
configuraciones de bus, otros en configuraciones de anillo. Unos necesitaran equipos

redundantes debido a las caracteristicas del proceso, etc.
Objetivos

Los sistemas Scada se conciben principalmente como una herramienta de supervision

y mando. Entre sus objetivos podemos destacar:
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Economia: es mas facil ver que ocurre en la instalacién desde la oficina que enviar a

un operario a realizar la tarea. Ciertas revisiones se convertiran en innecesarias.

Accesibilidad: un parque edlico al completo (Velocidad de cada rotor, produccion de
electricidad), lo tenemos en un clic de raton encima de la mesa de trabajo. Sera
posible modificar los pardmetros de funcionamiento de cada aerogenerador,
poniendo fuera de servicio los que den indicios de anomalias: consultar el estado de
las estaciones transformadoras del parque, detener los molinos que no sean

necesarios, etc.

Mantenimiento: la adquisicion de datos materializa la posibilidad de obtener datos
de un proceso, almacenarlos y presentarlos de manera inteligible para un usuario no
especializado. La misma aplicacién se puede programar de manera que nos avise
cuando se aproximen las fechas de revision o cuando una maquina tenga mas fallos

de los considerados normales.

Ergonomia: es la ciencia que procura hacer que la relacion entre el usuario y el
proceso sea lo menos tirante posible. Los modernos ordenadores, con sus
prestaciones graficas, intentan sustituir a los grandes paneles, repletos de cables,
pilotos y demés aparellaje informativo. Pero hay un problema que adn persiste: como

presentar toda esa informacion sin aburrir ni fatigar al usuario.

Gestion: todos los datos recopilados pueden ser valorados de mdltiples maneras
mediante herramientas estadisticas, graficas, valores tabulados, etc., que permitan

explorar el sistema con el mejor rendimiento posible.

Flexibilidad: cualquier modificacion de alguna de las caracteristicas del sistema de
visualizacion (afadir el estado de un contador de piezas, realizar algun céalculo) no
significa un gasto en tiempo y medios, pues no hay modificaciones fisicas que

requieran la instalacién de un cableado o del contador.

Conectividad: se buscan sistemas abiertos, es decir, sin secretos ni sorpresas para el
integrador. La documentacion de los protocolos de comunicacion actuales permite la
interconexion de sistemas de diferentes proveedores y evita la existencia de lagunas

informativas que puedan causar fallos en el funcionamiento o en la seguridad.

Todos los sistemas, de mayor o menor complejidad, orientados a lo anteriormente

dicho, aparecen bajo uno de los nombres méas habituales para definir esta relacion:
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MMI: Man Machine, Interface Hombre-Maquina.
HMI: Human Machine Interface, Interface Humano-Maquina.

El sistema a controlar aparece ante el usuario bajo un nimero mas o menos elevado
de pantallas con mayor o menor informacion. Podemos encontrar planos, fotografias,

esquemas eléctricos, graficos de tendencias, etc. (Rodriguez, 2007)
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Figura 6. Representacion de un sistema Scada
Fuente: ucancode (2009).
HMI-SCADA Software Tool SDK for C/C++, Java, C# and Web. Recuperado de
http://www.ucancode.net/HMI_SCADA_SOFTWARE.htm

2.7: Ethernet/IP

Cualquier sistema de trabajo compuesto por dos o mas ordenadores que abarquen
desde una Unica oficina a maultiples equipos que intervengan en un proceso
productivo, necesita unos medios que permitan la comunicacion entre estos equipos
y que se puedan intercambiar informacion. La interconexion de estos equipos se
realiza mediante las denominadas redes de comunicacion que, tradicionalmente se
denominan redes en el ambito de gestion, y buses de comunicacion en el ambito
industrial. En el caso de utilizar Ethernet, se habla de Redes de Area Local (LAN,
Local Area Network) como aquellas que permiten la interconexion de equipos

proximos (una oficina, una factoria).
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Figura 7. Ethernet IP
Fuente: Prosoft technology (2015). EtherNet/IP to Allen Bradley Remote 1/O or DH+
Gateway. Recuperado de
http://www.prosoft-technology.com/Products/Gateways/EtherNet-1P/EtherNet-1P-to-
Allen-Bradley-Remote-1-O-or-DH-Gateway

ControlLogix®

Topologias Ethernet Ethernet

Emplea todas las tipologias de conexionado de sistemas de comunicacion,

apareciendo estructuras donde se ven conexiones en bus, arbol, estrella y anillo.
En vista de esto aparecen sistemas de conexionado que permiten:

e Aumentar las distancias entre dispositivos.

e Aumentar el nUmero de dispositivos conectados.

e Aislar y controlar los flujos de informacion.

e Dividir los grupos de conexiones (redes) y, a la vez, permitir ciertos tipos de

intercambio de informacion.
e Implementar politicas de seguridad. (Rodriguez, 2008)
2.8: Control proporcional integral derivativo.

La accion de control proporcional integral derivativa (PID) genera una sefal
resultado de la combinacién de la accion proporcional, la accién integral y la

derivativa conjuntamente.

de(t)
dt

+kifje(t)-dt = k-[l +Td-d2(tt)+Tii-f(fe(t)-dt] 1)

m(t) =k-e(t) + kd-

M(s) _

TL . - 1. A7,
/CI=O' M(s) =k [1+Td.s+Ti_s] E(s) » )

k-[1+Td-s+—| @
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La estructura en diagrama de bloques se muestra en la siguiente figura:

eft)

i

Figura 8. Estructura en diagrama de bloques
Fuente: Gomariz (1998). Disefio de sistemas de control en tiempo continuo y discreto

La accion de control proporcional integral derivativa permite eliminar el error en
estado estacionario, logrando una buena estabilidad relativa del sistema de control.
La mejora de estabilidad relativa implica una respuesta transitoria con tiempos de

adquisicion y un valor de maximo sobre impulsos pequefios.

El disefio de un control PID se realiza disefiando primero el control proporcional
derivativo para cumplir las condiciones de respuesta transitoria y, posteriormente, se
afiadiendo el control proporcional integral obtenido tal como se ha visto
anteriormente, de manera que su incorporacion al sistema no afecte a la respuesta

transitoria del sistema, pero si elimine el error estacionario. (Gomariz, 1998).

Amplitud
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Figura 9. Respuestas temporales

Fuente: Gomariz (1998). Disefio de sistemas de control en tiempo continuo y discreto
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2.9: Sensores de proceso
2.9.1: Sensores de Presion

La presion es una fuerza que ejerce sobre un area determinada, y se mide en unidades

de fuerzas por unidades de area.
Esta fuerza se puede aplicar a un punto en una superficie o distribuirse sobre esta.

Cada vez que se ejerce se produce una deflexion, una distorsion o un cambio de

volumen o dimension.

Las mediciones de presion pueden ser desde valores muy bajos que se consideran un

vacio, hasta miles de toneladas de por unidad de area.

Los principios que se aplican a la medicion de presion se utilizan también en la
determinacion de Temperaturas, flujos y niveles de liquidos. Por lo tanto, es muy
importante conocer los principios generales de operacion, los tipos de instrumentos,
los principios de instalacion, la forma en que se deben mantener los instrumentos,
para obtener el mejor funcionamiento posible, como se debe usar para controlar un

sistema o0 una operacion y la manera como se calibran.

Para medir la presion se utilizan sensores que estan dotados de un elemento sensible
a la presion y que emiten una sefial eléctrica al variar la presion o que provocan

operaciones de conmutacion si esta supera un determinado valor limite.

Es importante tener en cuenta la presion que se mide, ya que pueden distinguirse los

siguientes tipos:

Presion absoluta, Presion diferencial, Sobrepresion.

Unidades de Medida:

En el sistema internacional de medidas, esta estandarizada en Pascales.
En los paises de habla inglesa se utiliza PSI

La equivalencia entre la unidad de medida inglesa y la del sistema internacional de
medidas Resulta: 1PSI = 6.895kPascal. (Sensores de presion, s.f.)
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Tabla 1 Tabla de conversiones presion

Pascal Bar N/mm? Kp/m? Kp/cm? Atm Torr

1Pa(N/m?) 1 10° 106 0.102 0.102x10* | 0.987x10° | 0.0075
1bar(daN/cm?) | 100.000 1 0.1 10200 1.02 0.987 750
1IN/mm? 10¢ 10 1 1.02x10° 10.2 9.87 7500

1 kp/m? 9.81 9.81x10° | 9.81x10° 1 10+ 0.968x10* | 0.0736
1kp/cm?(1at) 98100 0.981 0.0981 10000 1 0.968 736
latm(760Torr) | 101325 1.103 0.1013 10330 1.033 1 760

1Torr(mmHg) 133 0.00133 | 1.33x10* 13.6 0.00132 0.00132 1

Nota: Tabla donde se indican las diferentes unidades de presion y la constante de
conversion. Sensores de presion (2015). Sensores de presion. Recuperado de
http://sensoresdepresion.blogspot.com/2009/05/sensores-de-presion.html

Figura 10. Sensores de presion
Fuente: Miancr (2015). Sensores de presion. Recuperado de
http://www.miancr.com/wp-
content/uploads/571_producte_170 prod_image_0_yokogawa_transmisoresl.jpg

2.9.2: Sensores de temperatura

Un Pt100 es un sensor de temperatura. Consiste en un alambre de Platino que a 0 °C

tiene 100 Ohms y que al aumentar la temperatura aumenta su resistencia eléctrica.
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El incremento de la resistencia no es lineal pero si creciente y caracteristico del
platino de tal forma que mediante tablas es posible encontrar la temperatura exacta a

la que corresponde.

300 ohm =

200 ohm =

100 ohm =

0 Ohm [ | [ ] [ | [ | [ | [ ] [ |
0°C 200°C 400°C

Un Pt100 es un tipo particular de RTD (Dispositivo Termo
Resistivo)

Figura 11. Curva caracteristica de una PT100
Fuente: Arian (2015). Pt100, su operacion, instalacion y tablas. Recuperado de
http://www.arian.cl/downloads/nt-004.pdf

Ventajas del PT100

Por otra parte los PT100 siendo levemente mas costosos y mecanicamente no tan
rigidos como las termocuplas, las superan especialmente en aplicaciones de bajas
temperaturas. (-100 a 200 °).

Los PT100 pueden facilmente entregar precisiones de una décima de grado con la
ventaja que la PT100 no se descompone gradualmente entregando lecturas erroneas,
si no que normalmente se abre, con lo cual el dispositivo medidor detecta

inmediatamente la falla del sensor y da aviso.

Este comportamiento es una gran ventaja en usos como camaras Frigorificas donde

una desviacion no detectada de la temperatura podria producir algin dafio grave.

Ademas la PT100 puede ser colocada a cierta distancia del medidor sin mayor
problema (hasta unos 30 metros) utilizando cable de cobre convencional para hacer
la extension. (Arian control & instrumentacion, 2015).
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2.10: EDS File

Los archivos EDS son simples archivos de texto utilizados por las herramientas de
configuracién de red para ayudar a identificar los productos e integrarlos facilmente

en lared.
Para localizar un archivo especifico de EDS:

1. Seleccione la red.

2. Tipo de dispositivo

3. Y escriba cualquier informacion adicional para concretar su busqueda. Debe
seleccionar un tipo de red y dispositivo. (Rockwell Automation, 2015).

2.11: Protocolo CIP (COMMON INDSUTRIAL PROTOCOL)

OSI representa una arquitectura genérica de red. Cualquier red de tipo abierto se
cifie, en mayor o menor medida, a este esquema, haciendo uso de las tecnologias méas
adecuadas a cada situacion. Cada medio fisico de transmisién tiene sus propios
requerimientos. Si, por ejemplo, un usuario necesita una red orientada a seguridad
intrinseca, los objetivos principales del disefio seran el tipo de soporte y la Capa de
Enlace utilizados. Por tanto, un fabricante utilizara una capa de Aplicacion que se
adapte a las necesidades de las capas mas bajas de su producto. La consecuencia es
que, debido a los multiples entornos que aparecen en una planta de fabricacion, se
utilizaran las redes que mejor cubran las necesidades de cada entorno. Esto arrastrara
numerosos protocolos de Aplicacién trabajando en el mismo espacio, o lo que es lo

mismo:

e Diferencias de configuracion.
e Formacion del personal en multiples disciplinas.

e Costes de desarrollo para los fabricantes.

Las soluciones implementadas segun las directrices del Protocolo Industrial Comun
(CIP), permiten integrar la gestion de Entradas y Salidas, la posibilidad de
configuracién de dispositivos, y la recogida de datos de los elementos de la red,
siendo posible que todo ello tenga lugar en varias redes de comunicacion. Esto
ultimo permite reducir los costes de ingenieria, puesta en marcha y mantenimiento.
(Rodriguez, 2008).
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2.12: Protocolo RS485

Las caracteristicas de la norma RS-485, en cuanto a niveles de tension diferenciales
para valores logicos, distancia y velocidad de transmision, son idénticos a la norma
RS-422. Su diferencia consiste en que la norma RS-485 permite conectar en paralelo
las salidas de varios transmisores, por lo que, tanto la transmision como la recepcion,
se realiza en un par de conductores constituyendo un enlace serie multipunto. Para
ello los transmisores RS-485 tienen una entrada de habilitacion (Transmit Enable)
que permite con nivel logico TTL “0” dejar sus salidas diferenciales en tercer estado
para permitir compartir el medio de transmision. La topologia fisica de conexion de
los nodos con transceptores RS-485 es en un bus segun muestra la Figura 10.8, en la
que, para una mayor claridad, no se ha dibujado el trenzado de los conductores. Se ha
de remarcar que aunque la topologia fisica sea en bus, esto no implica que el enlace
I6gico no pueda ser en anillo, estrella u otro tipo. Se requiere un software de control
de enlace (nivel OSI 2) que dé acceso en cada instante a un Unico nodo y que vaya
dando acceso al medio a los distintos nodos segun lo necesiten. EI nimero maximo
de nodos que permite la norma RS-485, sin la utilizacién de repetidores, es de 32. En
la Figura 10.8 también aparecen resistencias de terminacion de linea R T, y dos
resistencias R A y R B que mantienen la tensién diferencial en las lineas en estado
loégico “1” cuando ningun transmisor esta habilitado. El valor de R A y R B, ha de
ser tal que, teniendo en cuenta el paralelo que forman las dos resistencias de
terminacion de linea, se ha de situar la tension del cable A por encima de la tension
del cable B, en una cantidad de 200 mV mas el margen de seguridad que se
considere. La norma RS-485 ha sido de utilizacion generalizada como capa fisica de
buses industriales normalizados como por ejemplo PROFIBUS. Los transceptores
RS-485 son componentes de bajo precio y estan disponibles en varias compafiias
fabricantes de semiconductores tales como Linear Technology (LTC485), Maxim
(MAX485), National Semiconductor (DS3695), Texas Instruments (SN75176B), etc.
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Figura 12. RS485 2 hilos
Fuente: W&T (2015). Sistemas de bus RS485. Recuperado de
http://www.wut.de/e-6wwww-11-apes-000.php

Los receptores de los transceptores RS-485 también tienen una entrada para
deshabilitarlos, de modo que su salida (RXD en la Figura 13) adopta el estado de alta
impedancia cuando estan deshabilitados. Es recomendable conectar dicha salida a
+5V a través de una resistencia (pull up) para mantener RXD a “1” 16gico TTL en el
caso de receptor deshabilitado y evitar que el nodo vea falsos bits de start (una

transicion de “1” a “0” l6gico TTL en la linea serie) en este caso. (Olivia N, 2013)

Figura 13. Enlace RS485 en topologia en bus.
Fuente: Oliva N (2013) Los enlaces fisicos RS-232, RS-422 y RS-485, RS485

2.13: Bombas centrifugas horizontales

La disposicion del eje de giro horizontal presupone que la bomba y el motor se hallan
a la misma altura; éste tipo de bombas se utiliza para funcionamiento en seco,
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exterior al liquido bombeado que llega a la bomba por medio de una tuberia de
aspiracion. Las bombas centrifugas, sin embargo, no deben rodar en seco, ya que
necesitan del liqguido bombeado como lubricante entre aros rozantes e impulsor, y

entre empaquetadura y eje.

Como no son auto aspirantes requieren, antes de su puesta en marcha, el estar
cebadas; esto no es facil de conseguir si la bomba no trabaja en carga, estando por
encima del nivel del liquido, que es el caso mas corriente con bombas horizontales,
siendo a menudo necesarias las valvulas de pie, (aspiracién), y los distintos sistemas

de cebado.

Como ventajas especificas se puede decir que las bombas horizontales, (excepto para
grandes tamafos), son de construccion mas barata que las verticales v,
especialmente, su mantenimiento y conservacion es mucho mas sencillo y
econdmico; el desmontaje dela bomba se suele hacer sin necesidad de mover el
motor y al igual que en las de camara partida, sin tocar siquiera las conexiones de

aspiracion e impulsion. (Borrego M, 2008).

Expulsion
7N

U de fluide

Succidn
de fluido

Figura 14. Principio de succion y descarga de las bombas centrifugas
Fuente: Borrego M. (2008). Bombas centrifugas horizontales. Recuperado de
http://es.scribd.com/doc/6057846/Bombas-Centrifugas#scribd
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2.13.1: Funcionamiento de una bomba centrifuga

Las bombas centrifugas mueven un cierto volumen de liquido entre dos niveles; son
pues, maquinas hidraulicas que transforman un trabajo mecanico en otro de tipo

hidraulico. Los elementos de que consta una instalacion son:
a) Una tuberia de aspiracion, que concluye préacticamente en la brida de aspiracion.

b) El impulsor o rodete, formado por un conjunto de alabes que pueden adoptar
diversas formas, segun la mision a que vaya a ser destinada la bomba, los cuales
giran dentro de una carcasa circular. El rodete es accionado por un motor, y va unido
solidariamente al eje, siendo la parte movil de la bomba. El liquido penetra
axialmente por la tuberia de aspiracion hasta la entrada del rodete, experimentando
un cambio de direccién mas o menos brusco, pasando a radial, (en las centrifugas), o
hermaneciendo axial, (en las axiales), acelerandose y absorbiendo un trabajo. Los
alabes del rodete someten a las particulas de liquido a un movimiento de rotacion
muy rapido, siendo proyectadas hacia el exterior por la fuerza centrifuga, creando
una altura dindmica de forma que abandonan el rodete hacia la voluta a gran
velocidad, aumentando también su presion en el impulsor segun la distancia aleje. La
elevacion del liquido se produce por la reaccion entre éste y el rodete sometido al

movimiento de rotacion.

c) La voluta es un érgano fijo que esta dispuesta en forma de caracol alrededor del
rodete, a su salida, de tal manera que la separacién entre ella y el rodete es minima en
la parte superior, y va aumentando hasta que las particulas liquidas se encuentran
frente a la abertura de impulsion. Su mision es la de recoger el liquido que abandona
el rodete a gran velocidad, cambiar la direccion de su movimiento y encaminarle
hacia la brida de impulsion de la bomba. La voluta es también un transformador de
energia, ya que frena la velocidad del liquido, transformando parte de la energia
dinamica creada en el rodete en energia de presion, que crece a medida que el
espacio entre el rodete y la carcasa aumenta, presion que se suma a la alcanzada por
el liquido en el rodete. En algunas bombas existe, a la salida del rodete, una corona

directriz de alabes que guia el liquido antes de introducirlo en la voluta.

d) Una tuberia de impulsion, instalada a la salida de la voluta, por la que el liquido es
evacuado a la presion y velocidad creadas en la bomba .Estos son, en general, los

componentes de una bomba centrifuga aunque existen distintos tipos y variantes. La
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estructura de las bombas centrifugas es analoga a la de las turbinas hidraulicas, salvo
que el proceso energético es inverso; en las turbinas se aprovecha la altura de un
salto hidraulico para generar una velocidad de rotacion en la rueda, mientras que en
las bombas centrifugas la velocidad comunicada por el rodete al liquido se
transforma, en parte, en presion, lograndose asi su desplazamiento y posterior

elevacion. (Borrego M, 2008).

Salida

Figura 15. Bomba Centrifuga, disposicion, esquema y perspectiva
Fuente: Fuente: Borrego M. (2008). Funcionamiento de una bomba centrifuga.
Recuperado de http://es.scribd.com/doc/6057846/Bombas-Centrifugas#scribd

2.13.2: Principios de una bomba hidraulica

Bomba centrifuga

Bomba que aprovecha el movimiento de rotacion de una rueda con paletas (rodete)
inserida en el cuerpo de la bomba misma. El rodete, alcanzando alta velocidad,
proyecta hacia afuera el agua anteriormente aspirada gracias a la fuerza centrifuga

que desarrolla, encanalando el liquido en el cuerpo fijo y luego en el tubo de envio.
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Caudal

Cantidad de liquido (en volumen o en peso) que se debe bombear, trasladar o elevar
en un cierto intervalo de tiempo por una bomba: normalmente expresada en litros por

segundo (I/s), litros por minuto (I/m) o metros cubicos por hora (m3/h). Simbolo: Q.
Altura de elevacion

Altura de elevacion de un liquido: el bombeo sobreentiende la elevacion de un
liquido de un nivel méas bajo a un nivel més alto. Expresado en metros de columna de
liquido o en bar (presion). En este ultimo caso el liquido bombeado no supera ningun
desnivel, sino que va erogado exclusivamente a nivel del suelo a una presion

determinada. Simbolo: H.
Curva de prestaciones

Especial ilustracion gréafica que explica las prestaciones de la bomba: el diagrama
representa la curva formada por los valores de caudal y de altura de elevacion,
indicados con referencia a un determinado tipo de rodete diametro y a un modelo

especifico de bomba.
Bajo nivel

Especial instalacion de la bomba, colocada a un nivel inferior al de la vena de la cual
se extrae el agua: de esta manera, el agua entra espontdneamente en la bomba sin

ninguna dificultad.
Cebado

Llenado de la bomba o de la tuberia para quitar el aire presente en ellas. En algunos
casos, se pueden suministrar, también, bombas auto cebadas, o sea, dotadas de un
mecanismo automatico que facilita el cebado y por lo tanto la puesta en marcha de la

bomba, lo cual seria imposible de otra manera, y ademas muy lento.
Cavitacion

Fendmeno causado por una inestabilidad en el flujo de la corriente. La cavitacion se
manifiesta con la formacién de cavidad en el liquido bombeado y estd acompafiada
por vibraciones ruidosas, reduccion del caudal y, en menor medida, del rendimiento
de la bomba. Se provoca por el pasaje rapido de pequefias burbujas de vapor a traves

de la bomba: su colapso genera micro chorros que pueden causar graves dafios.
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Pérdidas de carga

Pérdidas de energia debidas a la friccion del liquido contra las paredes de la tuberia,
proporcionales al largo de éstas. También son proporcionales al cuadrado de la
velocidad de deslizamiento y variabilidad en relacion con la naturaleza del liquido
bombeado. Cada vez que disminuye el deslizamiento normal del fluido movido
representa una posibilidad de pérdidas de carga como los bruscos cambios de
direccion o de seccién de las tuberias. Para lograr en la bomba un correcto
dimensionamiento, la suma detales pérdidas se debe agregar a la altura de elevacion

prevista originariamente.
Sello mecéanico

Sello mecanico para ejes rodantes. Usado en todos los casos en que no se puede
permitir goteo alguno externo de liquido. Estd compuesto por dos anillos con
superficie plana, una fija y otra rodante: las dos caras estdn prensadas juntas de
manera que dejan s6lo una finisima pelicula hidrodindmica formada por liquido que

se retiene para que funcione como lubricante de las partes que se deslizan.
Viscosidad

Se trata de una caracteristica del fluido bombeado: representa su capacidad de

oponerse al desplazamiento. La viscosidad varia segun la temperatura.
Peso especifico

Cada fluido tiene una densidad caracteristica. EI agua, que se usa como término de
comparacidn, convencionalmente tiene un peso especifico (o densidad) de 1 (a 4°C y
a nivel del mar). El peso especifico representa el valor usado para comparar el peso
de un cierto volumen de liquido con el peso de la misma cantidad de agua. (Borrego
M, 2008).

2.13.3: Curva caracteristica de una bomba

La curva caracteristica de una bomba describe la relacion entre la altura manomeétrica
(caida de presion) y el caudal, datos que permiten escoger la bomba mas adecuada
para cada instalacion. La altura manométrica de una bomba es una magnitud,
expresable también como presion, que permite valorar la energia suministrada al
fluido, es decir, se trata de la caida de presion que debe de vencer la bomba para que

el fluido circule segin condiciones de disefio. (Martin Guillermo, 2012).
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h creciente

Altura manométrica H

Caudal G

Figura 16. Curva caracteristica de una bomba
Fuente: Martin Guillermo, (2012), Bombas centrifugas, Recuperado de
http://bibing.us.es/proyectos/abreproy/5091/fichero/6+-
+BOMBAS+CENTR%CDFUGAS.pdf

2.13.4: Leyes de afinidad

Las leyes de afinidad establecen lo siguiente:

e El caudal varia con la velocidad de rotacion del rotor.
e Lapresion varia con el cuadrado de la velocidad de rotacion.

e La potencia varia con el cubo de la velocidad de rotacion.

Tabla 2 Ley de afinidad de las bombas

Variacion de velocidad | Variacion del didametro de impulsor
Caudal My2=My1(N2/N1) My2=My1(D2/D1)
Presion ho=h1(na/nay? h,=h1(D2/D1)?
Potencia p2=p1(na/n1)® p2=p1(D2/D1)*

Nota: formulas para calcular la relacion que hay entre velocidad con caudal, presién
y potencia. Martin Guillermo, (2012), Bombas centrifugas, Recuperado de
http://bibing.us.es/proyectos/abreproy/5091/fichero/6+-
+BOMBAS+CENTR%CDFUGAS.pdf

Podemos obtener dos conclusiones de los resultados anteriores:
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e Si variamos la velocidad de rotacion manteniendo constante el didmetro del
rodete, la eficiencia de la bomba se mantiene constante, variando la presion,
capacidad y potencia.

e Variando el diametro del rodete y manteniendo la velocidad constante, la

eficiencia de la bomba se mantendra constante. (Martin Guillermo, 2012).
2.14: Electrovalvulas
2.14.1: Composicion de una electrovélvula
Las valvulas eléctricas en general, se componen de:
Cuerpo: es la parte que queda roscada a la tuberia.

Tapa: es la parte superior de la valvula. Normalmente se fija al cuerpo mediante
tornillos o bien a rosca, dependiendo del fabricante. Puede llevar incorporado un
accionamiento manual, para hacer funcionar la valvula cuando no disponemos de
energia eléctrica. Una cdmara de agua la separa de la membrana. También puede
tener un regulador de caudal. Este permite disminuir el flujo de agua que ha de pasar

por la valvula.

Membrana: es de un material flexible y hace que por un juego de presiones en el
interior de la vélvula, permita el paso de agua cuando actla el solenoide. También

hace de junta entra la tapa y el cuerpo.

Muelle: Esté situado entre la membrana y la tapa. Logicamente no es visible al estar

situado en el interior.

Solenoide: Es la pieza, normalmente roscada en la tapa de la electrovalvula y que
permite su accionamiento eléctrico. Hay solenoides preparados para trabajar a
distintas tensiones, pero lo genérico en riego para zonas residenciales es 24 voltios y

corriente continua.

2.14.2: ; Cémo funciona una valvula eléctrica?

El principio de funcionamiento es el siguiente: En posicion estatica, el agua no pasa

a través de la electrovalvula porque la membrana de la vélvula (ayudada por el

muelle que la separa de la tapa) se apoya en su asiento en el cuerpo de valvula,

impidiendo el paso de agua a través de la valvula. Esto es debido a que la presion que

ejerce el agua tanto en la parte superior como en la parte inferior de la membrana, es
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la misma, al estar comunicadas ambas partes entre si, pero el muelle situado entre la
membrana y la tapa, hace que al aumentar la presion en la camara superior (la que
estad en la tapa), la propia membrana se mantenga en posicion de cierre, impidiendo
el flujo del agua por la véalvula. Cuando el programador de riego envia una sefial
eléctrica al solenoide de la valvula, la bobina que lo constituye, se imanta y tira del
émbolo hacia arriba, con lo que libera un pequefio agujero que esta en la parte de la
tapa de la valvula justo en el lugar donde se asienta. Al liberar dicho agujero, el agua
de la cdmara superior sale por él produciéndose una depresion s6lo en la parte
superior de la membrana, por lo que al ser mayor entonces la presion de la parte
inferior, se desplaza hacia arriba liberando el orificio de paso general del cuerpo de la
valvula, comunicandose entonces la entrada y la salida de agua del cuerpo de la

valvula. (Acuacenter, 2015).

Figura 17. Electrovalvula
Fuente: Hunter (2015). Electrovalvulas. Recuperado de
http://www.viarural.com.ec/agricultura/riego/hunter/electrovalvulas/icv-filter-
sentry.htm
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Capitulo 3: Implementacion del proyecto.
3.1: Disefio de la maqueta.

Se plantea un disefio que permita dar facilidades al usuario en cuanto a programacion
y control del médulo, creado en una base robusta hecha en hierro y un disefio
orientado a la rapida manipulacion de todos los objetos debido a su cercania; en la
parte frontal encontramos acceso a los variadores, PLC, pantalla tactil, botoneras y

luces piloto Switch Ethernet, sensores de presion y temperatura.

Figura 18. Modulo didactico

3.2: Elementos necesarios para construccion de maqueta
3.2.1: Tanques de proceso

Se usan 2 tanques de proceso de 50 litros, para el control de nivel y temperatura que
se encuentran referenciadas en el sistema SCADA. Los tanques se alimentan del
reservorio principal a través de las bombas controladas por medio de los variadores

de frecuencia, se usa un visor de nivel por medio de vasos comunicantes para
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verificar valores reales con variables analdgicas mostradas en el sistema través del
HMI.

Figura 19. Tanque de proceso
3.2.2: Reservorio principal

Se utiliza un reservorio de acero galvanizado de 2 mm de espesor, de medidas de
100cm x 60cm x 28cm (42Gal) la cual nos sirve para distribuir el liquido a nuestros
tanques de proceso, esta disefiado para que en ningdn momento se queden sin

suministro de liquido.

Figura 20. Reservorio principal
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3.2.3: Tuberias

En este proyecto se utilizan tuberias de 1" de diametro en todo el sistema, para evitar
cualquier inconveniente en la succion de las bombas, debido a que el fabricante
recomienda usar tuberias de mayor o igual tamafio a la que tiene el orificio de

succion.
3.2.4: Tableros
3.2.4.1: Tablero principal

Se disefia un tablero de 30cm x 30cm X 16¢cm. Para conectar todo el sistema de

fuerza y distribucién de energia del mddulo, entre lo que se incluye fuente de voltaje

para 24 VVdc a 5A, relé de conmutacién, repartidores de carga, guarda motores, etc.

e

Figura 21. Tablero principal
3.2.4.2: Tablero de control

Este tablero se disefia de tal manera que cumpla la funcion de facilitar al usuario, la
manipulacion de toda la maqueta en un solo lugar, en la que se encuentra el breaker

principal y el PLC con su respectiva fuente, entradas y salidas digitales y analdgicas.
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Figura 22. Tablero de control

3.2.5: Resistencia

Se usa una resistencia de 80 €, que nos sirve para realizar una pequefla simulacion

de control de temperatura de liquido a través de un relé de 120V.
3.2.6: PT100

PT100 marca danfoss, clase B, tipo MBT 5250. Se utiliza este instrumento para
medir el cambio de la temperatura creada por medio de la resistencia, y controlarla a

través del PLC. Los datos técnicos de la PT100 se encuentran en el Anexo 1.

Figura 23. PT100. Por: (Danfoss, 2014)
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3.2.7: Sensores de presion diferencial

Dos sensores de la marca Honeywell, de rango de presion 0 — 400 In H20 de 4-20mA

para medir el nivel de tanque.

Figura 24. Sensor de presion. Por: (honeywell, 2014)
3.2.8: Bombas
3.2.8.1: Bomba 1hp marca Foras

Se utiliza una bomba de 1hp trifasica para poder hacer el control de frecuencia, se
procede a hacer los célculos y verificar con un manémetro de glicerina, la presion, y
se toma una muestra con un recipiente de 10 litros, el tiempo de llenado del mismo
para medir el caudal, lo que serdn utiles mas adelante en el capitulo IV, donde se
llevan a cabo las practicas con valores reales en el automata programable, el

resultado de los puntos de referencia se muestra en la Tabla 3.
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Tabla 3 Medicion de valores de la bomba de 1 hp

Caudal (GPM) | Presion (PSI) | Corriente (A) | Velocidad (rpm)

14.25 8 2.4 3500

1.96 22 2.6 3500

Nota: Valores maximos y minimos que puede arrojar la bomba.
3.2.8.2: Bomba de 0.5HP marca Paolo

Al igual que la bomba de 1hp, la bomba de 0.5hp se utiliza una bomba con motor
trifasico para poder manipular la frecuencia a través del variador y proceder al
control, se toma los datos de presién y caudal medidos experimentalmente y se
adjunta en la tabla ndmero 4 con la cual podemos realizar las ecuaciones

matematicas para controlar el proceso mas adelante en el capitulo 1V.

Tabla 4 Medicion de valores bomba 0.5HP

Caudal (GPM) | Presion (PSI) Corriente (A) | Velocidad (rpm)

7.54 8 0.61 3500

2.20 22 1.02 3500

Nota: Valores maximos y minimos que puede arrojar la bomba.

Figura 25. Bomba 0.5 HP. (Paolo, 2013)
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3.2.9: Tarjeta de comunicacion Ethernet 22-XCOM

La tarjeta de comunicacion 22-COM-E se utiliza para comunicar el médulo XCOM-
DC-BASE a la red Ethernet, su instalacion va dentro de la misma, esto se hace para
realizar la conversion del protocolo DSI a Ethernet/lp. Mediante el protocolo DSI
accedemos a la tabla ModBUS de los variadores, con esta accion se puede realizar

control mediante la red Ethernet/Ip.

@ Allen-Bradley

Figura 26. X-COM-DC-BASE. Por: (Rockwell Automation, 2014)

Figura 27. Conexion entre 22-COM-E y X-COM-DC-BASE. Por: (Rockwell
Automation, 2014)

3.2.10: Switch Ethernet.

Sirve para realizar la comunicacion Ethernet/Ip entre los dispositivos que interactdan
en lared (PLC, Modulo base, HMI, Cliente SCADA).
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3.2.11: Pantalla Panel View Plus 600

Se usa como principal enlace entre el proceso y el usuario, los valores reales tomados
por los sensores interactuan con el mismo, consta de una pantalla monocromatica de

6’ y conexion Ethernet/Ip y alimentacion de 12 Vdc.

Figura 28. Pantalla Panel View Plus 600. Por: (Rockwell Automation, 2014)
3.2.12: CPU L35E
El PLC que se utiliza es una CPU L3E5 de la familia CompactLogix, ésta CPU

incorpora los puertos de Comunicacion Serial para el protocolo DF1 propietario de

Rockwell Automation, y un puerto RJ45 para el protocolo Ethernet/IP.

Figura 29. CPU L35E. Por: (Rockwell Automation, 2014)
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3.2.13: Entradas y salidas digitales y analodgicas.

Las entradas y salidas digitales de nuestro autdmata programable funcionan a
120Vac, asi como las entradas y salidas analdgicas trabajan a 24Vdc. Se cuenta con
16 entradas y 16 salidas digitales, mientras que en el modulo analdgico se cuenta
con 4 entradas y 2 salidas de 4-20ma.

Figura 30. Entradas/Salidas digitales y analogicas. Por: (Rockwell Automation,
2014)

3.3: Construccion de la maqueta

3.3.1: Construccidn fisica de la maqueta

Se escoge un angulo en 2” x 1/4 que pueda soportar el peso de la estructura tomando
en cuenta el peso del agua, y los demas materiales que componen la maqueta, se
manda a cortar y soldar para darle forma a la estructura, asi mismo se compra una
plancha galvanizada de 2 mm y se manda a cortar y doblar para darle forma a
nuestro reservorio principal dejando un 30% extra de espacio de retencion para que

en ningun momento los tanques de proceso se queden sin liquido.

Figura 31. Materiales para construir bases y reservorio
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Se manda a dar la forma y disefiar la estructura con un técnico industrial, se toma las
medidas para que concuerde con el tamafio del tablero de control, la pantalla HMI,

los tanques, el reservorio principal y demas objetos que forman parte de la maqueta.

Figura 32. Toma de medidas de la estructura

Una vez hecha la estructura se procede a instalar los deméas elementos mecanicos

como las bombas, tuberias, valvulas, cheques etc.

Figura 33. Estructura 1
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Figura 34. Estructura 2
3.3.2: Conexion de tablero y cableado de instrumentos

Se instala los tableros y se procede a realizar el cableado de todo el sistema eléctrico

y de instrumentacion tal como se muestra en la figura.

Figura 35. Conexiones eléctricas a tableros

Se realiza la conexion de los instrumentos con el PLC, asi también como las

electrovalvulas a controlar.
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Figura 36. Conexion de los instrumentos al PLC

Control y verificacion de los variadores y motores, en este punto se debié tomar los
datos de las bombas trabajando a tiempo real a maximo y minimo caudal. Para

tomar los datos reales que luego seran representados en nuestro sistema SCADA.

Figura 37. Pruebas con los motores

Una vez comprobados todos los valores reales de las bombas se procede a insertar

los parametros de los variadores para comprobar como interactda en nuestro sistema.
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Figura 38. Configuracion de variadores por medio del panel integrado
3.3.3: Calibracion de instrumentos

Luego se realizan los detalles finales de las conexiones entre los instrumentos y se

comprueban valores de voltaje y continuidad.

Figura 39. Ajuste de instrumentos

Para concluir se realizan las calibraciones de los sensores y se comprueban con los

valores reales medibles en la planta.

Figura 40. Calibracién de sensores
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3.4: Configuracion de software RSlinx Enterprise

RSLinx Classic es una solucién de comunicacion de fabrica integral, proporcionando
acceso a redes, dispositivos y controlador programable a una amplia variedad de
Rockwell Software y aplicaciones Allen-Bradley. Estos van desde la programacion y
configuracion de aplicaciones de dispositivos tales como RSLogix (Software de
Programacién) y RSNetWorx (Software de configuracion de redes), HMI (Interfaz
Hombre-Maquina) aplicaciones como RSView32, FactoryTalk View SE (Site
Edition), y FactoryTalk View ME (Machine Edition), a sus propias aplicaciones de
adquisicion de datos utilizando Microsoft Office, paginas web, o Visual Basic.
RSLinx Classic también incorpora técnicas avanzadas de optimizacion de datos y

contiene un conjunto de diagnosticos. (Rockwell Automation, 2014).

Para éste proyecto, se establece el protocolo de comunicacion de la red industrial
Eternet/Ip, para enlazar los siguientes dispositivos:

e PLC de gama media alta de la familia CompactLogix L35E.

e HMI de la familia PanelView Plus 600.

e Modulo de Comunicacion Ethernet 22-COMM-E, colocado en el modulo
22-XCOMM-DC-BASE convertidor a DSI (Driver Serial Interface),
mediante éste modulo se realiza la comunicacion entre los variadores y el
automata.

e SCADA, que se ejecuta en una PC.

H::::E SISTEMA SCADA
IP: 182,168.1.67

IP: 192.188.1.176

SWITCH ETERNET
IEEEEE]
ETERNETIP
PLC COMPACTLOGIX L3SE
ETERNET P —— _
P 162.188.1.110 = Hitl .
col Il e
ETHERNET /D1 || TR EE
|I —Hom P: 192.188.1.172 lm é E:z - :
st
[
ocgooo So000
©°° o°°° ] S

B @ N}
: DIR: 100 . 2 . DiRe 101 e~
L]

RS-485

Figura 41. Arquitectura de Control
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Capitulo 4: Practicas propuestas

4.1: Practica 1. Configuracion de Driver es RSLinx

Universidad Politécnica Salesiana
Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electronica

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

Manual para la realizacion de practicas ECUADOR
Préctica 1 Titulo: Configuracion de driver es RSLinx
Encargado:
Integrantes:
Calificacion:

a. Objetivos

Realizar la configuracion de un Driver para establecer la conexion con un
PLC CompactLogix L35E con direccion IP 192.168.1.172.

Realizar la descarga del ESD para el convertidor Ethernet/DSI.

Realizar la instalacion del ESD para el convertidor Ethernet/DSI.

Verificar que los dispositivos estén enlazados a la red Preestablecida.

Desarrollo

Para realizar la configuracion de un Driver y establecer la conexion con el
PLC L35E se utiliza el software de gestion de comunicacion RSLinx Clasis,
donde se asigna las direcciones IP de los equipos dentro de una misma red.
A continuacion se detallan los pasos:

En la ubicacion que se muestra en la figura 42, se inicia el software RSlinx

Clasic.

é Launch Internet Explorer Brovaser

Programs

» Accessaries
DriveTools
y Documents 4 Micrasaft OFfice

£
(m%

-/ Settings 3 =

! 2] FactoryTalk Yiew Studio

/;j Search 3 g R5Logix S000
B zelio Seft 2 ¥
o

¥

Help and Suppork

S Run...

E Shiut Dowrn,.,

Windows XP Professional

Figura 42. Rslinx Classic
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il. Dentro del RSLinx Classic, en la barra de menu se debe seleccionar el boton

Configure drivers, para agregar una red.

"Q‘ RSLinx Classic Gateway

File Edit Wiew Communications Station DDEfOPC  Secority  Window  Help

onfiqure drivers

Figura 43. Configuracion del drivers

iii. Se abre una nueva ventana, en ésta seccion se debe de elegir el protocolo de
comunicacion utilizado, para este proyecto se implementa una red Ethernet

/1P, luego hacer clic en >Add New.

Configure Drivers

Awailable Driver Types:
-_Elose
| | Add New...
Fi5-232 DF1 devioss ~ Help
0 Ethetet/IP Dner
1784-KT AR THDPETRID)PCME for DH+/DH-485 devices
1784-KTC[] for ControlMet devices Status
DF1 Palling M aster Driver g Configure...
1784-PCE for CortrolMet devices Running Corliue.. |
1784-PCICIS) for ControlMet devices
1747-PIC / AIC+ Driver Startup...
DF1 Slave Driver
5-5 50/502 for DH+ devices Start
DH435 LIC devices __ st |
‘irtal Backplane [SoftLogixB8ss, USE]
DeviceMet Drivers (1784-PCD/PCIDS 1770-KFD.SDMNPT drivers) Stap
PLC-5 [DH+) Emulator driver
SLC 500 (DH485] Emulator driver = Delet
SmantGuard USE Driver ﬂ
SoftLogixh driver bt
Figura 44. Protocolo Ethernet
iv. Se genera otra ventana en la cual se debe de colocar un nombre con el que

reconocera el Driver. Una vez establecido el nombre dar click en >OK.

Add New RSLinx Classic Driver

Chooze a name for the neww driver.
[15 characters masimum]

Cancel

|AB_ CPU L35E

Figura 45. Nombre del dispositivo

2. A continuacién se muestra una nueva ventana, en la cual se deben asignar las
direcciones IP, de todos los equipos con los que se va a trabajar en la red. Los

dispositivos que se agreguen deben estar dentro de la misma Red, con la
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finalidad de que no surjan problemas en el momento de la comunicacion,
luego hacer clic en >Aceptar. La direccion IP que se establece es de la CPU
L35E es: 192.168.1.172.

Configure driver: AB_CPUL35E

Station Mapping ]

Station | Host Mame Add New |
0 1921681174
[ | Celete

Aceptar |§elar | | Ayuda |

Figura 46. Agregar Direcciones IP en el Driver

Una vez asignada la direccion IP para la CPU L35E, en el monitor de red se
observa la conexion correcta con el PLC junto con los mddulos que el PLC

tenga instalado en su rack.

&% File View Communications Station DDE/OPC Securty Window Help

i 8 39 1

00 0 [5]
Loeal 1769, 1763-16pt.. 1769-16pe.. 1768-Com.

W 192.168,1.172, 1768-L35E Ethemet Port, 1763-L35E Ethernet Port

5 B 00, Compactiogn Processor, TEST
w01, 1763-L35E Ethernet Port
= 03, Local 1769 Bus Adapter, VATT6/A
2 ]1769 B 1765 bus)
I 00, Local 1764 Bus Adapter
W 01 1768- 16pt 120Vac Input/A/FW Rev 3.1
[ 02 1765-16pt 120/240Vac Trisc Output/A/FW Rev 3.1
B 03, 1765-Combe Analog 4pt Input, 2pt Output

reconoce a la CPU L35

Figura 47. Comunicacién de la CPU

Se realiza la descarga del ESD (Electronic Data Sheet) para el convertidor
Ethernet/DSI. Los archivos EDS File son descargados directamente de la
pagina de Rockwell Automation. En éste caso surge la necesidad de realizar
una descarga para la tarjeta de comunicacion 22-COMM-E, que realiza la

conversion  de Ethernet a DSI. Con EDS instalado la tarjeta de
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comunicacion serd reconocida por el Driver del software RSLinx. A

continuacion se detalla la descarga de los archivos y su instalacion:

i En un Web-Browser se escribe la direcciéon "www.rockwellautomation.com",

ésta direccion abrira la pagina web de Rockwell Automation.

« € [) www.rockwellautomation.com

Wolcome Alox Guorrero » iy Accowt » Sgn Out

Rockwell
Automation USTEN THNK SOWVE Search =
Products & Technologies. Solutions & Services  News & Innovation Training & Events Sales & Partners. Support  About Us

8 b

2., Rockwell Aut
» Blog
TopS

Seize the

Opportunity

Download the Standardized and Connected eBook and learn
how to take advantage of the Intenet of Things.

» Download the eBook

Global Spotiight

For Investors

ROKPrice $114.8 @
4

1.
Feb 11,2015

Financial News

The Connected Enterprise

Figura 48. Pagina Web Rockwell Automation

ii. Una vez ingresado al sitio web, en la parte superior seleccionar >Support
>Networt Resourse, como se muestra en la siguiente figura.

Solutions & Services News & Innovation Training & Events Sales & Partners Support ~ QLN

Support Resources Drivers, Software and Selection, Design and Product Resources
Downloads Configuration Tools

» Get Support Now » Drivers » Connected Components Tools » Literature Library

» Technical Support Center » Firmware Updates » Integrated Architecture Tools » Product Compatibility &

(Login required) » Network Resources » Product Application Library Download Center
» Search Knowledgebase » Sample Code » Product Drawings » Product Catalogs
{Login required) i ) v Product Certifications
» Software Activatiq Neth¥k Resources Joduct Selection
» Explore The Forums Transfers o » Product Lifecycle Status
(Login required) » Product Tools & Utilities
+ Product Data Sheets

» Software Downloads v System Configuration

Figura 49. Networt Resourse

ii. Una vez realizada la accion anterior se muestra la siguiente pantalla. En esta
pantalla seleccionar >All Other EDS File en "Electronic Data Sheets
[EDS]".
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Rockwell L

Automation LSTEN. THINK SCLVE: Searcn [ Q|

Products & Technologies Solutions & Services News & Innovation Training & Events Sales & Partners Support About Us

4% Home » Support » Drivers, Software and Downloads  » Network Resources

Network Resources

Drivers, Software and Device Type Managers [DTM] Electronic Data Sheets [EDS]
Downloads
The Rockwell Automation Device Type EDS files are simple text files used by network
Network Resources - Managers (DTMs) let a field device ool - configuration tools to help you identify products
DTM communicate with devices through the Logix EDS and easily commission them on a network.

Retview architecture
» Elecironic Data Sheets (EDS)
¥ DeviceLogix EDS Files

* PROFIBUS GSD Files A
Al OtherEDS g |

* IOLinx Resources

» DeviceLogix EDS Files
»Learn More » All Other EDS Files

I0Linx Downloads PROFIBUS® GSD Files
T Find the Iatest drivers, firmware, release notes, GSD (device data) files describe device
Product Compatibility and related networking applications for = communication features, which enable control
and Download Center 9app
e dovmload 6SD and interoperability of devices and other
Get help determining how  Learm more components on a PROFIBUS network.
products interact, checking + Lear more

features and capabiliiies, and
finding associated fimware.

» Learn More

Figura 50. Electronic Data Sheets

Iv. En "Electronic Data Sheets [EDS]", establecer el tipo de red y el nimero del

catalogo del dispositivo que se requiera descargar, seleccionar "Search”.

Electronic Data Sheets (EDS)

Drivers, Software and Product Compatibility & Download Center QUICK LINKS

PROFIBUS GSD Files

Network Resources

Find EDS Files

Figura 51. Encontrar EDS Files

V. Aparece una nueva ventana, en ella se muestra la opcién de descarga del

archivo EDS File. Seleccionar "Download".
| B Tgomaon s =T ) JRETIOTI (e T [y T fypT _

x af

Rockwell
Automation s THi SO0

EDS File Search Results

Figura 52. Descargar EDS

5. Instalacion del Archivo EDS File. Una vez descargado el EDS File del
modulo de comunicacion 22-Comm-E, se procede con la instalacion del
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archivo, con el software "EDS Hardware Installation Tool". A continuacion

se detalla dicha instalacion:

i. Abrir el Software "EDS Hardware Installation Tool", ubicado en la direccion

tal como se muestra en la figura:

Launch Internet Explorer Browser

'I!-I] Programs N () Accessories

[d ) FactoryTak view »

»

Professional

3 @ RsLogix 5000 ) Rshetiitorx 4 %)i RsLinx Classic
Zelio Soft 2 Y Y
v

0/\ Help and Support
=] Run..

@ Shut Down...

#istart & (3 X PowerFlex4Class.PDF ... | (& ReLogix 5000 - UPS_T... ] 4 8.bmp - Paint | &) Rackwell Automation - ... ] () My Pictures

Windows XP

Figura 53. ""EDS Hardware Installation Tool""

ii. Al abrir el Programa, aparecera una pantalla desde la que es posible agregar o
eliminar EDS Fail. Para agregar un nuevo archivo seleccionar "Add".

This tool allows you to change the hardware de
information currently installed on your compute

Add Launch the EDS 'Wizard and add selected hardware description files
anly.

Launch the EDS Wizard and remove selected hardware description
files arly.

Figura 54. Agregar EDS File

iii. A continuacién se mostrara una pantalla en el que es posible seleccionar si se
desea agregar un solo archivo o varios a la vez. en este se selecciona

"Register a single file”, luego dar click en "Browser".
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Rockwell Automation's EDS Wizard x|

Registration ‘
Electronic Data Sheet file(z] will be added to your system for use in Rockwell ( 1
Automation applications. =

' Register a single file

i~ Fegister a directory of EDS files I™ | Look insubfalders

M amed:

Browse... I

*|f there iz an icon file [Lico] with the same name as the file(s] vou are registering
then thiz image will be aszociated with the device.

Ta perform an installation test on the file[s], click Mext

Mext > | Cancel |

Figura 55. ""Seleccionar uno o varios archivos"

Iv. Una vez seleccionado el archivo en la ubicacién donde se encuentre
guardado, en este caso, el archivo se encuentra en el escritorio del

computador. Seleccionar "Next".
x|

R eagistration i
Electronic Data Sheet filefs) will be added to your system for uze in Rackwel f 1
Automation applications. - )

% Register a single file
" Register a directory of EDS files | Look in subfalders

MNamed:
C:A\Documents and S ettings\Labuser\Desktop\ 0001 007FSR000T00 [1).e

*|f there is an icon file [ico] with the same name az the file(z] you are registering
then thiz image will be azsociated with the device.

Ta perfarm an installation test on the file(s). click Mext

Mest > | Cancel |

Figura 56. Ubicar el EDS File a ser instalado

V. El Programa realiza un "Test" para evaluar si el archivo EDS File contiene
errores. Si el archivo es valido, aparece un visto verde sobre él, y se habilita

la opcion Next. A continuacién hacer clic en "Next".
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Rockwell Automation's EDS Wizard x|

EDS5 File Installation Test Results ‘
Thiz test evaluates each EDS file for emors in the EDS file. This test does not f ]

guarantee EDS file validity.

EHE Installation Test Results
Izl chdocuments and settingshlabusertdesktoph0001 007FES000100 [1].eds

Wiew file...

< Back Cancel |

Figura 57. ""Test de Errores en EDS"

vi.  Aparece un recuadro en el que se muestra la forma del icono a ser mostrado

en futuras conexiones.
i

Change Graphic Image
“You can change the graphic image that is associated with a device

Product Types

M = @ Wendar Specific Type

Dsl

< Back I Mest > I Cancel I

Figura 58. icono de EDS File de tarjeta 22-Comm-E

vii.  Aparece un recuadro de confirmacion antes de instalar el EDS File.
Seleccionar "Next".

Final Task Summary
Thiz iz & review of the tagk you want to complete,

¢ Back I Mext » I Cancel |

N

Figura 59. ""Confirmacion EDS File"
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viii.

Si el Archivo fue instalado correctamente aparecera un mensaje de

confirmacion. Seleccionar "Finish".

Rockwell Automation's EDS Wizard |

Figura 60. ""Confirmacion de instalacion EDS File™

Verificar que los dispositivos estén enlazados a la red preestablecida. En el
software RSLinx se ponen nuevamente los dispositivos que se encuentran en

la red previamente establecida.

En el Software RSLinx se puede observar los dispositivos que han sido
agregados a la red. En la red AB_ETH-2, Ethernet se muestran el modulo de
convertidor Ethernet/DSI con la direccion IP 192.168.1.110 y la tarjeta de
Ethernet del PLC con la direccion IP 192.168.1.172.

W autobiowse Eefresh I Ig—g E= Browsing - node 192.168.1.172 found

(5 EJ workstation, ROCKWELL-876328 Q
3?5 Lin @ateways, Ethernet DSl ’
&g AB_ETH-2, Ethernet 192.168.1.... 192.168.1....
gl192.168.1.110, 22-COMM-E, 22-COMM-E J 22-COMM-... 1769-L35E ...
1 boeseat SEEEth L3
=g UPS, Ethernet

Figura 61. RSLinx Classic, dispositivos en una red Ethernet
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4.2: Practica 2. Configuracion del Software de Programacion RSLogix 5000

Universidad Politécnica Salesiana
Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electrénica

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

Manual para la realizacion de practicas ECUADOR
Préactica 2 Titulo: Configuracion del software de programacion RSLogix
5000
Encargado:
Integrantes:
Calificacion:
a. Objetivos

e Crear un proyector en RSLogix 5000.
e Agregar médulos en el &rbol del Proyecto.
e Programar:
o Introduccidn en Logica de contactos programacion basica.
o Introduccion en Diagrama de Bloques programacion basica.
o Creacion de variables.
o Creacion de rutinas.
o Bloques de control: Comparadores, compuertas légicas , Contadores,
Temporizadores,

o Escalamiento de Variables Analdgicas

b. Desarrollo

1. Se crea un Proyecto para programar un PLC de la gama CompactLogix L35E
de Rockwell Automation. A continuacion se detalla los pasos a seguir:

i. Iniciar el software Rslogix en la ubicacion >Inicio>Programas> RSLogix

5000.

N ) Accessories »
T DriveTools 3
»
»

2 Documents » ) Microsoft Office
< ) Rockwell Software

| ©
= L
=
3 B) Settings
£
=
= /_) Search
o @) Help and Support RSLogix 5000 Industrial Automation Control Software
o
E —] Run...
°
=
] (@] shutoown...

2 start & (2 5 PowerFlex4Class.POF - ... | (@ RsLogix 5000 - UPS_TES... | &]Rockvell Automation - ... |

Figura 62. Iniciar el software RSLogix 5000
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ii. Una vez abierto el software, seleccionar >Archivo >New..., para agregar un

nuevo proyecto para programar un PLC.

% RSLogix 5000
File Edit Wiew Search Logic Communications Tools Window Help

% Hew... Ctilell_| Path: [UPS\192.168.1.172\B ackplane'd
& Open... \ Chrl+0 =
-

Close m
H save Chrl+5

= o el el ololo]

ave As...

- (i B | bl\Fauorites A_catety A Blarms g Bt A T

Mew Component

Import Component

Compack

Page Setup...
Generate Report...
Print

Print Optians. ..

1 UP5_TES.ACD

2 UPS_TESOL.ACD
3MTU_230103_2_90_A.ACD

4 MTU_170105_2_90_A.ACD

5 MTU_230103_2_90_A.ACD

& MTU_230103_2_90_A_CLX_EMU.ACD

ZMTU_170105_2_90_A.ACD

B8BPCS_170105_2_90_AACD

Exit

Figura 63. Crear un nuevo Proyecto

ii. En New Controller Seleccionar el tipo de controlador con el que se
desarrollara el proyecto, en este caso 1769-L35E.

New Controller x|

Wendor: Allen-Bradley
Type [ 178020 CompactLogin5332E Contraller s ]
Revision 1?-L5CH DmpactLDgix5335C Contraller - el

1763-L35E CompactLo iE Controller

1769-L3BERM CompactLogixB336ERM Controlle Help

1789-Le0 SoftLogi=B860 Contraller
Hame: Ernulatar RSLagix Emulate 5000 Contraller =
Drescription: ;I

=
Chassis Type I Prrem— j
Slof: 1} 33 Safety Partner Slat: cnones
Create In [CMRSLegin 5000\Projects Browse
Security Authority: I Mo Pratection j
[~ Use anly the selected Security Sutharity for &uthertication and
Lo

Figura 64. Seleccion del controlador

iv.  Seleccionar la revision del controlador y establecer un nombre con el que se
guardara el proyecto. Una vez realizada ésta accion, dar click en el boton
"OK".
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2.

£ Controller Properties - UPS_TES (=]

Date/Time Advanced | SFC Execution I File | Monvolatile Memory I temany I Securty I
General Serial Paort I System Protocol | User Pratocol b ajor Faults I tdinor Faults

Vendor: Allen-Bradley

Type: 1769-L35E CompactLogix5335E Contraller Change Cantraller |
Revision: 201

Mame: JuPs_TES

D escription: ’ ;I

Chagsis Tipe: I <noney j

Slat; 1] _I;

ak ! Cancel | Apply | Help |

Figura 65. Nombre y revision del controlador

Una vez realizado los pasos anteriores, en el "*Controller Organizer' dentro

de la carpeta "1/O Configuration", se mostrara lo siguiente:

Backplane, CompactLogix System: Contiene los elementos del PLC, entre
ellos el tipo de controlador con el nombre definido anteriormente.

1769-L35E Ethernet Port LocalENB: Define el puerto integrado ethernet/IP
donde se agregaran futuros dispositivos en la red

CompactBus Local: Se establece un bus donde se agregaran futuros modulos

de control, sean estos digitales, analogas, conteo, comunicacién, etc.
Ely e s
#-Lyp Strings
(% Add-On-Defined
® Lip Predefined
I:ﬁ Module-Defined
(1 Trends
=53 1f0 Configuration
= ﬁ Backplane, CompactLogix System @
ﬁ] 1769-L32E UPS_TES
@ = P 1769-L32E Ethernet Port LocalENB
&5 Ethernet

{0 CompactBus Local @

Figura 66. 1/0 Configuration

Se agregan modulos de control de Entrada/Salidaa la CPU L35E, a

continuacion se detallan los pasos a seguir :
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En el area del "I/O configuration™ se agregan los modulos. El orden en que
se adicionan los modulos debe coincidir con la ubicacion fisica del

controlador.  Click derecho en >CompactBus Local >New Module...

=[] BacKpIane, _omMpactLagly sysem
f0 1769-L35E UPS_TES
E|.;’ 1769-L35E Ethernet Port LocalENE
. Lo Ethernet
| Bl  MWewMadule...

Discover Modules. ..

g Cut Chrl+¥

Copy Chrl+-C

B2 Paste Chrl-+y
Deleke Del
Cross Reference Ckr+-E
Properties Alt+Enter
Print |

Figura 67. Agregar un Modulo

En Select Module Type se selecciona el médulo que se desea agregar, en éste
caso se elige el Mddulo 1769-1A16.

Select Module Type

Catalog | Madule Discoveryl Favarites I

IEnferEeafch Fext for Module Tipe... Clear Filkers Show Filkers ¥ |

Catalog Murnber | Deescription | Vendar | Categomy -
1763-55C1 2 Channel RS 232/422/485 ASCI Allen-Bradley S pecialty
1769-Boalean 8 Paint Input, 4 Point Output, 24% DC Combo Boolean  Allen-Bradley Specialty
17E9-HSC High Speed Counter Allen-Bradle Specialty

¥ i dley Digital

1763481 8 Point lzolated 1200 AC Input Allen-Bradley Digital

17653-F16C 16 Channel Current Analog [nput Allen-Bradley Analog

1769-F18Y 16 Channel Yaoltage Analog Input Allen-Bradley Analog

1769-F4 4 Channel Current™/oltage Analog Input Allen-Bradley Analog

1769-F4F-0F 2F 4 Channel Input/2 Channel Output, Fast Analog Allen-Bradley Analog

1769-F4l 4 Channel |solated Analog CurrentAaltage Input Allen-Bradley Analog

1769-F4<0F2 4 Channel Input/2 Channel Output Low Resolution An..  Allen-Bradley Analog

17E9-F8 8 Channel Current™/altage Analog Input Allen-Bradley Analog

1769G16 16 Paint 055 DC TTL Input Allen-Bradley Digital

176312 12 Paint 240 AL [nput Allen-Bradley Digital

a0 1763316 16 Paint 24 DC Inout. Sink/S ource Allen-Bradley DIiuitaI LILI

47 of 47 Module Types Found Add to Favarites
™ Clase on Craate Create | Clase | Help |

4

Figura 68. Seleccionar el tipo de mddulo

Aparece la ventana New Module, se elige un nombre para el médulo que se

desea agregar.
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Il New Module x|

General | Eonnectionl

Type: 17ESHATE 16 Paint 1200 AC [nput

Wendor: Allen-Bradley

Parent: Local

Narme: JUPS_D Slat: [ =l
Description: ;I

Module Definitiorn

Fievizsion: 1.1
Electronic Keying: Compatible Module
Connectior: Input

[rata Format: Integer

Statuz: Creating ok | Cancel | Help |

Figura 69. Establecer nombre del nuevo modulo

Iv. En New Module seleccionar >Change.., a continuacion se detalla las opciones
de configuracion del moédulo:

Series: Seleccionar la serie que viene impresa en la etiqueta de datos a

un costado del modulo.

Revision: Seleccionar revision que viene impresa en la etiqueta de

datos a un costado del mddulo.

zl
Series: |_ j'
Revision: m m
Electronic Keying: ICompatible Module j
Connection: IInput ﬂ
D ata Format: I Integer ﬂ

QK I Cancel | Help |

Figura 70. Serie y Revision del médulo

Nota: se realizan estos pasos para agregar los médulos que el proyecto

requiera.
3. Programacion bésica , a continuacion se detallan los pasos:
I. En la parte del &rbol del proyecto hacer doble clic en MAIN. Se abre la rutina

donde se realiza la programacion de la logica.
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we RSLogix 5000 - UPS_TES in UPS_TES_D1.ACD [1769-L35E 20,12 -

B Fia Edt View Search Llogic Communications Tools indow Halp

| [ Pan [UPS\ISZ1681172\Backplenetd -
Offline 1. F RAUN e
Mo Forces k. FDK
T — N o ileil| sl ololo]
|— ﬂ iI II\_I.IUHIIh“sC ‘{k Add-On _{ Almrms “ = ‘ Tumer i ounter
Cantraller Crganizer =0 [ TR i B ] |
| =3 Controller UPS_TES ﬂ ﬂﬂlhl'ﬂ F = |' J ﬂ
:'_6 g Controler Tags P
& 1 Controller Faulk Handier o &
= [ Power-Up Handier s
=4 Tasks e
5] 8 MainTask
= 8 ManProgram (End)

Program Tags

T Urscheduled Programs | Phases |
=4 Mation Groups

Figura 71. Programacion del software

ii. Luego, para agregar un contacto en la rutina, se debe de hacer click en el

icono del objeto que se desea agregar y arrastrarlo hasta el area de trabajo tal
como se muestra en la siguiente figura.

| Bl [FF 44| ar

MuMngm = & B Tmerounter § inputiCutpet § Compare 0 Con

] A ] [ [ ]

==

L

(End])

Figura 72. Agregar un elemento en la rutina

iii. Luego para agregar una bobina o ya sea (L) o (U) denotadas como set o reset
respectivamente, se debe de hacer clic en el icono o arrastrarlo hasta la linea
de programa sonde se desea agregar.

o Hlgl=] aH# 0 wly 1
Mlmn Tamz | 0 ] Tmekourler | rpdlodod ] Comowe | Conpudzhiah | Wovel TieMizz, J TIET [ Sequencer ] Eqaprert e, an Cord [ Torlreak | Specl | gl

e Bl 3k o

[]
L —] -
0 . |
¢
(End) 1

Figura 73. Seleccion de salidas

iv.  Se coloca un nombre, con el que se llamara a la variable, en este caso

MARCHA_01, luego hacer click derecho sobre el nombre y seleccionar New
“MARCHA_01".
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[ 4
L —
& X ot Instruction Chik
end] By Copy Instruction ik
P e Chrk+
Delets Tnstruction Del
#dd Ladder Element... Ak+Ing
Edit Main Operand Description  Chrl+D
Save Instruction Defauks
Clear Irstruction Defauks
Toggls Bt tri+T
Faree On
Farce OFf
Rgmawa Force
GoTa... Chri+G
Instruction Help Fi
Figura 74. Nueva variable
V. Posterior aparece una ventana la ventana “New tag”, donde se configura
lavariable.

NewTag |
Neve  [EEGEEENE (

4’

Descriplion:
H
Uzage: | <rormal
Type: | Baia j Eorreian
Aliaz For: I

Data Type: IBEII:IL

Scops: B UPS_TES

Seenal  Resdiwite

Style: | Decimal
[ Constant
T Oper Canfiguraliarn

uuutu\_uu ol

Figura 75. Configuracion de la variable
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Opciones de configuracion de variables.

Tabla 5 Tipo

Tipo

Base Los valores se almacenan, las
rutinas utilizan dichos valores

en la logica.

Alias Se emplea para representar
otro tag, es decir, referirse a

un tag con otro nombre.

Producido El tag envia sus valores a
otros controladores en una

red.

Consumido | El tag recibe sus valores de
otros controladores en una

red.

Nota: Tabla que muestra la forma en que se puede acceder a la variable creada
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Tabla 6 Data Type (Tipo de dato)

Data Type (Tipo de dato)

BOOL Se establece que el 1 Bit0/1
formato de la variable
es booleana.

SINT Se establece que el 8 Bits, toma valores desde —128
formato de la variable | hasta +127
es de nimero Simple
Entero.

INT Se establece que el 16 Bits, toma valores desde
formato de la variable | 32,768 hasta +32,767.
de nimero Entero.

DINT Se establece que el 32 Bits, toma valores desde -
formato de la 2147,483,648...+2,147,483,647
variables de nimero
Doble Entero

REAL Se establece que el 32 Bits, toma valores negativos
formato de la variable | desde —3.40282347E38 Hasta —
un nimero con coma | 1.17549435E-38 o Valores
flotante. Positivos desde 1.17549435E-

38 hasta 3.40282347E38

CADENA | Se establece que el
formato de la
variables como
caracter ASCII

Nota: Muestra el tipo de dato con el que puede ser creadas las variables y la cantidad

de bits, que manejan cada tipo.
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Tabla 7 Acceso Externo

External Access

Read/Write | Se puede escribir un valor y

a su vez ser leida.

Read La variable solo puede ser
leida, no se permite escribir

un valor.

Nota: Tabla que muestra los diferentes tipos de acceso a la variable.

Vi. Para confirmar la variable programada se acerca con el mouse para ratificar

tal como lo muestra la siguiente imagen:

A Hed ] A O o4
4| » ||\ Favorites {Add-On [ Alarms £_BR__TimeriCourter A

1] ]3] [ 8] ] o]

MARCHA_01
|

Tag: MARCHA_O1
Data Type: BOOL
Scope: Controller
{End) Walue: 0

m oo

Figura 76. Confirmacion de variable

Vii. Para configurar la bobina de salida se realizan los mismos pasos 5 y 6.
x
— [ G} e [owld]
3 O Metnuction A Cesegm . Coreel
Ry ooy weruren amc |
= : |
Qelete retruction et 2
438 Ladder Drvert A+ Urage [ﬁ

boe [Bis #
e :
. - -
g Te. oG [ Cotat
Yetruton e 1l r

Figura 77. Configurar Nueva Variable
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viii.

Tags.

iX. Se abre

5 Cantroller UPS_TES
A Conkroler Tags

[ Controder Faulkt Han
1 Power-Up Handler
=) 3 Tasks

=38 MainTask
= ’3 ManProgram
Q Program Tags
E Main
B da
2 Unscheduled Programs | Phases
=143 Motion Groups
7 Ungrouped Axes

abey ]JD}QE

Para observar todas las variables creadas se debe hacer click en Controller

Figura 78. Controller Tags

la ventana donde se muestran

las variables configuradas

anteriormente donde se muestra también los atributos configurados.

scope: [foUFS_TES =] Show JarTags ==
| [Mame =z | | Alias For |Base Tag |Data Type | Deseiipiion |Extemnal Access | Constant
[H-Locat1:| AB:1769_DIELD Fleadwiite r
| |FLocaizc \AB1763_DOTECO Read/Wiils r
[# Locat2 AB:1759_DO1ELD [Rieadfwiite r
FELocat2D AE:1759_DO1600 [Read/Wiits r
| [FLocaac |AB1769. IF4&4OF...| Read/Wiite r
[H-Locat 21 AB:1T69_IFL-OF... Fead Wit r
| |Flocgian |AB;1759_IF4XOF... | Fiead/Wiits r
N BO0L | [Fiead/Wite [m
- BO0L | | Fiead/Wwhite r
| |FUFSD \ |ABPowerFlesd 7. | Fiead/wiite o
[+ UPS_DANVED AB:PowerFlesd 3. 01 Fiead/wiite r
-
Figura 79. Variables Configuradas
X. Para crear una nueva rutina, hacer click derecho en el Programa Main

Program Yy luego seleccionar New Rutine.

= £ Conkroler UPS_TES
| Controller Tags
(3 Controller Fault Handler
[ Power-Up Handier
=5 Tasks
=138 MainTask

= oroc B2 New Boutine...

B Mair Import Routing. ..
[ Unschedulec - -
5-E3 Motion Groups | 40 4t 3
[ Ungrouped B3 Copy CRHC

(3 Add-On Instruck % paste ey

=4 Data Types Delets Del
L& User-Defines
[ERETETTY Verify

Figura 80. Nueva rutina

xi.  Aparece una ventana donde se escribe el nombre, en este caso se llamd

Subrutina_1 a la rutina, elegir el tipo de lenguaje con el que se desea trabajar,

para este caso elegir Fuction Block Diagram.
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New Routine =
Manme: |Subeuting_1
Deseription: = ﬂl

| -
Type: {8 Function Block Diagiam [ bbb |

InProgram (Bl Laddes Diagram
of Phaze: 5] Sequential Function Chat
/& Function Block Disgram

2 Structured Text

[~ Open Routine

Figura 81. Tipo de dato

Xii. Luego en la seccion del arbol del proyecto se observa que se ha generado una
rutina de bloque de funcién con el nombre configurado, para abrir la rutina,

hacer doble click sobre ella.

o] ¢ :
MoEdis 2 '_E:;T _1] D|':I|‘_FIDIT_:]| HDDIs.BIn.LIDIUIBHm|u:

0 | |2 ]\ Fovorites {"Add-On f Process J Drives f Fiters {
Controller Organizer 24X == [
= 3 Controller LP5_TES | —|T|!Iglﬁlﬂl”ﬁ
A

| controlier Tags

[ controlier Fault Handler

[ Power-Up Handier

=4 Tasks
=138 ManTask

=23 MainProgram
Program Tags
Main

[s6eq yexs ey

B4l subrutina_t

[ Unscheduled Pr 5 | Phases
=43 Motion Groups \

Figura 82. Tipo de dato

xiii.  Para agregar un blogue se selecciona en la barra de elementos de programa el
objeto que se desea agregar, se da click y se arrastra hasta la rutina, en este

caso, se elige un bloco BOR.

l_] ID|’:I|:;|C)|T_:]| nm|s.s|ru.|mu|anm|mn|sm|m|

'_L'I.l\ Favorites f Add-On [ Process f Drives f Fiters fsooiean Or a g
| £lo1#) ) 2] +] #I[0 =] |
Boolean Or —
A B
. & It (o7 ]

@] In2

O In3

& Ind

Figura 83. Agregar un bloque en la rutina

xiv. Para agregar una variable de entrada al bloque se emplean los conectores
“Input Reference”, desde la barra de elementos de programa, se puede elegir

el conector.

67



BOR_1
BOR L

Boolean Or

& I out 2
i In2

i3
& Ind

Figura 84. Conector de variable de entrada

XV. Para colocar un nombre, crear o llamar una variable a la sefial de entrada se

debe hacer click derecho y seleccionar la variable ya creada, en este caso es

MARCHA 1

MARCHA_M - ot E :

7. | show[enTag: =
|r““"|I=| = [Dﬂh Type -
[#-Loca:z0 ARTEE_DOiE00
[#-Local ZC ABATES_FAXOF2.C:0

U [#-Local: 31 ABRATES_F4XOF2ED
|-TI.I.EDEI;’|.Q_I ABATEY_F4XOF20:0
fi | MARCHA_01 | BOOL
[\ BOOL
[#H-5CL_31 Mame; MARCHA_D1 SCALE
[#-ScL_02 g:’;iriTpvr;Eri_BOOL SCALE
[F-SCL 03 SCALE il
I Controlles
I Proaram

Figura 85. Nombre de la sefial de entrada

xvi.  Para conectar la sefial de entrada con el bloque de funcidon se debe de

seleccionar con el mouse la entrada y arrastrarla hasta el bloque de funcion.

BOR_01

BOR .|

Boolean Cr

Out 2

Figura 86. Conexion
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xvii.  Paraagregar una salida al blogue se debe de realizar el paso 13.

— | L | | j) | (e |T_==J| RDDl SUBl HULl DIy |BHND| BOR |BKDR|BNDT|
b_l\ Fawd oy 1ot Reference |4 Prooess A Drives A Fiters A Selectilimi.. A S

Bl b »T

Figura 87. Elegir la sefial de salida

xviii. Asi mismo, para conectar en el bloque de funcién se debe de arrastrar hacia él
mismo, como el paso 15.

xix.  Para colocar un nombre se repite el paso 14, en este caso se ingresdé ON.

BOR_M

BOR |
Boolean Or
i 0
MARCHA,_01 Ir— —ain Out [z o |
D— — —§in2 2 =] Showefan Tage =l
&1in3
G [ieme ==[[Data Type -

E [#Local 3l AB1TES_FAXOFZL0

+Local 30 ABNT69_F4XOFZO0
E
MARCHA_01 BOOL

ON

BOOL
[E-SEL_0 SCALE
[#1SCL_02 SCALE
[#1SCL_03 SCALE —
[£1SEL_D4 SCALE

[FLSCL 05 SCALE =

Controller
Program

Figura 88. Nombre de la sefial de salida

XX. Para configurar el blogue de funcion hacer doble click tal como lo muestra la
siguiente figura:

BOR_01
sor (1) —

Boolean Or

Im Out =
In2
In3
In4

M é A

Figura 89. Nombre de la seial de salida

xXi.  Se abre una nueva ventana donde se elige el nimero de entradas al bloque, en

este caso solo se requieren dos entradas, por lo que el resto son desactivadas.
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Properties - BOR_01 x|

Parameters |Tag I

Wis| Mame Y alue Type Description |
|| Enableln 1|BOOL Enable Input. If False, th...
v | 0|e0oL Boolean Input to the ingtr...
v 0|e0oL Boolean Input to the ingtr...
| |W |In3 0|BOOL Boolean Input to the instr...
I [+ [Ind O|BOOL Boolean Input ta the instr....
I [ |InG 0{BOOL Boolean Input ta the instr...
I [ |InE 0{BOOL Boolean Input ta the instr...
I [ |In? 0{BOOL Boolean Input ta the instr...
I | [Ing 0|BOOL Boolean [nput to the: instr...
0 | [ |Enable0ut 0|BOOL Enable Output.
0 | |[Out 0|BOOL The result of ORing all eig...
Sart P i
B G Pt [zt Instrction Defaults |
Inzert Factory Defaults |
Save Inztruction Defaults |
Execution Order Mumber:  <routine not verified:
™ Mever display description in a routine
)4 I Cancel | Apply | Help

S

Figura 90. Propiedades del bloque de funcion

xxii. Una vez configurarlo, el bloque de funcién aparece en el area de trabajo sin

ningdn tipo de error.

0
MARCHA 01 Jo— —
o —

o

BOR_01

I

In2

BOR |

Boaolean Or

Ot

Figura 91. Bloque de funcién sin error

xxiii. Para que se ejecuten los comandos programados de esta rutina, hay que

Ilamarlo desde la subrutina principal Main. En la rutina Main se crea una

linea de programa donde se agrega un bloque llamado JSR (salto a

SubRutina).
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00 - LIPS_TES in UPS 9 =181 %
H fo ik Viow Sowth Lojc Conmricairs Tods Winkm Felp

=8 %
| e [Pz~ 2| B(218] & || o] [ o AalE|[E o
Difine 1. T AU o]
Mo Faces b B
Ntz A JH\HIFIII\I\\III\IHIII M
‘ ] o e L A g T LT 7]
Orgeiter - ol el
e A [E .
Controler LF5_TES
B Cortroler Tags -|:'~| -:@-::'ﬂ. =
2 Controler Fauk Hander MARGHA_01 on -
1 Paner-pHander o I
) 7 MainTask: \ e 7 IR ﬁ
=33 ManPragram 1 ¢ { Jurnp To Subrouting
2 program Tags & k Routine Name 7 r
Ehan . N, /
B4 scbeting.t ¢ ~——"
] Unscheduled Programs | Fhases
=453 Moton Groups
3 Ungreuped Axes
7 Add-0n Instructions
-3 Data Types
1 User-Defined
1 Strings
[ Add-On Defied

Figura 92. Program Control

xxiv. Se llama a la Rutina, Subrutina_1.

J5R
Jurmp To Subroutine
Routine Mamg@l |

_l
Bvar |

E subrutina_1

Figura 93. Llamado de la Subrutina_1

4. Crear Blogues de control: Comparadores, compuertas logicas, Contadores y

Temporizadores, a continuacion se detallan los pasos :

I. Programar un bloque de comparaciones: para agregar un bloque de

comparaciones, se arrastra el bloque deseado en el area de la rutina.

DlGIDlOlT:—‘l LlﬂlI1Eﬂ|EEUlNEDlLESIERTlLEQlEEDl

| » [N Favoriies_£_Add-On £ Process { Orives & Fiters A Selecilim_ J Stlistical & Afar \
Greater Than {A* B} I~
| =lz1# Dl 2] «| [T
A

GRT .|
‘ o Greater Than (4=

g Sourced Dest @
4 SourceB

Figura 94. Blogue de Comparacion

ii. Se crea una variable de tipo real llamada "TEMPERATURA", que se conecta
al blogue en las entradas "SourseA™.
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0 l T
HName: ITEMPEHATUF\A
Diescription =] Cancel
Help
Q
w0 =l
EEEIEE) aret
o Sour Usage: |<normal> ﬂ
O Saur P
Type IBasa 'I Caonnection |
Alias For. | Ll
Data Type: J
N [N = \
Exteinal - =
ram— IHeadMnte J
Style: IFIuat j
™ Constant
™| Dpzn Configuration

Figura 95. Creacion de Variable Real

iii. La variable "TEMPERATURA" se compara con una constante de valor
aleatorio, se crea y se conecta una variable de tipo BOLEANA a la salida del
blogue que se activara cuando su condicién sea verdadera, es decir que el
valor de la temperatura sea mayor que el valor de la constante establecida en

59.8.

GRT_O1
GRT

Greater Than (A=8)

0o 0
TEMPERATURA - = Sourced, Dest D—M

598 T—1] SourceB

Figura 96. Blogue de Comparacion

iv.  Agregar un comentario en la Rutina.

s IG'D'G |L==J| LIMlMEQIEQUIHEQILESl
» % Favorites &4 Add-On T:a:d Eox “—Jrives A Filters

J_l_l_lggﬁgl.m Ag

A

Figura 97. Agregar Cuadro de Comentario

V. Escribir un texto en el cuadro de comentarios.

BLOGIUE DE COMPARACIGNES ‘ GRT_D1
.W

Greater Than (A=H]

o0
TEMPERATURA I =0 Sourced, Dest

598 C—— SourceR

(= ACTIWA_B1

Figura 98. Agregar Cuadro de Comentario
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vi.  Agregar un bloque Temporizador en la rutina.

1 I - I J |T_=:J| TDNRlTDFRIRTDRICTUDI

T Eadon AP T T T
w Timer On Delay with Reset

Setlim... £ Statistica.. £

12| ol 7]

A

imlC|

FRE

Timer On Delay with Reset

ratnae | ace o |

TONR o

Dkl @

BLOGUE DE COMPY  ®] Reset
4

on

J Greater Than (A=B)
o]

o

Figura 99. Agregar temporizador

Vii. En el temporizador se establece un bit de habilitacion TimerEnable, cuando

éste bit se establece en uno, se activa el temporizador durante el tiempo

establecido en la entrada PRE, este valor es determinado en milisegundos. Si

el bit de RESET se establece en uno, el temporizador se reinicia. Cuando el

tiempo ha transcurrido el bit ACC.

TOMR_01

BLOGLE TEMPORIZADOR
A

o
IRMICLAR [ &
100
m]

100
o
RESET o0 ]

TONR

Timer On Delay with Reset

TimerEnable ACC

O FRE (¢

1]
m)

o
] ACTRA_BOZ

Reszet

Figura 100. Agregar temporizador

viii.  Para crear un blogue de escalamiento, en la rutina.

_* | L |T_E_J| F!Lr1| SCL |PIDEI IHCl CC |I‘1HCIRT

Add-COn Process;

Scale

BRI

Soale
dn out B

BLOGLE DE COMPARACIO
B

R T Y

Seh

| GRT |

Figura 101. Agregar bloque de Escalamiento

ix.  Agregar variable que se va a escalar en In, asi mismo colocar una variable en

Out, donde se almacenara el valor escalado.

SCL_06

BLOGUE DE ESCALAMENTO
)

oo
WARIABLE_ANALOGA —In

scl

Scale

00
Ot | WARIABLE_ESCALADA

Figura 102. Conexion de variable a Escalar
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X. Para ingresar los valores de los de linealizacion, dar click en el icono "..." en
el bloque que abrira una pantalla donde se establecen los parametros. Para
este caso se tiene los valores de entrada de 4000 a 20000 (simulando 4 a

20ma), y estos se escalan de 0 a 100.

GRT
Ll Parameters | Tag |
Grester Than (A=8)
a4 SauTEE, Dest [+ g Yig| Mame Walue Type Diescription |
35 | [T ]Enatiein 1[B00L Enable Input. IF False, th..
SourceB L— 5 5
| | |In 0.0|REAL The analag signal input ta...
| | [InRawhkax 20000.0|REAL The masimum value attain
TONR 01 | | [InRawMin 4000.0 REAL The minirurn value attain...
= = | | [InELMax 100.0|REAL The maximum scaled val...
UERR 1| | | [InELMin 0.0{REAL The minimum scaled valu...
Timer On Delay with Reset | | |Limiting 0|Bo0oL Limiting selectar. If TRUE....
1] . 0 | |EnableCiut 1|BOOL Enable Output
i | "meERELEE Bl 0 |[@ |Ou 0.0[REAL This is the autput of the 5...
0 g FPRE il 0| [Mardlarm 0|eooL The above mazimum inpu...
[ ] Reset 0 [ [Mindlam o|eooL The below minimur input ...
0| [Status 16HO000_0000 | DIMNT Bit mapped status of the f...
0| [InstructFault 0(BO0OL Instruction generated a fault
ol

IEMTO SCL_06 InFawR angeln 0|BooL InRawtdin <= InRawkax
sl
[~ Sort Parameters

Scale Insert [nstruction Defaults |
= oo i s oo
:D_C n g Insert Factor Defaults |

Save Instruction Defaults |

Statuz: 0K
Execution Order Number:  <routine naot verified:

I Wever display description in a routing

ok I Cancel | Al | Help

Figura 103. Establecer valores a escalar

C. Conclusiones

e Se concluye que al crear una rutina y es llamada correctamente desde la
rutina principal, su logica se ejecuta en tiempo real, las variables internas se
activan y desactivan segun la légica establecida en la rutina.

e Al configurar un blogue de funciones correctamente, estos arrojan un valor

de salida segun el tipo de blogue se haya elegido.

d. Recomendaciones

e Se recomienda que al realizar un programa, este se estructure por areas, es
decir de existir varios procesos en el programa, estos deberian distribuirse

de tal forma que sea mas facil su comprension, y programacion.
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4.3: Préactica 3. Simulacion de un PID

Universidad Politécnica Salesiana
Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electronica
Manual para la realizacion de précticas

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR
Préactica 3 Titulo: Simulacion de un PID
Encargado:
Integrantes:
Calificacion:
a. Objetivos
e Realizar un lazo de control PID con sefiales de entrada y salidas simuladas.
e Realizar auto tune para encontrar los valores de P,I,D.
e Comprobar valores para los distintos tipos de respuesta.
b. Desarrollo
1. Crear un lazo de control PID con sefiales de entrada y salida Simuladas.

. Se crea una nueva seccion de programa donde posteriormente se agregan las

rutinas.

x

Mame: IPID_TEIT#E«LIZ.&DEIFII ak,

Description:  |SIMULACION DE VARIABLES PARA, :I Cancel

Laz0 FID —
;I Help
Schedule in; @]PH,&,ETIE&_E j

™ Inhibit Program

Figura 104. Crear un Nuevo Programa

ii. Se crean dos rutinas, en las que se incluye la rutina principal “Main” y
“PID_TOTALIZADOR” desde donde se realiza el llamado (JSR) a otras

subrutinas. Las subrutinas que sean “llamadas” no seran ejecutadas por el
PLC.
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2.

Jrganizer

[ Conkroller Faulk Handlsr

== 2|

JE2R (PID_TOTALIZADOR);

A [ Power-Up Handler

5] Tasks

| 508 aLarmas

| (05 prACTICA 3

| =-0% PRACTICA 4

| £39 PRACTICA S

| =-£8 PID_TOTALIZADOR
Program Tags

IMain

B4 PID_TOTALIZADOR

Figura 105. Llama de rutina PID_TOTALIZADOR

En la rutina PID_TOTALIZADOR se agrega un bloque PID, con éste bloque
se pretende regurlar una sefial de salida para para controlar una sefial analoga

simulada.

| ]
E (m Sﬁr qP ﬂ ) | .| |D | O |T_;’J| FILI1| SCL |FIDE m|:| = |HHE|RHPSlFDSF’lERTPlLDLElFEENl O
: 2 i Enh) Pl

g |l O, Process A0 o

1+ Controller Faul: Handler - J Eﬁ@ EI EI il il lﬁ \ FoE -

Enhanced PID

£ Power-Up Handler
£ Tasks & g d
L& ALarMAS
+.[3% PRACTICA_3
18 pRACTICA_4
£1438) PRACTICA S 1
i E-5R PID_TOTALIZADOR
: 81 Program Tags

2 Main

v CvEL
SPProg Ed
SPCascads PYHHEIarm
RatioPrag PYHAlarm
CWPrag PyLlarm
FF FYLLAlsrm
HancFB PYROCFosarm
ProgProgRen PURACHeLlarm
FrogoperRer DevHHAIEM
FrogCasRatRes DevHalarm

AAFAAREAEAAOONOAO00

T W 1o 1T 1] o T ol o] o] T o ol W 1T ToT (T 1T

PID_TOTALIZADOR. ProgfutoRe DevLalarm
=438 SENALES g ProghtanuaiRes DevLLAkrm
© @ O Andlg ProgCvertideRe ProgOper
H CasRat
{23 Unscheduled Pragrams | Phases Rrodiiandied .
23 Mation Groups Manual
.3 Ungrouped Axes Overide
51 Add-On Instructions Hardl
(1 AOL_AIN AutotuneTag 1
i AO1_SCALE 2

@ e

Figura 106. Agregar un PID

Una vez el PID es arrastrado a la rutina, se crean variables “IN_SIMULADA”
se conecta en la entrada PV, la variable “OUT_SALIDA” se conecta en la
salida del bloque CV. Adicional las entradas ProgOperReqy ProgManualReq
se habilitan conectando un valor de 1 Booleano, si éste valor no se establece

las entradas no se habilitan.

PIDE_D01
PIDE ]
Enhanced PID
00 00
O SPPrag SP jU.U
O SPCascade PHHAam
O RatioPrag PiHAlarm EIE
o cvProg P 1
=[3 PYLLAG [
T HandFB PYROCPOSAlam 51
 ProgProgRer PURCCHeg Ak 51
1 — —& ProgoperReg DevHHAlsMm 32
o ProgCasRatRe: Deselam 2
 Progautores DevLAlamm [
1 — — FrogManuaiReq DewlLLAarm BE
& ProgOverrideReg ProgOper =1
& ProgHandRea CasRat EIE
Ao @
Manul [
overrde [
Hendl (2
AutotunsTag z

Figura 107. Conexion de variables a un PID
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4.

En los parametros del bloque PID, en la pestafia EUs/Limit, se configuran los

valores de entrada de PV, CV, SP maxima y minima.

il Properties - PIDE_01 x|

General Configuration  ELs/Limits™ ICascadea‘F\atia' AIarms' F'alametersl Tag | Aulotunel

i~ Engineering Units S caling

(o

Max at 100% Span; I 3000 Max at 100% Dutput: foo.o

Min at 0% Span: IW Min at 0% Output: I—UU
i~ 5P Limits CV Lirnits:
High: IW High IW %
Low: Iw Lo I—DD %
Rate of Change: I—DU Edr
™ Limit Control Yariabls in Manual Mode

Status: 0K
Execution Order Number:  <routing not verified:

[~ Mever display description in a routing

ak I Cancel | Apply | Help |

¥

Figura 108. Configuracion de limites de PV, CV, SP

En la misma rutina se agrega un bloque TOT.

PUSPlSRTPlLDLElFGENl TOT |DEDT|DESD|D3SD|

_imi Statistical Al Totalizer mpute
[ &5 #l] % " .
—_— —— —— Totalizer
gin Total &
] ProgProgReq CleTatal P |
= = 15 ProgCperRen ProgCper [@ :I:
£ & Progstarfen RunStop [0 [
| ProgStopReq ProgResetCone @
] ProgResetReq TargetFlag [@
TargetDev Flag @
TargetDev2Flag [@

Figura 109. Agregar un Bloque TOT

Se agrega la salida del bloque PID “OUT_SIMULADA” en la entrada “In”
del blogue TOT. En la salida “Total” se conecta en la entrada que fue
colocada en el bloque PID “IN_SIMULADA”. Adicional las entradas
ProgStartRe qy ProgresetReq se habilitan conectando un valor de 1

Booleano, si este valor no se establece las entradas no se habilitan.
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TOT_02

TOT =l
Totalizer
1 g ProgProgRes OldTatal :IED
| e{Prosoperkey Progoper fo
[1 “p— qProgstanreq Runstop [0
f|ProgStopRes ProgResetDone [
1 ] ProgResetRey TargetFlag k°
TergetDeviFlag Bg
TergetDev2Flag [

Figura 110. Conexion de variables

7. En el blogue TOT se establecen valores arbitrarios a ser totalizados. Para esta

practica se colocan 3000 en el parametro Target, y -3000 LowInCutoff.

x
Parameters | Tag I

Wiz M ame ‘Walue Tupe [iescription -~

| |[" |Enableln 1|BOOL Enable Input. If False....

| |™ |In 0.0/REAL The analog zignal inpu...

| | |InFault 0|BOOL Bad health indicatar of...

| | |TimeBaze 0|DINT The timebaze input. T...

| | |Gain 1.0|REAL The multiplier of the in...

| | |Fesetalue 0.0|REAL The reset value input. ...

| | |Target 3000.0{REAL The target walue for th...

| | |TargetDevl 0.0|REAL The large deviation pr...

| | |TargetDev2 0.0|REAL The zmall deviation pr...

| {IT |LowlInCutoff -3000.0{ REAL The inztruction low inp...

| |[¥ |ProgProgReq 0/B0oL Program Program Req...

| |[¥ |Prog0perReq 0/B0oL Frogram Operator Req...

| |[# |ProgStartReq 0|BOOL The program start requ...

| |[W |ProgStopReq 0|BOOL The program stop requi...
| I |ProoResetRea 0lBOOL The croaram reset rea... LI
| S Penemelrs Inzert [rstruction Defaults |
Insert Factory Defaults |
Save Instruction Defaults |

Status: OK
Execution Order Mumber:  <routing not verified:

I Mever display description in a routine

QK I Cancel | Apply I Help |

Figura 111. Configuracion de Parametros de TOT

8. Configuracion de Auto Tune

I. Se crea un Tag adcional sobre el PID para , sobre el que se realizaran los
calculos del Auto tune.
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’ = ProgAutoRen Devl Alarm £
- — —=} ProghanualReq DewlLAlsmm B
=] ProgCyverrideReq ProgCper B

=) ProgHandReqy CazRat B

Auto B

Manusl 1

Crwverride |1

Hand E1

AutotuneTag e ||

il 1L

Figura 112. Agregar variable de Auto Tune

ii. El tipo de dato de la variable AUTO_SIMULADA debe ser
PIDE_AUTOTUNE.

x4
Hame:
Description: Cermal |
Help |
Usage: I <narmal
Type: IBase 'l Connection...

Alias For: |

Data Type: IF'IDE_AUTDTUNE

Lol Ll |<_I5_J_u|¢ Lo

Scope: [0 uPs_TES
Extemal "

T m— IF!ead.-"W'nte
Style: I

[~ Corstart

™| Gpen Configuration

Figura 113. Agregar variable de Auto Tune

iii. Una vez realizada esta configuracion se procede a realizar una descarga del

programa en el Autdmata.

Dffline [, ™ RUN

Mo Farces Ga Online

Mo Editz Upload. ..

Downlaad

@_ - Program Mode
ol 0T contr R

Figura 114. Agregar variable de Auto Tune

iv. Al Realizar la descarga, se procede a realizar una conexion en linea.
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PDE_M
. PIDE =
Enhanced FID
0o 0o
N_SMULADA Y CVED i OUT_SLLADE
o sPPrag b
0 sPcaseade P @
= ] RetioProg PeHaiem B
o evrog PLakrm )
oFF PeLLam o fol.z
i f=
0 Tor B
] HendfEl PYROCPasAlarm o
] ProgProgfey PVROCHegAlam 5 el
2 DL — —&{ ProgoperReq DevHHalanm 2 oursmLaos 2 dn Tetal 2 W_SWLLADA,
0 = 00 =
 ProgeasReiRey Devttiorm B  ProgProgReq Oiffotel 0
| | ProgavtoReq DL | g ProgoperReq FrogOper (2
— —f ProghnuaiRe DevLLakarm [ 1D d PragStaRe RunStop [2
[ o 4 ) gStartRes PR
 ProgOverrideReq PronOper ) @ ProgStopRen  ProgResetDone [
| ] ProgHandReg Casatn’ 1 & FrogResetReq TargetFlag °
0 0
mto TargetDeviFlag 3
Manual 1 TergetDey2Flag [
Overe o
Hend [

Figura 115. Monitoreo de los bloques en linea

V. En los parametros del PID, en la pestafia Autotune, se da click sobre el boton
AcquireTag.

Properties - PIDE_01 x|

Gieneral Configutation | ELls/Linits | Cascads/Ratia | Alams | Parameters | Tag  Autotune |

Tag
Mame: T _SIMULADA,

| Acauire Tag agStalus: Available:

Autotune Inputs Curtent Gains
Process Type: Temperalure x Proportional 0o
Integrak 00

P4/ Change Limit 0o Deiivative: 00
C Step Size: 00 =

Autatune, Execution State; 7

Status: 0K
Execution Order Number. 1

™ Never display desciiption in a routine

oK coneel | aw | Hep |
3

Figura 116. Configuracion de AutoTune

Vi. Una vez realizado el paso anterior se selecciona el tipo de variable para el
proceso que se requiera ejercer control, para ésta simulacién se elige una

variable de Nivel.

Process Type: Lewvel j

FY Change Linmit: ;[eergssrreature

Cv Step Size: Flovs

Lewel

i

Fozition

Autotune. .. | Welogity
|nbegrating

Man-inteagrating
Unknownh

Figura 117. Seleccion del tipo de variable

Vil. Se selecciona un valor en CV StepSize, para este ejemplo se realiza en pasos

de 10%. Dar click en el botén Autotune.
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&utotune Inputs Curient Gains

Process Type: Lewel - Fiopartional: 0.0

Inteqral: 0o
P Change Limit: oo Derivative: 0o
C Step Size: -
Execution State: Aborted

Figura 118. Establecer valor de pasos de CV

viii.  Aparece la ventana PIDE Autotune, dar click en Start.
S
Start | Execution Slate:l Ready I
Abort | Autotune Status: IDK ﬂ

"Aulutune [Fains |

Figura 119. Inicio de Autotune

ix.  Seinicia el calculo de los valores Proportional, Integral, Derivative en Auto

Tune.

PIDE Autotune - PIDE_O1 x|
Execulion State:

Autotune Statuz N
Abort |EIK j

|—Aulotune [F&imE

- o ' o Pean e l'\'.'f"\l

Figura 120. Autotune en Proceso

X. Una vez realizado el Autotune se generan valores para distintos tipos de

respuestas, que son: Slow Response, Medium Response, Fast Response.

 Autotune G aing
Froportional |ntegral [1/min] Derivative [min)
© Slow Response | 43618706 | 46526617 | 024077525
" Medium Response | 72053375 | 12008896 | 037828025
" Fast Response | 061845 | 26385344 | 05461 766
& Curment | 0.0 | n.n I 0o
Set [Famns m PIVE |

Figura 121. Valores generado en Autotune

xi.  Se selecciona la respuesta lenta (Slow Response) para establecer los valores
en el PID dar en Set Gains in PIDE.

Propartional Inteqral [1/min] Derivative [min]

43616706 | 46526617 | 0.24077526

" Slow Response

_ -

Figura 122. Valores de Slow Response
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Xil. En el blogue PID se agrega una entrada para establecer el valor de SetPoint.

Se crea la variable SET, de valor de real.

O SPCazcade
] RatioProg

oY =T

Figura 123. Valores de Slow Response

xiii. ~ En el arbol de proyecto se crea un Trends, para realizar el monitoreo de la

variables en tiempo real.

Ly Predefined

Eﬂ, Module-Defined
o ——

|@ Mew Trend. ..
Import Trend...
B-£ Cpen Trend Log...

H Cut Chel+i
Copy Chrl+o  pocalE
B2 Faste Chrl+y

: E Po
o B PowerFlex 4 Class Multi
=18 CamnactFns L acal

Figura 124. Crear nuevo Trend

Xiv.  Se establece un nombre para el Trend, se agrega una descripcion, y se

selecciona el tiempo de muestreo de la sefial. Dar click en >Next.

New Trend - General x|
Name ISIMULAE\EIN I

Description: SE AGREGAN LAS VARIABLES ;I
CONECTADAS AL PID, PARA SU
MONITORED] =l

Sample Periad I'IEI ﬁ IMiI\isecond[s] j

Cancel | < Back I Mexst > I Finish | Help |

Figura 125. Configuracion nombre y tiempo de muestreo

XV. Elegir las variables del blogque PID que se quieren muestrear, click en
finalizar.
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New Trend - Add,/Configure Tags x|
Scope:
33 ups_tes |

AwailableT ags:

|Name ca||a
E [FLT_UPE_02_ALARM
E Marcha_or
Marcha_02
OUT_SIMULADA
E Paro_01

Add
Tags To Trend:

IN_5IMULADA
SET

Remove
Cancel | ¢ Back | st > | Finish I Help |

Figura 126. Agregar variables al trend

XVi. El Trend se crea, con las variables asociadas. En la pestafia de Pens, se

seleccionan los limites de las variables a ser muestreadas. Seleccionar ok.

x
MHame I Generall Digplay  Pens |><-Axis I ‘Az I Templalel Samplingl Start Trigger | Stop Trigger
Pen Attributes
TaghExpr. | width Type Style M arker Min I ax En
1 JIM_SIMULADA 1 Analog None 0000000 |3000.000000
2 |SET 1 Analog |- None 0000000 |3000.000000
3 |OUT_SIMULADA 1 Analog Nohe 0000000 |100.000000

Figura 127. Configuracion de limites de variables en trend

xvii. Parainiciar el Trend dar click en Run

Fiun | Stop | Errars... | Log - | |LoggingStopped |Periodic1D|

IN_SIMULADA (3,000

0
SET 3,000 I

0
OUT_SIMULADA (3,000

1]

Figura 128. Iniciar el Trend

xviii.  Para realizar la prueba con cada uno de las respuestas generadas en Autotune,
se puede concluir que el error y el tiempo de estabilizacion de la variable del
proceso disminuye de una respuesta a otra.

9. Comprobar valores para los distintos tipos de respuesta.
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I. Resultado obtenido a partir de los valores de Slow Response generados en el

proceso de Autotune.

Figura 129. Curva resultante de la respuesta lenta

ii. Resultado obtenido a partir de los valores de Medium Response generados en
el proceso de Autotune

Figura 130. Curva resultante de la respuesta Media

iii. Resultado obtenido a partir de los valores de Fast Response generados en el

proceso de Autotune.

Figura 131. Curva resultante de la respuesta Rapid
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C.

Conclusiones

e Se concluye que es posible realizar una simulacion que ayude a comprender
de forma sencilla la aplicacion de un bloque PID en RSLogix 5000.

e Configurando correctamente el bloque PID se puede realizar en linea, los
calculos de los valores a partir de una sintonizacion automética (Autotune).

e Una vez obtenido los valores se puede proceder a realizar el control de una
variable, los tiempos de estabilizacion de depender de la eleccion del tipo de
respuesta, siendo Fast response el tipo de respuesta con el menor tiempo en

corregir el error.

Recomendaciones.

e Se recomienda realizar el AutoTune varias veces, eligiendo variable proceso
distintas, para de esta forma realizar un andlisis de que los tiempos de

respuesta, dependen del tipo de variable seleccionada.
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4.4: Préctica 4. Configuracion de parametros de Variador Poweflex4

Universidad Politécnica Salesiana
Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electronica
Manual para la realizacion de précticas

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR
Préactica 4 Titulo: Configuracion de parametros de Varidor Powerflex4
Encargado:
Integrantes:
Calificacion:
a. Objetivos

e Configuracion de parametros para el Variador PowerFlex 4.

e Comprender los parametros que intervienen en el variador.

b. Desarrollo

En la parte frontal del variador se encuentra el teclado integral, donde se configuran
manualmente los distintos pardmetros que comandan al motor, ademas incluye un

Display de 4 segmentos para visualizar los parametros ya sea para configurarse o
para leer en tiempo real.

RUN VOLTS
FWD AMPS
REV HERTZ

PROGRAM  FAULT

Figura 132. teclado integral y Display PowerFlex4
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Para efecto de la configuracion del variador se toma los datos del manual de usuario,
si se desea mayor informacion acerca del variador se puede revisar el la pagina web

del producto

Configurar parametros basicos a través de la pantalla integral.

Nota: Los parametros que incluyen “*” deben realizarse estrictamente con el variador

en Stop.
1. Parametro PO31.*

Voltaje de placa de motor. Seleccionar el voltaje segun la placa del motor,
para nuestro caso 220V. Tal como lo indica la figura 133.Vale mencionar que

las unidades de medida van aumentando a razén de 1V AC.

Powerfle
A | I PowelfleA

Figura 133. Pardmetro P031

2. Parametro P032.*

Frecuencia de placa de motor. Seleccionar la frecuencia segun la placa del
motor, para nuestro caso seria de 60Hz. Tal como se indica en la figura P032.

Vale mencionar que las unidades de medida van aumentando a razon de 1Hz.
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PowerFIeA

i PowerFIe}(

Figura 134. Parametro P032
Pardmetro P033.

Intensidad SC (motor). Se indica la maxima corriente de salida del variador
permitida al motor, en este caso 2.5 A. Tal como se muestra en la figura 135.

Vale mencionar que las unidades de medida van aumentando a razon de

0.1A.

HLMY YOLT
AV .P a J 3 ML:O;
REV WERTZ

PROGRAM  FALLY

OOD®®

M®eD

P N\

I
| Powerflex Powerflex

Figura 135. Parametro P033

88



Parametro P034.

Frecuencia minima. Establece la minima frecuencia de salida continua del
variador, en este caso 0.0Hz. Tal como se muestra en la figura 136. Vale

mencionar que las unidades de medida van aumentando a razon de 0.1Hz.

= R0 = se o 00
SISIOIQIS) DISICIOIC
")f'v') L. Nie) ,«)m & 5

PowerFIc;)( PowerFIeA

Figura 136. Parametro P034
Pardmetro P035.*

Frecuencia maxima. Establece la méaxima frecuencia de salida del variador,
en este caso 60Hz. Tal como se muestra en la figura 137. Vale mencionar que

las unidades de medida van aumentando a razén de 1Hz.

PowerFleA

PowerFIeA

Figura 137. Parametro P035
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Parametro P036.*

Fuente de arranque. Establece el esquema de control utilizado para poner en
marcha el variador, en este caso 0 = teclado. Tal como se muestra en la figura
138. Para poder realizar el arranque mediante la tecla de puesta en marcha

integrada en el variador.

0 =

DO
,.¢°~)5> = Xe)

PowerFlcy(

PowerFIeA

'

Figura 138. Parametro P036
Pardmetro P037.

Modo de paro. Establece el modo de parada del motor, en este caso 0 =
Rampa. Tal como se muestra en la figura 139. Para poder realizar el paro del

motor en modo rampa y también borrar el fallo activo.

——

JERE
@&G®H®®S

£ 9 —
/3(1’) S (O

Powerf‘/f:'.v\

Figura 139. Parametro P037
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8. Parametro P0O38.

Referencia de velocidad. Establece la fuente de referencia de velocidad para
el variador, en este caso 0 = potenciometro. Tal como se muestra en la figura
140. Para poder controlar la velocidad del motor con la variacion del

potenciémetro incorporado.

PowerFleA

Figura 140. Parametro P038

C. Conclusiones

e Se configura los parametros del variador dada las caracteristicas de nuestro

motor.

d. Recomendaciones.

e Se debe tomar en cuenta tener el variador en Stop para cuando se configure

los parametros dados con asteriscos para evitar dafios a los equipos.
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4.5: Préactica 5. Configuracion de una red Multidrive utilizando dos Variadores

Poweflex4

Universidad Politécnica Salesiana

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electronica

Manual para la realizacion de précticas — ECUADOR
Préactica 5 Titulo: Configuracion de una red Multldrlve utilizando dos
variadores Powerflex4
Encargado:
Integrantes:
Calificacion:
a. Objetivos

Configurar pardmetros manualmente en los variadores, asignando la direccion
101 y 102 para cada uno respectivamente.

Agregar una configuracion MultiDrive en el arbol de RSLogix 5000.

Desarrollo

Configuracion de parametros manualmente en el variador. En el variador
VDF-UPS-01, se configuran los siguientes parametros basicos para establecer
los variadores en una red DSI.

Pardmetro [P036] - Fuente de arranque: En este parametro se establece el
namero “5”, este valor designa que la sefial de marcha o arranque del
variador sea a través del puerto RS485 (DSI).

Parametro [P038] - Velocidad de referencia: En este parametro se establece el
namero “5”, este valor designa que la sefial velocidad de referencia variador
sea a traves del puerto RS485 (DSI).

Parametro [A103] — Velocidad de transmision: en este parametro se establece
el numero “4”, este valor asigna una velocidad de la transferencia de datos del
puerto RS485 de 34.8k Bits por segundos.

Parametro [A104] - Direccion del nodo de comunicacion: en este parametro
se establece el numero “100”. Este valor se convierte en la direccion del nodo
en la red. Cada dispositivo debe tener una Unica direccién que pueden ser
desde 100 hasta 105.
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Vi.

Vili.

viil.

2.

Pardmetro [A105] — Accion en caso de pérdida de comunicacion: en este
parametro se establece el numero “0”, si existe una pérdida de comunicacion
el variador activara una parada por inercia del motor.

Pardmetro [A106] — Seleccion del tiempo de pérdida de comunicacion: en
este parametro se establece el numero “1”, se establece el tiempo en
segundos, el variador reconoce la pérdida de comunicacion del puerto DSI.
Pardametro [A107] — Formato de Comunicacion: en este parametro se
establece el namero “0”, se establece el modo de transmision de datos, Bits,
paridad y Bits de parada para el RS485 (DSI). Todos los nodos de la red

deben estar establecidos en el mismo ajuste.

NOTAS: Repetir los pasos anteriores para el variador VDF-UPS-02
cambiando el valor de A104 (Comm Node Address) por 101.

Una vez configurado los pardmetros anteriores en el Modulo convertidor DSI
es establecen los Indicadores PORT, MOD, NET A Y NET B en color
Verde, indicando que estan enlazados en la red. Si el Indicador PORT, se

activa de color Rojo, revisar el cableado, y los parametros antes configurados.

@ Allen-Bradley W
.

| Sy

Figura 141. Modulo Convertido Ethernet/DSI, variadores en red

Agregar una configuracién MultiDrive en el arbol de RSLogix 5000. Para
realizar la configuracion del variador de frecuencia de gama PowerFlex 4 a

través del modulo base convertidor de Ethernet a DSI con la finalidad de
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poder ejercer control y realizar I6gicas para su operacion se deben seguir
varios pasos que son:

I. Dentro del Software RSlogix5000, en la seccion arbol del proyecto
(configuracion), hacer clic derecho en la tarjeta Ethernet del PLC vy

seleccionar >New Module.

EIS 10 Configuration
Em Backplane, CompactLogix System
L[ 1789-L32E UPS_TES

| 8 Hew Module..,

Ciscover Modules, .,

Eﬁﬁ CompactBus Local
N WA RELEIS Y

Lo Bl [P117em-0al6ls F Cut Chrl4+
ﬂ [3] 1769-IF4XOF: Gy Chrlec
8 [ 17es-oFzfE L B Faste Chrl-+y
Delete Del
Cross Reference Chrl+E
Properties Alt+Enter
Frink »

Figura 142. Agregar nuevo médulo

ii. Automaticamente se genera una nueva ventana, en esta seccion se debe de
elegir la opcion PowerFlex 4 Class Multi-E, se elige esta opcion ya que se

desarrolla el proyecto con variadores de esta gama.

Select Module Type

Catalog | I odule Dlscuvewl Favurllesl

[Powe Clear Filters Show Filters ¥

Catalog Hurnber | Description | “Wendor | Category -
1426-M5E-& Powertonitar 5000 Allen-Bradley PowerMonitor 5000
20DE PowerFlex 7005e 2 2000V Allen-Bradley DPl to EtheitetAP
200E PawerFlex 700Se 2 400 Allen-Bradley DPI to EtherMet/IP
200E PowerFlex 7005e 2 B00YV Allen-Bradley DPI to EtheiMet/IF
22C.. PowerFlex 400E Allen-Bradley DSl to EtheiNetAP —
22F, PowerFlex 4ME Allen-Bradley DSl to EthertetAP
220 PowerFlex 400N Allen-Bradle DSl to EtherNet/IP

ey

=y

P Drive

AL Drive via 22-COMM-E

PowerFlex 400P-E Allen-Bradley Drive
PoweiFlex 40-E AL Drive via 22-COMM-E Allen-Bradley Drive
PowerFlex 40P-E AL Drive via 22-COMM-E Allen-Bradley Drive
PowerFlex 4-E AL Drive via 22-COMM-E Allen-Bradley Drive
PowerFlex 4-E AL Drive via 22-COMM-E Allen-Bradley Drive

PowierFlex 70 EC-E AL Drive via 20-COMM-E Aller-Bradles Drive:

-
4| | r
Add to Favorites

Close I

43 of 243 Module Types Found

Help |
4

[” Closs on Create Create |

Figura 143. Seleccion del variador

iii. Una vez seleccionado el tipo de variador correcto, se abre una nueva ventana
donde se procede a escribir un nombre con el que se reconocera a la red de
variadores y establece la direccion IP que fue establecida en el convertidos
Ethernet a DSI. Una vez establecido estos pasos hacer clic en >Change.
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Il New Module x|

General® ICDnnschUnI Mudu\elnlul Part Eunhguralmnl Diive I

Type: PowerFlex 4 Clazs Multi-E Multi Drive via 22-COMM-E
Wendar: Allen-Bradley
Parent: LacalEME [ EthemetAddess
Hame: |UPS_DFHVE " Private Network: 192.168.1 I j:.
s Hon =l & IPAddess | 192 188 . 1 11D I
= " Host Hame: I
Module Definition
Series Change |
Revisior 1.8
Electranic Keying: Compatible Module \
Connection: Datalinks
Data Format: 0 Datalinks
Status: Creating aK I Cancel | Help

Figura 144. Seleccion del variador

Aparece la ventana >Module Definition, click en el botén >Drive 0 que se

encuentra en la parte superior de la ventana.

Module Definition® X]|
Pt 1 MEE x| |Drives Input Data Output Data
- Drive 0
Electronic Keying: ICUmPa“HE Madule j
Drive 1 \
Drive 2
Drive 3
If the revision of your drive is not listed: R
- click Create Databaze... button below if dive is onling.
- click ‘web Update... to download the database from
the web if drive iz offline.

To match revision and upload the configuration of an
online drive:
- click Match Drive.

Create Database...l ‘web Update...

Match Drive | 0k I Cancel Help

Figura 145. Elegir driver

Automaticamente se abre una nueva ventana donde se debe elegir el variador

a utilizarse, en este caso se trabaja con el PowerFlex 4 y hacer clic en Create.
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Select Device

Vi.

PowerFlex 4
PowwerFlex 400
i PowwerFles 400P

PowerFlex 40P

PowerFles 4k

Create I

Cancel |

Help

Figura 146. Elegir variador

Se genera una nueva ventana donde se escribe un nombre para el variador y

se elige las especificaciones técnicas del mismo. Una vez seleccionado los

datos de variador, se procede a dar clic en >Create Database.

Vii.

Delete

Crrivve: FowerFlex 4
Mame: IF'F“_A
Dezcription:
Port: IU j
Revigion: IB j I‘I j
Electronic Keying: I j
Diive Rating: 1P 1104 . 25HP =l
1P 110V _28HP -
1P 110V 50HP e
1P 110V 1.0HP
1P 110% 1.5HF
1P 2400 _25HP
1P 2400 S0HP

1PF 240 1.0HP
1PF 240 2.0HP
3P 230 _25HP
3P 230 50HP
3P 230V 1.0HP
3P 230 2.0HP

fel=Relely TRy =)

Create D ataba:

‘wieb Update
|
ak. I

Help

Figura 147. Especificaciones técnicas

Se abre la ventana de RSLinx donde se elige la tarjeta que convierte los datos

de Ethernet a DSI, pare que inicie la creacidn de la base de datos a partir de

los parametros del variador.
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Connect To Drive

¥ Autobrowse | Fefiesh I Irg =
5 =0 workstation, ROCKWELL-676328
3?3,- Linx zateways, Ethernet DSl ’

El-g% AB_ETH-2, Ethernet 192.168.1,0, 192.168.1....
192,168,110, 22-COMM-E, 22-COMM-E 22-COMM-,., 1769-L35E ...

Lzl
: B 192,168,1,172, 1769-L35E Ethernet Port, 1760-L3!
@5 UPS, Ethernet: \

Browsing - node 192 168.1.172 found

K ol
al3 I Cancel |

“

Figura 148. Convertidor Ethernet/DSI conectado en la red Ethernet

viii.  Aparece una ventana de consulta, ;Continuar con la creacion de una base de

datos? hacer clic en Yes.
]

Creating a database could ake several minutes during which time
! wou will not be able ta perform any other RSLogix 5000 operations.

After completion of database creation wou must clase this Madule Definition
dialog and close the the Madule Propetties dialog and reopen before the
newly created database can be used.

Continue with database creation {/M)7

es Mo

Figura 149. Base de datos

iX.  Se genera una nueva ventana donde se debe de elegir por Default el idioma

Ingles, después hacer clic en OK.
x

Please select the desired languages to create from the drive,

¥ English

The drive does not support automatic changing of languages.
I vou would like to create a database in anokher language,
please change the language parameter in the drive, Click OK
to create a database in the drive's current language,

(o] 4 I Cancel | Help |

\

Figura 150. Elegir idioma

X. Una vez realizado los pasos anteriores se inicia con la creacion de una base de

datos. Con la creacion de la base de datos.
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Creating Device Database File x|

Connection: ROCKWELL-8763281AB_ETH-24192.168.1.110

Conarain. 104 R
Paramster: 23 Yalug: 0
Total Parms: 118 Text: Resarved
18%
Elapsed Time: 156 ms Samples Read: 22
Average Time: 210 me Total Elapsed Time:  4.625 sec

Figura 151. Creacién de una base de datos

Xi. Realizar los pasos 4 al 10 para generar la base de datos del variador VDF-
UPS-02

Xii. Una vez realizada las la configuracién de ambos variadores en la ventana se
puede acceder a los parametros de ambos desde el arbol del proyecto, donde
se creo la referencia de uno de los variadores. Dar clic derecho >Propiedades

para ingresar a las sus configuraciones.

Cﬂ, Predefined
3 Module-Defined
(23 Trends
-5 {0 Canfiguration
E-m Backplane, CompactLogix System
[0 17659-132E UPS_TES
[ P 1769-L32E Ethernet Port LocalEME
£z Ethernet
‘ 1769-L32E Ethernet Part LocalENE
‘o ] PowerFlex 4 Class Muli-E UPS_DRIVE

E{jﬁ CompactBus Local \

Figura 152. Icono de Variadores en la red

xiii. ~ Aparece una ventana desde donde aparecen los variadores que estan
configurados en la red MultiDrive, desde esta ventana se puede acceder a los

parametros de cada uno de los variadores asi como de la tarjeta Ethernet/DSI.

General | Connection | Module Info | Port Configuration Diive |

=== o | DivesMot Comected | For 0011

= B UFS_DRIVE
E-B] 0FowerFles 4
$) Parameter List [
1 PowerFlex 4 L] PowerFlex 4
5 22-COMM-E [Multi-Drive]
1P 240V 1.0HP
Powverficy
Port: O
Revision: 6.001
< | M
Status: Offfne ok | cancel | e | Help

Figura 153. Variadores configurados en la red DSI

xiv. Al abrir los pardmetros de uno de los variadores, se muestra la Lista de

parametros configurados en dicho variador.
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Il Parameter List - PowerFlex 4 - UPS_DRIVE x|

Parameter Group: [[£9) 41 Parameters

D¢ [name vdue  «[unts_[mtern... «[n e
CutpL Freq 0.0z 00 9%
Commanded Freq 0.0 00 s
OutpLE Current 0.00 A 0 3
Outpit Voltage i 0.0 4

e 0 00 43
4000000, 0000000, 0000,
99
3
95
99
0.0 000 0
255
0000mD. 00000000, 000G,
00000D. 00D00D. . G000,
000000, 0000000D. . 00000,
0.00 000 99.99
0 0 eoon
0 *Hioh 0 sos
LN, WA, i
0.0 0.0 9%
00 00 om
c 12
2 2 2 2
60 Hz @ i 240
154 1 o 72
0.0 He 0o 2400
60 He 2 240
Comm Port: Keypad  Comm. 5d|
f >

Pirt.. | [Parameter Help] Bl Hep |

Figura 154. Parametros del variador 1

XV. Para constatar la creacién de la base de datos para ambos variadores, en el

>Controller tag se puede visualizar datos referentes a los ellos.

1oy o i
8:1763_IF4OF
48:1769_IF4XDF..

[ Local 4C AB:1763_0F2C0
[l Locat4:| 4B:1769_OF2::0
40 8:1763_0F20:0
[+ UPS_DRIVE! B:Poweiflesd_7
[+ UPS_DRIVED 8 PonerFlesd_3
3
[ [+ ]\ Montor Tags A Edit Tags // [l
SLogix 5000 - UPS_T... 1 11.bmp-Paint | B st Classic Gateway ...

Figura 155. Verificacion base de datos creada

C. Conclusiones

e Se concluye que al realizar una correcta configuracién de los parametros se
puede establecer la comunicacion estable con los variadores, accediendo a

sus valores de parametro, asi como sus valores de control y referencia.

d. Recomendaciones

e Para realizar esta prueba el Convertidor Ethernet/DSI previamente debe
realizarse la configuracion del médulo a la red Ethernet.

e Revisar que los cables de comunicacion DSI estén conectados a la red.
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4.6: Préctica 6. Disefio de aplicacion HMI para Panel View Plus 600

Universidad Politécnica Salesiana
Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electronica
Manual para la realizacion de précticas

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

—ECUADOR
Préactica 6 Titulo: Disefio de aplicacion HMI para Panel View Plus 600
Encargado:
Integrantes:
Calificacion:

a. Objetivos

e Creacion de un proyecto en Factory Talk View Machine Edition para un
PanelView Plus 600

e Realizar la configuracién del Rslinx Enterprise para enlazar las variables del
PLCL35E

e Desarrollar pantallas, asignacion de tag, animacién de objeto
b. Desarrollo
1. Crear un Proyecto para desarrollar una aplicacion en Factory Talk View

Machine Edition. A continuacién se detalla los pasos a seguir:

I. Iniciar el software FactoryTalk View Studio en la ubicacion que se muestra

en la figura
é Internet Explorer __J Mis documentos
:Fl" RSLogix 5000 ’, pocu clentes >

F: i
% o Classic

a RsLogix 500 English

B wonor v

Figura 156. Iniciar el software Factory Talk View Studio

ii. Una vez abierto el software, seleccionar >View Machine Edition, luego

presionar >Continue.
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Application Type Selection x|

FactoryTalk Viewtudio ()

Select the type of application you would like ta configure

e = =]

Wiew Site Edition wigw Site Edition Wigw Site Edition Wigwr Machine Edition
(Metwork Distributed)  (Network Station)  (Local Station)

Figura 157. Iniciar View Machine Edition

iii. Una vez abierto el software, seleccionar New y asignar un nombre en

Application Name > Create

[New/Open Machine Edition Application

Language: | Expaficl Ecuadar), esEC =l

e izt concel |

Figura 158. Iniciar View Machine Edition

iv. Una vez que se ha creado el proyecto se muestra el ambiente de desarrollo de

FactoryTalk View Estudio.

Bractoryt Studa - v i
Fle Viw Appicalion Tods Wndim b
CEEI- 2R
E)
= @ weealssreal
Bl TESES_UPS

-
@trcio| 1) Gmnmerto - ewosch .. |[ 1 Factary Tk view st BE [-8A99" 20

Figura 159. Ambiente de desarrollo de FactoryTalk View Estudio

V. A continuacion se realiza la configuracién de la pantalla con la que se
desarrolla el proyecto actual. Doble Clic en Project Setting.
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@FactnryTalk Yiew Studio - ¥iew Machine Edition

File View Application Tools  Window  Help
|mE2De2E = | acE
A

=] Local [S5T54)

= TESIS_UPS

=8 TESIS_UPS

Ela Suystem

Project Settings
&= Runtime Secur

Diagnostics List 568
Global Connections

...... Startup
I'_—'Ia HiI Tags

L @ Tags
Ela Graphics

Displays
Global Objects
X Spmbol Factom

E Libraries

: Images

DLl

Figura 160. Configurar una pantalla

Vi. Al ingresar en Project Settings, se mostrara la siguiente pantalla donde se

selecciona el modelo del PanelView con el que se trabajara

Project Settings - /TESIS_LIPS/ =10lx]

General | Runtime |

Project windaw size : IPVF'Ius 7001000 [E40:480] j

\Widih .| PVFlus 70071000 (B40+480) :
90 PyPlus 1250 (8004600)
]

PWPlug 1500 [1024:768)

Height : FYPlus Compact 4004600 [320x2
SNt PYPIUs Compact 1000 (640x480)

Please save A

Froject Windd 1E280“1 024

Flus Compact Listom size

Any unzaved Alarm Setup changes will be lost if the
Project ‘Window Size setting is changed from a
Paneliew Plus to Parnelview Plus Compact terminal,
Of WiCE VErsa.

] I Cancel | Help |

Figura 161. Eleccion del modelo de PanelView

2. Configuracion del Rslinx Enterprise para enlazar las variables del PLC L35
E. Esto se realiza con el fin de que las variables configuradas en el automata
puedan ser utilizadas para la animacién de los objetos en la aplicacion del

panel.
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Doble clic en >Comunication Setup

Explorer - TESIS_UPS x
-~

=- El HMI Tags
| @ Tags

EI a Graphics

=8 E Dizplays

{5 [aLARM]

=] [DIAGNOSTICS)
=] (INFORMATION]
=] ALARMAS

IE] IMICIO

=] PRINCIPAL
|E] TEMENLCIAS
E Global Objects
T Symbal Factory

I:I--@I Libraries
-] Images

--[#] Parameters
. Local Meszages
B a Alams
- @ Alarm Setup
B- a Information
----- % Information Setup
R Information Messages
Ela Logic and Corntral
| L8 Macros
E| a Data Log
. P DataLog Models
=3 RecipeFlus
o {if RecipePlus Setup
RecipePlus Editor
=R % R5Linx Enterprize
Elﬂ Communication S etup
-2 System \ ™
\

Application J Corrunicaions J

Figura 162. Configurar Comunication Setup
ii. Con el fin de configurar una nueva conexion (Shortcuts), desde donde se
realiza un enlazar con la CPU previamente configurada en Rslinx Classic.

Seleccionar >Add.

@ FactoryTalk ¥iew Studio - View Machine Edition - [Communication Setup - RHA:/SLocalTESIS_UPSMSLinx Enterpri:

Iﬂﬂ File Wiew Application Tools Window Help

S D@ A - anE
.'?ﬁuts
ics Li @ Remove

[

Diagnostics List Setup
Global Connections
Startup

r_'l-E] HHl Tags

...... g Tags

L—_I--a Graphics

Dizplays

5] [ALARM]
[DIAGMOSTICS]
[INFORMATION]
ALARMAS
INICIO
FRIMCIPAL
~[E] TEMENCIAS
m Global Objects

1;1 Symbal Factary

I:I--@I Libraries

B Pew_Shortcut

Figura 163. Creacion de un Shortcut
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iii. Una vez que se ha creado el shortcut, lo siguiente es seleccionar la CPU con
la que se pretende realizar la comunicacién. Una vez seleccionado se da click

en el boton >Apply para establecer la CPU.

Devics Shortcuts Design [Lecal] | Runtime (Target) |
_Remove | A | Copy from Desin to Runtime
# Mew_Shortcut =] El R5Linx Enterprise, S5T5A

£ 1759-A17, Backplane
@5 Etherlet, Ethernet
B8 192.16&.1,10, Ethernet Bridge (1769-L35EY, Ethernet Bridge {1769-L35E)
[B 152.168.1,67, PanelView Plus 600, PanefView-Flus 1
B 192.168.1,172, Ethernet Bridgs (1763-L35E), Ethernet Bridge (1769-L35E) 1
B s o System 2

Mode: Online Mok Browsing

Figura 164. Establecer CPU con la que se realiza la Comunicacion

Iv. Una vez configurado el Shortcut se procede a dar click en > Copy fron
Desing to Runtime. Esto se realiza con el fin de copiar la configuracion en la

aplicacién gue sera cargada en el PanelView 400.

Design (Lol | Runtime (Target) |

l Copy from Design to Runtime ]

' RSLin Enterprise, SSTSA
-89 1789-A17, Backplane
El-&5 Etherhat, Ethernet
BB 192.168.1.10, Ethernet Bridge (1 769-L35E), Ethernet Bridge (1769-L35E)
G-l 192.168.1.67, PanelView Plus 600, Panelview-Fius 1
El-B® 192.168.1,172, Ethernet Bridge (1769-L35E), Ethernet Bridge {1769-L35E] 1
EI@ CompactLogix Systern, CompactLogix: System 2

Tae

Mode: Cnline Mok Browsing

Figura 165. Copy fron Desing to Runtime

V. Realizados todos los pasos anteriormente detallados se procede a dar >OK

para que el shortcut quede finalizado correctamente
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) FactoryTalk View Studio - View Hachine Edition - [Communication Setup - RHA #/SLocaUTESIS_UPS/RSLinx Eterprise]

@l Fle View Application Tools Window Help
EAE-
Explorer - TESIS_UPS
Diagnostics List Sehup
Global Connections
Startup
-E3 HMI Tags
¥ Tas
-3 Graphics
=] Displays
5 (aLanm)
5] IDIAGNDSTICS]
5] INFORMATION]
] ALRMAS
/g mcio
5] PRINCIPAL
-[Z] TENEMCIAS
Global Obiects
Symbal Factory
(-{ag] Libraries
B Images
[# Parameters
Local Messages
3 Alams
B Alam Setup
£ Information
& Informalion Setup
B} Information Messages
+E3 Logic and Cartidl

£ Data Log Modsls
3 RecipePlus
FiecipoPlus Setup
FiecipeFlus Edior
B RsLinkErterprise

‘gl Communication Setup
£ System

Application | Gerriuriczos

-
-8/ x
Device Shorteuts Design [Local) ‘ Rurtine (Target) ‘
»
1l _emove | i | Copy from Design to Runtime
# New_Shortcut | -2 RaLin Enterprise, 55754
1783-417, Backplane
Etherfiet, Ethemet
192.168.1.10, Ethernet Bridge (1769-L35E), Ethernet Bridge (1769-L35E)
E 192.168.1.67, Panelfiew Plus 600, Panelview-Plus 1
-0 192.168.1.172, Ethernet Bridge (1769-L35E), Ethernet Bridge (1769-135€) 1
- CompactLogix System, Compactlogix System 2
0, 1765-(35EjR, UPS_TES
3, Local Adapter, VAL769/4
Mode: Onine Mot Browsing
Offine TagFle | Erouse... |
Shortcut Type |Processor =

] |rtis pathis currently sssigned to the selected shortcut.

p—
| T el v el

%!@RSLE Shared Services v5.60.00 has started.

J(Goa) (eenl]

Figura 166. Confirmacion de creacion de ShortCut

3.

pasos a seguir para la configuracion de pantallas asi como creacién de

variables y animacion de objetos.

Desarrollar pantallas, asignacién de tag, animacion de objetos. Se detalla los

I. En el arbol del proyecto dar clic derecho en >Display, seleccionar >new.

realiza la animacién de objetos agregados en la pantalla que requiera la

aplicacion.

@DFactDryTalk Yiew Studio - Yiew Machine Edition

File Wiew Application Tools Window Help
| = =0 e 2E]|- |

=] @ Local [S5T54)
- TESIS_UPS
= TESIS_UPS
H-23 System
@ Project Settings
- Runtime Security

o Diagnostics List Setup
- Global Connections
o Startup

23 HMI Tags
g Tags
B3 Graphics
= @ Dig

Add Companent Into Applicat
Import and Export...

[x]

E Global Dbjects
o Symbol Factary
(] Libraries

- E Images
[ -

Figura 167. Creacion de nueva pantalla

Se mostrara una pantalla en blanco donde se agregan los objetos, graficos y se
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(@) FactoryTalk Yiew Studio - View Machine Edition

Fle Edit View Objects Arrange Animation Application Tools window Help

|@Es|D= 2k = |(peE o[ s EEHHETIVBHTE LR QD]
RO ABE S COZNDADD IR oREcRDEE R W
HuEnNRPHe = ) v2aF2 EFDRLAESO0EBEGHS

7= Untitled - /TESIS_UPS// (Display)
1 & Local (55T54]

= fig TESIS_UPS

-8, TESIS_UPS

3 System

Froject Settings

& Runtine Secuity

{7} Diagnestics List Setup
Global Cannections

i[5 muwenosTICS]
5] INFORMATION]
2] MAIN
[ Global Obiects
&, Symbol Fastory

1 ibraries

Figura 168. Nueva pantalla

iii.  Parapoder ingresar graficos predeterminados, elegimos el icono de >Symbol
Factory. Al seleccionarlo se mostrard una ventana con objetos comunmente

utilizados en el disefio de pantallas de procesos industriales.
rla VEERETVSHEN DR AQADE S |

TR EToBEcomRIEEEEHEDE W E)
AT2EEEHESRSOTRSESS

= Untitled - /TESIS_UPS/ / (Display

»Le Symbol Factory - Tank 1
File Edit Yiew Options Help

~ Pieview (252 x 112 pixels] | Symbols

" Cateqories

Mokars

Mature
Metwiarking
Muclear
COperator Interface
Pariels

Feople

Pipes

Plant Facilities
Pawer

Process Cooling
Process Heating
Pulp & Paper
Pumps

Safety

Scales
Segmented Pipes
Sensors

Tank Cutaways
Tarks

Figura 169. Agregar objetos Predefinidos

iv. Para realizar configuraciones de colores, estilos, se debe dar Clic derecho
sobre el grafico deseado, elegir >Propiedades, a continuacion se muestra una
pantalla donde se podré realizar todas estas modificaciones a sus propiedades
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Propiedades de Polygon ﬂ

General | Commot |

Line style: Line width:
ISolid 'l W Fore color |1

Back style:

ISolid 'l W Eack color

Pattern style:

Mone - B Fattem calar

Aceptar I Cancelar | Aplicar | Apuda |

Figura 170. Propiedades de los objetos predefinidos

V. Se crea la pantalla del proceso del proyecto actual, con los objetos

predisefiados

MODULO PROGRAMABLE | 02/03/2015
21:33:57

INICIO PROCESO | TENDENCIAS ALARMAS

Figura 171. Pantalla del proceso

Vi. Se crea un boton con el fin de realizar la activacion de una de las bombas
desde la pantalla. Al seleccionar el boton en la pantalla se arrastra para crear

el botén con el tamafio deseado

stion Application Tools Window  Help

Q| »(a] o Qaacd
AODAORRoaEcmhEmREHED R % %
4P~ & Fiowen NEME SO RS ESS @

1D MODULO PROGRAMARLE | 02/03/2015
a 21:33:57
TQO1 TQ02

Figura 172. Creacion de Un boton
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vii. Al crear el boton aparece una ventana de configuracion desde donde se puede

cambiar sus propiedades segun el requerimiento de la aplicacion

Propiedades de Homentary Push Button

General | Statss | Common | Connestions
Appesiance
Bordsr syle Border width
g [#] Border Uses Back Color
Raised v| [+ p—
ighlight color
Back stle: o
Sold v
Shape
Reclangle |
Button settings
Buttan action
@Momalpopen O Nomaly closed (O Viaue
Held tine;
BUmec  |w
Teuehmeas
Horzontalmargin: ~ Vlical margin
0 0
Oter
[] Audio

Figura 173. Pantalla de configuracion de un Boton

viii  Para configurar un Tag se accede a la pestafia de >Connection

Propiedades de Momentary Push Button =2
General | States Enmmnn-
Appeaiance
Border stle: Border width:
v Border Usss Back Color
Risised v [+ SR
! ighlight color
Back stle: e
Solid -
Shape:
Ficctangle -
Button seltings
Buiton st
@ MNomalyopen O Nomall closed. (O Vialus
Hold tine:

250 msec hd

Touch margins

Harizantal margin: Vertical margin:
0 0
Other

Audio

Figura 174. Pestafia de configuracion de tags

IX Se mostrara la siguiente ventana, para acceder a las variables del PLC se debe

seleccionar en >Tag el recuadro “...”

Propiedades de Homentary Push Button

General | States | Common | Connections

Mame Tag / Expression Exprn

Indicator +

Figura 175. Ventana de configuracion de tags
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X Se mostrara la siguiente ventana donde se selecciona la variable de el PLC
Online, que se desee insertar, esto se realiza desde el Shortcut antes
configurado. Para esto se dar clic en la direccion >TESIS_UPS

>New_Shortcut>Online. Al seleccionar la variable se da clic en >OK

& Taz Browser ? X
Select Tag
Folders Contents of ':Nen_Shoncut/Onine’

=l 5 TESIS_UPS A wame Access Rights Description ~

=+ New_Shortcut a Readwrite

[ g Dia“l"““[ Ttems A1_UPS 00 Readwrie

P EE S‘TMT A1_UPS_0l l Readifirite
F—

IS T

-3 auto_PIDL = eocute

= Readitiite

- Locali 1] i
- Local:2:C C¥_Tq N1 Readwrite

-1 LocaliziT Cv_TQ_nz Readwrite

%1 Lacalzio Do RS 1t -
S L eesine (63 5

Rehesh All Folders Tanq filker: <Hone> -

Selected Tag
New_ShoiteutOnline

Hame area: /

ok | [ Concsl | [ Hel,

Figura 176. Seleccion de variables

xi Se realizan el paso anterior para la asignacion de variables a los objetos que

deseen ser animados en las pantallas.
C. Conclusiones
e Se concluye que con la correcta configuracion de un shortcut , se puede
acceder a las variables de un autémata de forma transparente y directa, es

decir las animaciones se ejecutan cuando hay un cambio en el las variables
del PLC

d. Recomendaciones

e Es de suma importancia realizar primero la configuracion de una red en el

software RSLinx Enterprise.
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4.7: Practica 7. Disefio de aplicacion para un Sistema SCADA

Universidad Politécnica Salesiana
Sede Guayaquil
Carrera Ing. Electronica

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

Manual para la realizacion de précticas — ECUADOR
Practica 7 Titulo: Disefio de aplicacion HMI para un sistema SCADA
Encargado:

Integrantes:
Calificacion:
a. Objetivo General

e Desarrollar una aplicacion para un Sistema SCADA utilizando FactoryTalk
View Studio, para controlar y monitorear variables relacionadas a éste

proyecto.

b. Objetivos Especificos

e Creacidn de un nuevo proyector en FactoryTalk View Site Edition

e Configuracion del servidor (RSLinx Enterprise)

e Creacion de Pantallas, agregar objetos, creacion de botones de navegacion
entre pantallas, animacion de objetos

e Configuracion de Servido de Alarmas

e Agregar Process FacePlate

e Conclusiones

e Recomendaciones

C. Desarrollo

1. Crear un Creacién de un proyector en FactoryTalk View Site Edition
I. Iniciar el software en la ubicacién >Inicio>Programas> FactoryTalk View
Estudio
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-

g Launch Intermet Explorer Browser _
&

M HAccessaries

Pragrams
DriveTools »
y D L 3 ; :
{3 <) SOCEmEnEs Microsoft Office 3
o , Rockwell Software 3
ettings
@ Fa L
I‘) Search 3 ﬁ R5Lagix 5000
w |Factory Talk Yie

t)) Help and Support

=] Run..

@ Shut Do, ..

Figura 177. Iniciar el software Factory Talk View Studio

Al iniciar el software aparece una ventana de seleccion donde se elige el
icono del tipo de aplicacion que se desea desarrollar. Para ésta aplicacion se
establece Local estation, que desarrolla todo los servicios de un sistema
SCADA en una tnica PC.

Application Type Selection ll

FactoryTalk View Studio (1))

Select the type of application you would like to configure:

& =]
. e
View Sike Edition View Sike Edition Vigw Site Edition Wigw Machine Edition
(Metwork Distributed)  (Mebwork Station) (Local Stakion)
Contirue I Exit |

Figura 178. Iniciar View Machine Site Edition (Local Station)

Aparece una pestana con dos opciones. La opcion >Existing que es el lugar
donde se almacenan las aplicaciones que estén almacenadas en la Pc. La otra
opcion es >New, se utiliza para el desarrollo de y creacion de nuevas
aplicaciones de sistemas SCADA’s.

Hacer clic en >New. En >Application name, se establece el nombre de la
aplicacién, en >Lenguage, se selecciona el lenguaje con el que se

desarrollara la aplicacion. A continuacion dar clic en >Create.
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New/Dpen Site Edition (Local Station) Application x|

New | Existing |

ipplication name; ITES_UPS

Description:
Language: I English United States), en-S j
Impott... |

Figura 179. Crear nueva aplicacion

Una vez creada la aplicacion, aparece el ambiente de desarrollo de
FactoryTalk View SE. En la parte izquierda de la ventana se encuentra el
arbol del proyecto. En la parte superior aparece un menu de herramientas

comunes en Windows.

@)1 actery ol icw Studio - Vicw St Edin (Lacal Station)
Fle Vow dsibgs Tous Wadm Heb

FEO DeElo mar

SLIE)

5 & Local RICKWELL&7E22i]

[T
e @ oruetrncine | G esiogeso0n- . | [ vt s [ vactaryrate i (3] Aprege Proces. | 3 crese .. | e @racten #2.c.. | QHE D% 10 B cmm

Figura 180. Ambiente de desarrollo de FactoryTalk View Studio

Configuracion del servidor (RSLinx Enterprise)

Se crea un servidor RSLinx Enterprise Dentro del Software FactoryTalk
View Studio, con la finalidad de acceder a las variables de lecturas y escritura
en tiempo real contenidas en el PLC L35E, para su configuracion se realizan
los siguientes pasos:

112



I. En la seccidn arbol del proyecto seleccionar el icono del nombre del proyecto,

en este caso se llama TES_UPS, hacer clic derecho y seleccionar de acuerdo

con la siguiente imagen.

RSARODCOLNUA DD RSB aBE #i
wplorer - TES_UPS H

B :_;‘; Local ROCKWELL-ATAIZ0)

Acd Mew Server #] Rochell Automation Device Seever (R5Line Enkerprisa),..
) . OPC Data Servet..,
oF seaurty.. Tag Alarmn and Event Server.,,
© Properties...
=l Graphics
= E Dispilays
] TaNOUES
=] Global Objects

Figura 181. Configurar Servidor Rslinx Entrerprice

ii. Se abre una nueva ventana donde se debe ingresar el nombre del servidor a
configurar, en este caso se coloca el nombre RSLinx Enterprise luego hacer

clic en OK tal como lo muestra la siguiente imagen.
x

General IAlmmt and Events |

Computes hosting the RSLink Enterprise server

||.-1:-- ot

) o= | |
~—_"

Figura 182. Establacer nombre del servidor

iii.  Automaticamente se genera en el arbol del proyecto Communication Step,

donde aparecen los controladores para su comunicacion.
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_ﬁFactoryTalk ¥Yiew Studio - Yiew Site Edition {
File Wiew Settings Tools ‘wWindow Help

|FEs|oEe|o|anE

Ko zsacOzNaAl

=] @ Local [ROCKWELL-876328)
=-fs TES_UPS
i3 Runtime Security
= E RSLinx Enterprize

[ o) Commurication Setup
-8 TES_UPS
53 Spstem
: {ZI Command Line
29 HMI Tags
: g Tags
Graphics
= E Dizplays
“[g] TANOUES
Global Objects
go_banner_superior

Figura 183. Configuracion de Comunicaciones

Iv. En el icono Communication Step hacer clic derecho y seleccionar Open tal
como lo muestra en la siguiente imagen.

[ File View Settings Tools Window Help
|=FE8&|0=k|o |sn @
ko msacoe e Al
El & Local [ROCKWELL-876328)

- TES_UPS

&= Runtime Secuity
-84 RSLinx Enterprise

R
I Spstem
Command Line
23 HMI Tags

Figura 184. Abrir la Configuracionde Comunicacion

V. Se genera automaticamente una ventana donde aparece el ambiente para la

configuracion la red de comunicacién de los dispositivos.

Setup - RNA://$Local/TES_UPS/RSLink Enterprise]

[~ Device Shorkcuts

P
Femove | Apply rimary |

ERCNroLin Eriterprise, ROCKWELL-876328

-8 1783-A17, Backplans

—Device Shortcuts Primary
Remove | | Apply EBCIRrCLin: Enterprise yoe
-8 1769-A17, Bar

Add Driver
Properties

Figura 185. Agregar un enlace de comunicacién

Vi. Hacer clic derecho en el icono RSLink Enterprise y seleccionar Add Driver
tal como lo muestra la siguiente imagen.
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Vil. Aparece una ventana para seleccionar el tipo de protocolo a utilizar para la

comunicacion en este caso seleccionar Ethernet.

Add Driver Selection x|

Available Drivers

Serial DF1

DH+ [1734-PKT, 2711P-RNE, 27F11P-RNE]

DH435 [1784-PKTX, 2711P-RNE]

Serial DH485 (including 2711P-RN3, 2711P-RN22C)
Femote /0 [1784-PKT, 2711P-RHE]

Remate /0 [2711P-ANT - PYPlus 400/600]

ControlNet [1784-PCICIS), 2711P-RH155)

ContralMet [1784-PKTCS, 2711P-RN15S, 2711P-RN15C)
DeviceMet [1784-PCIDS, 271TP-RN10H, 2711P-RN10C)

akK I Cancel | Help |

Figura 186. Configuracion de enlace Ethernet

viii.  Se genera otra ventana donde se debe de ingresar un nombre del protocolo a
usar y hacer clic en OK.
]

General | Advanced I

Narne IUF'S_Logi:J

Ok I Cancel | Apply | Help |

Figura 187. Establecer Nombre de enlace

iX. Se crea una icono con la configuracion del protocolo Ethernet. Hacer clic
derecho y seleccionar Add device.

Frimary |

- R5Linx Enkerprise, ROCKWELL-§76325
- 1759-417, Backplans

B

Delete
Show All Devices
Start Browsing

Properkies

Figura 188. Agregar dispositvo

X. Se genera una nueva venta donde se debe de elegir primero la direccion IP.

del dispositivo a comunicar, en este caso seleccion EthernetlP Devices.
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Add Device Selection x|

Available Devices
i GenericDevice, Genetic Device From EDS File

=1 L CUNErniet PLC devices
[ 5 Ethernet SLC devices
[#-E5] MetENI-connected PCCC devices

EDS File: I

K | Cancel | Help |

Figura 189. Ethernet IP

Xi. Seleccionar la tarjeta Ethernet Bridge que pertenece a la CPU utilizada en el

actual proyecto.
|

Auailable Devices

[‘ 1732E-I616M1Z50E0R, 1732E-IB16MI250EDR 16 DC InM1Z d

- 1799ER-IQ10X0Q10, 1799ER Expandable 24 DC InfOut Saurceys

[ 1732E-16CFGMIZQUWR, 1732E-16CFGMIZQUWR L6 DC Inj/Out
1732E-12x4M12QC0R, 1732E-12x4M12QCDR DC 12In/40ut
1732E-16CFGMI20CR, 1732E-16CFGM1ZQCR 16 DC InfCut

-0 1766-EMET/A
[=- B8 Ethernet Bridge (1769-L35E) i
- Ethernet Bridge (1769-L35E), Major Revision 19

S 1783-BM3065L, 1783-BMS06SL Stratix 5700

11l 17RR-AMSNASL 1 7RA-RMSNASA Shrativ 570 | _'LI
3

ED3 File: I

oK Cancel | Hep |

Figura 190. Seleccion de tarjeta Ethernet del PLC L35E

xii.  Se genera una nueva ventana donde se establece la direccion IP del PLC y se

elige su posicion fisica en el Rack en Slot, luego hacer clic en OK.
]

General |

Mame IElhElnel Bridge [1769-L35E)

Addlessl 192 0168 . 1 172
SIulIE hd

i

ok I Cancel I Apply | Help

Figura 191. Direccién IP del PLC L35E

xiii.  En la siguiente figura ya se observa la CPU configurada en la red.
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Primary |

EI@ RSLinx Enterprise, ROCKWELL-876325
#-E3 1769-A17, Backplane
% Etherlet, UPS_Lagix
-1 192,168.1 \172, Ethernet Bridge (1769-L35E), Ethernet Bridge {1769-L35E)
Eﬁ CampactLogix System, CompactLogix System 3
1, 1769-L35E4, UPS _TES
b E %, Local Adapter, VA1765/4

Figura 192. Direccion IP del PLC L35E

Xiv. En la seccién del dispositivo seleccionar Add para colocar el nombre de la
CPU en este caso es UPS_APP.

Device Shorkouts ———————————
|7 P.I:Idl HEmave | Sl |
Y

Figura 193. Agregar ShortCut

XV. Hacer clic en UPS_APP en la seccidon del dispositivo, luego seleccionar en la

seccion Primary el PLC (1769-L35E) para establecer la comunicacion.

Dievice Shorteuts Frimary |
R tppl
ﬂl ﬂl 1B RLin Enterprise, ROCKWELL-676325

5 1789-417, Backplane
(&5 Etheriiet, LPS_Logic
=R 192,168.1.172, Ethernet Bridge (1769-L35E}, Ethernet Bridge {1769-L35E)

Eil @ CompactLogix System, CompactLogix System 3
0, 1760-L35E )4, UPS_TES
B 3, Lacal Adapter, V3176374

a [Ips_ApP Apply pending edits to selected shorteat,
- Primary path edited

Figura 194. CPU Configurado en la red

xvi.  Automaticamente se abre una nueva venta de confinacion, luego hacer clic en
YES.

RSLinx Enterprise =

ou've made the Following changes to the shorkcut 'UPS_aPP':

Primary path edited
- Old:
- Mesw: CompactLogiz Syskem 3, UPS_TES

Press Yes to apply changes. Press Mo ko discard changes.

Yes Mo |

Figura 195. Confiramacion de configuracion

xvii.  Por ultimo hacer clic en la parte inferior derecha del software donde de OK

para terminar con la configuracion del servidor.

117



|
&l (] I Ear‘u:ell ‘Jerif_l,ll Helpl

Figura 196. Establecer Configuracion

3. Creacion de Pantallas, agregar objetos, creacion de botones de navegacion
entre pantallas, animacion de Objetos.

I. En el arbol del proyecto en >Graphics, clic derecho en > Display, >New. Se

realiza la creacion de una nueva pantalla.

B Z Local (ROCKWELL-876328)
=-fln TES_UPS
& Runtime Security
= TES_UPS
=3 System
"..[53 Command Line
= HMI Tags
i g Tags

= Eﬂ Graphics

[ Glot

i Sym  Add Component Into Application. ..

E Librz  Import and Export...

-E Images
[# Parameters

-0 Recipes

BB Local Messages

2% Trend Templates
5& Trend Snapshots

Figura 197. Crear nueva pantalla

ii. Con el icono de “Guardar” en la parte superior izquierda del programa.

Aparece un recuadro de confirmacion, donde procedemos a dar clic en >YES.

)1 octoryTole i St View Site hilmn(ux stm) = L
Fle Edt Vew Zetthgs Qbjec Arrangs pnation  Jooks  Window

mua D&lE|o mng\ H \.umw HusHDaaeensEE ||
%ﬂf‘of&\“xDODEGQQ@Ee*EEmB}'@Uﬁ@uE‘+x«x4»vAvtmuﬁﬁ'ﬁCImE

Giobal Objects
(2] 9o_banner_superior
- Symbol Factoy

Figura 198. Guardar una pantalla

iii.  Aparece un recuadro donde permite agregar un nombre a la nueva ventana
creada. Este caso se crea la pantalla con el Nombre “Tanques”.
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sove x|

Component name:
lTANQUESI

ok | Cancel |

Figura 199. Establecer nombre de pantalla

iv. En la pantalla nueva se crean objetos desde la libreria. clic derecho en
>Symbol Factory> Open. Para este proyecto se crean los objetos para disefiar
la planta de control de nivel en dos tanques.

ISR =)
H,i'o Ao OO0 N e T e ) : Spmbols W cow [ Options

A >a [] |

=) & Local [ROCKWELL-876328)

o i TES_UPS | i
i & Runtime Security . ;I
Banel =
atogotes

=, TES_UPS
=29 System
: Caommand Line
=23 HMI Tags
g Tans
Ea Graphics
= m Displays
"-[2] TANDUES
[ Global Dbjects
f E Qo_banner_superior

ek corbof=—
- fa] Librari
B Images
--[# Parameters
0 Recipes
= {E Local Messages
@ Trend Templates anks =

Figura 200. Symbol Factory

V. Una vez arrastrados los objetos en la pantalla, se unen los dibujos para darle
forma al proceso. Para este caso creamos el disefio de la planta que se
construyo en el presente proyecto.

ol
t 2
)
g |
- "

Figura 201. Objetos de Symbol Factory agregados en la pantalla

Vi. Se agregan los botones de navegacion de pantallas. Para esto se crea un botdn

desde la barra de objetos.

@Fa:tury'{alk ¥iew Studio - View Site Edition (Local Station) - [2 PROCESO v - /TES_UPS// (Display}]

[ Eile Edt Wew gSettings Objects Arwange Anmation Inols Window Help

FEe | Dselo@cd || s 2@ IO LRRARD!

RO ABDCOZNRADOo RSB RSB S % BEDE = g EHm

LE+TH= ) vAz:@Q&%@@Eg;@asﬂs@@
\

Figura 202 Crear un boton
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vii.  Aparece una ventana de configuracion desde donde se realiza la configurar el

botdn para designarla la funcion deseada. Dar clic en >Press action.
x

General Action | Up Appestance | Down Appearance | Common|

Actiorn
[Roun command =l

Press action;

| | [

Repeat astion:

Repeat rate [secs): [0.25

Release action

QK I Cancel | Help |

Figura 203. Propiedades de Boton

viii.  Aparece una ventana con los comandos de funciones que pueden asignarce al
boton. Para este caso se requiere la navegacion entre pantallas, se elige
>Display. Dar clic en >Next.

Command Wizard Step 1 of 2

Choose a command and click Mext ta fill in its parameters.

Command Categories: Commands:
-1 Most Recently Used Mame I Description | Syntax | ;I
=4 All Commands and Macos | | DDEExecute Sends a command or series of comma...  DDEExecute <
{7 System Defing Creates a symbol Define <symbol
L] Graphics DerivedOff Stops running the specified derived ta...  DervedDFf <filex
27 Alarms Deriveddn Starts running the specified derived ta...  DerivedOn <file>
) DataLog Display Opens and runs the specified graphy Dizplay <display.
DisplayClientClozse  Cloze the specified Active Display . DizplayClientCla...
{1 Logic and Control DisplayClientOpen  Open the specified Active Display Clie. N, DisplayClientOp.
DisplayMavigatio... Displays a list of previously opened sc... isplayMavigati...

DisplayMestScreen Opens the nest graphic display in navi..  DisplayMestSer.
DizplayPrevious. Opens the previous graphic display in ... DisplayPrevious...

Download ‘whites the value in the selected input ... Download
Downloadall Whites the values in all input fields of ¢ Downloadal
EwentOff Staps running the specified event file. EventQff <files
EventOn Starts running the specified event file. EventOn <file>
FlushCache Unloads graphic displays from the dis FlushCache [file]
HandshakeOff Dizables alam handzshaking. HandshakeDft
HandshakeOn Enables alarm handshaking, HandshakelOn
Help Displayz the help file and word reques...  Help [search w.
|dentify Runs the command or macro associat. |dentify [tag_na

IF Execute command conditionally baze...  IF expression>T...
Invoke Invokes 3 method on the specified Ac..  Invoke <param. LI

Display <display> [/B] [/E] [/U] [/0] [/Z] [/ZA] [/Pfile] [/T <tag> .<tag>....] [/Hnnn] [AWnnn] [/Min] [/Max] [position]

Opens and runs the specified graphic display file

Help | Cancel | Mext > I Firish I
N .

Figura 204. Asignar un comando al Boton

iXx.  Aparece una ventana donde se elige a que pantalla se desea navegar con el

boton. Para este caso se elige la pantalla >1 Inicio. Dar clic en >Finish.
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- r
ntax: Display <display> [/B] [/E] [7U] [20] [/Z] [/ZA] [#Pfile] [/T<tag> <tag>....]
[AWnnn] [/Min] [/Max] [position]

Fie: [11mco |
[~ /B - Display 1|2 PROCESD
2 PROCESO v

[ /E -Disable § 2 PROCESObck 01
3 ARQUITECTURA
I~ AU-Upload | 4 TENDENCIAS
5 TENDENCIAS T0) 2
[~ /0 Disable |2 4l umhus =
I~ Min - Display Mirimized I X-To

I~ /24 - Cache Display Ahways Updating

I~ /P - Paramete il

Figura 205. Comando de pantalla de navegacion del boton

X. Una vez asignado el comando aparece en la ventana de propiedades del

boton, la configuracion asignada.
5

Up Appearance | Down sppearance | Commen |

Fiepeat action:

|
Bepeat rate [secsk |0.25
Releage
= [
|

Figura 206. Comando asignado al botén

Xi. En la pestana >Up Appearanc, se configura la apariencia del boton y se

agrega el nombre de pantalla a la que se requiere navegar. Seleccionar >OKk.

x
General | Action Up Appesiance | Down Appsarance | Commen |
Back style:
Fore color
Solid B u
Pattern style: [l Back color
HNens | [ Pattem ealor
- Caption
INICIO! =
Insert Yariable.
Fant Size:
rial - 11 - B I| U
- Image setting;
& Noimage
Image:
" Use image reference |
" Impot fle
(ere] gt
I Scale image
Cancel Help

Figura 207. Apariencia del boton

xii. ~ Una vez configurado el Boton, al iniciar el RunTime de la aplicacion, al dar

clic sobre €l, nos dirigiremos a la pantalla de Inicio.
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|
= |
I

Figura 208. Boton de navegacion a la pantalla de inicio

xiii. ~ Se realizan los mismos pasos para la creacion de los botones de navegacion

entre las pantallas creadas.

INICIO
|

ARQUITECTURA . #tts.s @
. #E % M

TENDENCIAS

ALARMAS

Figura 209. Botones de navegacion

xiv.  Se realiza la animacion del llenado de uno de los tanques. Para esto se da clic

derecho sobre el objeto que se desea animar.

555555555

### . #i#tss

Object Keys..o.

o
rt to Wallpaper
s

Touch...

Paste Horizontal Slider...
Paste without localized strings Vertical siger...
Delete
Duplcate

| "

Copy Anmation
NicA

Figura 210. Creacion de animacion de objetos.

anoR

xv.  Aparece la ventana Animation. En la pestafia de >Fill procedemos a asignar

un tag para la animacion del objeto.
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XVI.

XVil.

XViii.

1 Height
I Veslical Slider
1 OLE Veib

[ 2l Tag
| _Espiession

|- Expression rang Fill (Percent)

" Uae g i et ma ety vluss L\‘ miimun: [0 ] Atmenimun |
Fill diection

@ Use constarnt Min: |0 Masc |100 et Right I Inside Only

Ll i« Up " Down
o L]
tags e l—

| Lipply Delete Clase Help a

Figura 211. Ventana de animacion

Aparece una ventana desde donde se elige las variables directamente desde el
PLC en linea, para animar el nivel se selecciona la carpeta del bloque
analégico LT_UPS_02, correspondiente al sensor de nivel del tanque. Se
selecciona la variable con la que contiene el valor escalado del sensor en esta

caso LT_UPS_02.Val. dar clic en >Ok.

[~ Select Tag
Folders Contents of "/:UFS_&FF/Onine/LT_UPS_02'

-1 Local:3:1 =] [[Hame [AccessRights | Description |+
Local:3:0 Sts_NoMade ReadOnly
LT_Ups 0t Sts_Oper Readorly
LT_UPS_01_ALARM Sts_Prog RreadOnly

LT_Ps 02 Sts_Progoper... Readdnly
LT_UPS_NZ_ALARM Sts_PYBad ReadOrly
01 Sts_PUncertan  ReadOnly
P02 -
FID_TQ 01
Q K J:-

Yal_Fault Readorly

PID_TQ_02 L

-3 FID_Tq_0z_pUTa = val_HiHLim Readorly L

a co —— ’|_I Val_HiLim Rreadonly |

Refresh All Folders | Tag fiter <None> =
~Gelected Tag

[[UPs_APPILT_UPS_t2 Wl

Home area: 4

o | Concel | Heo |

“

Figura 212. Seleccion de variable para animacion

En el campo >Expresion. Aparece la variable antes seleccionada.

il 1 Touch 1 Color 1 OLE Yerb 1
Expression
|I[UF‘S,AF‘P]LT,U PS_02al) = Tag
| LI Expressian...

Figura 213. Establecer variable para animacion

Se selecciona los rangos de animacion visible de la variable, el rango de

llenado de 0 a 100 %. Clic en >Apply y luego >Close.

it 1 Touch I Color 1 OLE Verb
Expression
{[UPS_APPILT_UPS_02Val =T
|_ -] _Espresson

w ] e [0 ]|

' Inside Qrly

|- Expression rang rm
Al

" Use tag's min and max property values

 Uss constant M |0 Max: [100

" Right

¢ FReadfrom =
tags iz I
soo | Debte | D | Heb |

Figura 214. Rangos de animacion
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Configuracion de Servidor de Alarmas.

Se realiza con el fin de que las alarmas generadas por el sistema, estén
visibles en el la pantalla del Scadas. Estas alarmas pueden ser: niveles muy
Alto o muy Bajo, fallas del sistema, Temperatura muy alta 0 muy baja. A
continuacion se detalla como crear y configurar un servidor de alarmas.

En el arbol del proyecto, dar clic derecho TES_UPS, >Add new Server >Tag

Feockwel Autamation Device Server (RSLinx Enterprise]...
OPC Data Server...

Tag Alarm and Event Server...

Alarm and Event Server...
[Explorer - TES_UPS =

Local (ROCKWELL-876328)
S

Delete |

Security. ..

Properties, ..

D Action Groups
Figura 215. Creacion de un servidor de alarma

Aparece una ventana de configuracion, donde seleccionamos un nombre para

el Servidor. Dar clic en OK.

Computr hosing the alam sever

| )
St voe
5 Losd whancparsing sysem nskzes
 When s chrd connects Pedundrey vl be diabied]

Co ] co | _ne

Figura 216. Ventana de configuracion de un nuevo Servidor

En el arbol del proyecto aparece creado el nuevo servidor con el nombre
establecido previamente. Para asignar variables que posteriormente se

mostran en el baner de alarmas, dar doble clic en >Alarm And Event Setup.

Local [ROCKWELL-876328)
-l TES_UPS

: & Funtime Secuiity
TES_UPS

UPS

2] Alarm and Evert Setup
R5SLinx Enterprize

Figura 217. Servidor de alarmas

Se muestra la ventana de configuracion de alarmas. Para agregar aalarmas dar

clic en >New >Digital.
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Vi.

Vii.

Lewvel I Dawatlonl Messages | Tag Update Flatesl

Level... | Type

Ack |Alarm as
Reg'dl & Tag

Input Tag Alarm Class FactoryTalk Yiew Command

Figura 218. Agregar variables al servidor

Aparece una ventana donde se realiza una configuracion basica de la alarma
de nivel muy bajo en TQ 02. Aqui se asigna el nombre con el que se
reconocerd la alarma, por lo general se asigna el tag relacionado al
instrumento en campo. Se asigna una variable con la que se activara la
alarma. Se elige la condicion en que se activara la alarma. Se agrega un

comentario para la rapida identificacion de la alarma. Dar clic en >OK.

x
Digital | Status Tags | Control Tags |
Name: | A
Input Tag: I[LIPSiAPP]LTiLIPS?[I Alm_Lo I
Condition Ilnput <0 - ™ Latched
Severity: ISUU ﬁ ¥ Acknowledge required
™ Show &larm a5 & Ta
Mirimurn duration: IEI i’ Seconds ?
Message: Mivel Bajo en TO-0 -
=
o New Edit Browse.. |

Associated tags Tagliamn

Tagl

Tag2

Tagd

Tagd
Alarm Class: I j
FactaryT alk Wiew I
Command

o & | ] | p ] ok | cems | Hen |

Figura 219. Configuracion bésica de una alarma Digital
Una vez configurada la alarma se procede a guardar los cambios realizados,
dar clic en el boton >Guardar. Con esta accion aseguramos que las variables

creadas apraezcan en el banner de alarmas.
[ es || X[ @2 @)

Al Slarrns |Digita\ I LDeviatmnI Messagasl Tag Lpdate Ratasl

MName Type Input Tag Alarm Class FactoryTalk Wieww Commandd

LL_TG 02 Digital [UPS_APPILT_UPS

Figura 220. Creacion de Alarmas
En la pantalla >6 ALARMAS, se crea el banner de alarmas, donde se
mostraran las alarmas configuradas en el servidor. Al dar clic en el boton de
>Alarm and Event Summary, arrastra el mouse en la pantalla para crear el

banner con el tamafo deseado.
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€= P 2 TIFPHEERCCOODLT G EBEE
El

LiTEcNICA MODULO PARA PRACT
NA Y HMI, BAJO LA PLATA
FFFFFFF PARA LA

ALARMAS

Figura 221. Creacion de banner de alarmas
viii.  Se crea el banner donde apareceran las alarmas configuradas. Cuando una

alarma se activa en el banner se muestra dicha alarma con su configuracion.

YOIV Q==HTF @G [nre FIRQES

i A

Figura 222. Banner de Alarmas y Eventos
5. Agregar Procces FacePlate.

Los FacePlate son librerias objetos comunes disefiados que se encuentran en
la industria, como son: valvulas, motores, instrumentos de medicidn, etc. Con
estas librerias predefinidas se disminuye el tiempo de disefio ya que se estos
objetos al ser agregados y configurados estan animados. Desde el servidor
Hmi del preyecto es posible agregar los Process FacePlate, a continuacion se
detallan como agregar los objetos:

i. En el servidor HMI clic derecho, Add Process Faceplate.

() FactoryTalk Yiew Studio - View Site Edition (Local S5t
File View Settings Tools ‘Window Help

|[@=&osE|jodad| |

A= coz N A 00

5 & Local [OCKWELLE76326)

= TES_UPS
-~ Runtime Security

Add Process Faceplates...

Server Status...

Properties. ..

E@' Displays

Figura 223. Agregar Procces FacePlate
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ii. Aparecere una ventana desde la que se puede elegir el tipo de FacePlate, para

este ejemplo se elige: Enhanced PID — PIDE (6 display).
x|

Select the display types to add to the project:

O Alam - ALM (3 displaps) O Ramp Soak - RMPS [2 disy
O &lam Analog - LM (3 digplays) [ Totalizer - TOT (3 digplays)
O Alam Digital - ALMD (3 displaps) O Intemal Model Contral - M0

[ Discrete 2-State Device - D250 (2 displays] O Coardinated Cantrol - CC [7
[ Discrete 3-5tate Device - D350 (2 displays] O tdodular Multivariable Conti
Enhanced PID - PIDE (6 displays)

[ Erhanced Select - ESEL [2 displays)

[ Help - Help Browser [1 display]

[ Phase Manager - Phasehanager (1 display]

1 | |
Select All | Clear All |

[V Display this dislog when creating a new application.

ak. | Cancel | Help |

Figura 224. Seleccionar Procces FacePlate
Ii. Una vez agregado aparecerd en el &rbol del proyecto las pantallas

correspondientes a el PID.

HMI Tags -
& Tags
Graphics
Displays
% Global Objects
5] [R&-BAS) Builin Faceplate Objscts
Bl (P~ BAS) Builin Giaphics Library
~[Z] 1RA-BAS) Builin Help Objects
[5] (R&-BAS) Common Faceplate Object
~[5] IR&-BAS) Logit FaceFlate Objects
[5] (R&-BAS) Logix Graphics Library
-[5] (RA-BAS) Notes
5] (R&-BASIP_Aln Graphics Librar
-[5] (R&-BAS) P_D4SD Motor Graphics
5] (R&-BASI P_DOut Graphics Library

= BARATIE Motor Grankins | i

Figura 225. Procces FacePlate Agregados

iv. El >Global Object se abre la pantalla >Builtin Graphics Library, donde se
selecciona y se realiza una copia del objeto que se desea agregar en el
proceso, para este proyecto se requiere agregar un objeto para animar un
blogue PID de RSLogix.

W= | L | |8 |
w [ [ Bm BB AR 2R U G [N M A B D S R
R AR r O N R ANDC RO RSB o HDEDEHEEHMuE+>¢ = () vaF2y[BE
[ Al (e BAS) Builtin Graphics Library.ggfx Version 2.0-00 Release - Totalizer (with target) —
[E] {LVU) Butt-in PIDE_PAiarms-Face =
S (LVU) Bultn PIDE Faceplete Graphic objects for BuiltIn CLX Instructions to use on overview and detail displays @ Remning
[§ (VU) Buit-in PIDE-Help Flowing
[E] RABAS) Bult-h Autotune-Facep PID RMPS . N
|Z] (RA-BAS) Buit-In Autotune-Facep.
[E] (RA-BAS) Buit-in Autotune-Help T 5.8
5] (RABAS) Buit-n FIDE Faceplate B #8s s
5] (RABAS) Buit-in PIDE-Faceplate PV ## . #ifs.5 5.5 s #ie o H
[E] (RABAS) Buit- PIDE-Faceplate SPe#t#t ##s.s g## Hes o
5] (RABAS) Buit-h PIDE Help CV## ## % #8. E#S.S
|£] (RA-BAS) Common-AnalogEdt
5] {RABAS) Faceplste Template g
[E] (RA-BAS) P_Ain_GraphicsLibrary ##. ##s.s ol
g (RA-BAS) P_AIn-Faceplats ##. #Hs.s
{RABAS) P_AIn-Faceplate_bck - Stopoed
=] RABAS) P_Ain-Faosplate_NoG( PIDE (Control Valve ) (fa) Stoeee
[E] RABAS) P_AIn-Hel o
E] (RA-BAS) P_Aln-Help_NoGO J .
] (RA-BAS)ProcessGraphicsLibrary [es L -
é ;‘PNR‘E'EESO EEmeee (}%4 @:i' iz ;;"5 E - Totalizer (without target) -
E] 2PROCESO v # #hs.s K (fay Running
5] 2 PROCESObok 01 #h. ## % M Flowing
£ JAmauTecTiRs I S )
4 TENDENCIAS
é 5 TENDENGIAS TQ 2 42 #4s.s O #2 #2455 B EA s
5| s ALARIAS B % M B #E % M #oEEs s o
7 SECUENCIA #5 ##s.s
=1 7 SECUENCIAT2 |

Figura 226. Seleccion de objeto PID
V. Una vez pegado el objeto en la pantalla de Procesos, se procede a su

configuracion.
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PROCESO =
[ rroceso e

SSSSSSSSS
### ##ss

S.8
PVE## ##s.s
SPE## . ##s s
CMis#t. ## %

Figura 227. Objeto PID agregado en pantalla de procesos
Vi. Dar clic derecho en el objeto, elegir la opcion >Global Object Parameter

Values.

Cut

Copy

Paste

Paste without localized strings
Delete

Duplicate

Copy Animation
555585

#H##E. 1

Pzste Animation

lobal Object Defaults

s.8 Edit Base Object

o PEEE # oo
kit
Figura 228. Editar parametros del objeto
vii.  Aparece la ventana Global Object Parameter Values, donde se configuran
los pardmetros del blogue. En el campo Value se editan las variables que
posteriormente animaran al bloque PID. En el campo Description, aparecen la
descripcion de cada uno de los parametros. En el parametro #101 se agrega
un nombre con el que se reconocera el lazo en el proceso, en el pardmetro
#102 y #103 se selecciona el Tag del PID junto con el tag del Auto Tune del
mismo bloque, configurado en RSlogix 5000, en el parametro #110 se elige

las unidades de ingenieria de la variable del proceso.

Global Object Parameter Yalues |
Marne Value Tag Description
1 [#101 PID LAZO 1 +++ | Description/Label (enter a kexk string)
7 |#102  [{[UPS_APPIPID_TQ 01} +++__|PIDE Tag
3 |#108  [{[UPS_APPIPID_TQ_01_AUTO} +++__ | AutoTune Tag (Optional)
4 |#110 o +++ | PY Engineering Units {enter a bext string)

ak. I Cancel | Help

Figura 229. Establecer parametros del objeto
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viii.

d.

Cuando la aplicacion esta en operacién, al dar clic en el objeto PID
configurado, este llama a su faceplate asociado. En este FacePlate se
muestran dos tendencias en las que se reflejan las las variables de SetPoint y

la variable del proceso, asi como la variable de control.

—ioix
[x]

[—rv][—sP|[—cv]

42:13 AWM -44:
= [0 O [

Figura 230. Proces Faceplate de PID

Conclusiones

Al realizar la configuracion de el servidor Rslinx Enterprice, se puede
acceder a las variables en del PLC en linea, de forma transparente. Con esto
se puede realizar la asignacion de variables para animaciones, crear alarmas
y enlazar Procces faceplate.

Con la correcta configuracion de un servidor de alarmas, y la creacion de
variables para las alarmas, se puede mostrar en el las pantallas, los avisos y
advertencias de tales condiciones de alarma para que se realicen la acciones
necesarias.

Al utilizar objetos de la libreria de procesos se reducen el tiempo de disefio
de las pantallas. Al realizar la configuracion de sus parametros con las
variables de los bloques del PLC, se pueden acceder a la configuracion del
mismo desde el sistema SCADA, sin la necesidad de acceder al software de

programacion.
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e. Recomendaciones

e Se recomienda configurar el servidor Rslinx Enterprise, ya que sin realizar
esta configuracion como primer paso no se pueden acceder a las variables
del PLC para la animacion de variables

e Se recomienda acceder a los manuales de configuracion de cada uno de los
faceplate, para realizar una correcta configuracion y tener conocimiento de
sus parametros

e Para procesos donde se requiere un numero de pantallas considerables, se
recomienda numerar cada una de las pantallas correspondiente a la
aplicacion, ya que esto facilita el manejo la basqueda rapida de las pantallas
durante el disefio.
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Conclusiones

Luego de haber construido el mddulo paso a paso y realizado todas las pruebas en el
mismo, se puede comprobar que el resultado es contar con una planta que muestra un
conjunto de componentes industriales Utiles para ser aprovechados por los
estudiantes de la Universidad Politécnica Salesiana.

Los técnicos novatos cuentan con un equipo en el cual se puede realizar todo tipo de
maniobras usadas en el campo real, incluso siendo simuladas por elementos que no
estan instalados fisicamente en el médulo, ya sea sensores, actuadores, simulandolos
en el entorno SCADA.

Los técnicos con experiencia pueden pulir sus habilidades en programacion o incluso
recordar temas que se requieran repasar, para asi tener una retroalimentacion en

conocimiento.
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Recomendaciones

Se recomienda revisar los datos técnicos de los elementos puntualizados en el
modulo para tener un mejor conocimiento de lo que se va a operar técnicamente, de
esta manera encontrar el maximo provecho de lo que en el proyecto se encuentra

descrito.

Vale mencionar que lo que propone en esta tesis es un mddulo didactico, por lo cual
el usuario final esté en la libertad de agregar o cambiar algun elemento que necesite y
que vaya acorde a sus necesidades profesionales o académicas, para asi lograr una

maximizacion en su aprendizaje.
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Presupuesto

La empresa INELSERVI S.A .colabor6 con algunos elementos descritos en el actual

proyecto, en los cuales se encuentran los siguientes:

Equipos entregados por la empresa

Cantidad | Cdd Equipo Precio
1 1769-132e CompactLogix 750KB Controller (Cpu) $ 2.810,00
PanelView Comp C600 Graphic
1 2711C-T6T Terminal $ 740,00
PowerFlex 4M 1.1 kW (1.5 Hp) AC
1 22F-V6PON103 |Drive $ 754,00
1 1769-ECL CompactLogixEndCap $ 42,40
1 1769-pa2 CompactLogixPowerSupply $ 264,00
2 Sensores de Presion Diferencial $ 2536,00
$ 7.146,40
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Equipos varios para construccion de modulo por los autores:

Cantidad | Cdd Equipo Precio
1 1769-1Q16 Modulo 16 Point D/l Module $ 332,00
1 1769-OB16 Modulo 16 Point D/O Module $ 404,00
1 1769-1F4 Médulo 4 Point Analog Input Module $ 570,00
1 1769-OF2 CompactLogix 2 Point A/O Module $ 473,00
1 22F-V6PON103 |PowerFlex 4M 1.1 kW (1.5 Hp) $ 854,00
1 Construccion de maqueta $ 1200,00
1 PT100 $ 45,00
2 Motobombas 1 HP $ 350,00
2 Tanque 14 Galones $ 60,00
$ 4.288,00
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ANEXOS

Anexo 1 Especificaciones técnicas Pt100 MBT 5250

Data sheet

Temperature sensors

types MBT 5250, 5260 and 5252

May 2000 DKACT.PD.P30.B1.02
520B0337
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Danfit

Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

Features and application

* For temperature measurement and
regulation in piping systems and
refrigeration plants on ships — or
points where reliable, robust and accurate
equipment is required

« Gaseous or liquid media, e.g. air, gas,
vapour, water or oil.

* Up to +200°C media temperatures

« Pt100 or Pt1000 resistance element

* Can be used with 2- or 3-wire connections
« Gold plated male and female connector

* MBT 5250 with interchangeable measuring
insert

« MBT 5260 with fixed measuring insert

* Approvals
- Lloyds Register of Shipping, LR
- Germanischer Lloyd, GL
- Bureau Veritas, BV
- Det Norske Veritas, DNV

1) Measuring insert for B i . | - Nippon Kaiji Kyokai, ClassNK
MBT 5250 - Registro Italiano Navale, RINA
- American Bureau of Shipping, ABS
- Korean Register of Shipping, KRS
Dimensions

Without extension length Plugs

PG 9, PG 11 PG 135
Gasket {33

Solid drilled with extension
length

- B

| 012

All dimensions in millimeters

s

Please note:

* Tightening torque for the mounting screw
at the rear end of the electrical connection
plug: 25 Ncm

* Tightening torque for the union
(position “E"): 17 Nm

A = Extension length

B = Insertion length

C = Protection tube

D = Process connection "
E = Union

Process connection Width across
G',A HEX 22
G'2A,">-14 NPT, M18 x 1.5, G/ A HEX 27
M24 x2, G A HEX 32

DKACT.PD.P30.B1.02
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Dottt

Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

Technical data Response times
Indicative response times
according to VDI/VDE 3522
Type Protection tube Water 0.2 m/s Air 1 m/s
'05 b.ﬁ ‘05 tOQ
28 x 1 mm 9s | 33s [ 95s |310s
@8 x 1 mm, filled with heat conductive compound " 3s 10s 90s | 300s
MBT 5250 with | @10 x 2 mm 12s | 42s | 111s | 391s
2‘:;;:223";{?:; @10 x 2 mm, filled with heat conductive compound’ 4s | 14s | 96s |323s
Solid drilled 12s | 36s |220s | 900s
Solid drilled, filled with heat conductive compound " 5s | 16s | 210s | 850s
MBT 5260 with | @8 x 1 mm 2s 6s 82s [260s
fixed meas. ins. ["5ojiq drilled 4s | 13s | 225s | 850
"I The sensors are supplied without heat conductive compound
Materials
Protection tube in contact with media W.no. 1.4571 (AISI 316 Ti)
Process connection W.no. 1.4571 (AISI 316 Ti)
Extension length W.no. 1.4571 (AISI 316 Ti)
Union Nickel plated brass
Gasket Silicone
Plug DIN 43650 PA 6.6 (max 125°C)
Mechanical and environmental specifications
Sensor tolerance EN 60751 Class B: + (0.3 + 0.005 x t) t = temperature of
/s EN 60751 Class B: + (0.1 + 0.005 x t) medium, numerical
/s EN 60751 Class B: + (0.05 + 0.005 x t) value
Vibration stability Shock: 100gin 6 ms
Vibrations:  4g sine function 5 - 200 Hz, measured acc. to IEC 68-2-6
Enclosure IP 65 according to IEC 529
Cable entry DIN 43650 PG 9, PG 11 or PG 13.5

Max. temperature (Ext. length “None’) Max. load on protection tube (28 x 1,

Plug[ ?IIN 43650 210 x 2) acc. to DIN 43763
To [
bar
' T 60
120 4
0 C,
5o | 52”7 40
a0 ;/ ))Qa( 30
5
o ] 5 * I
7 ; i 10
bl /‘\/ [ 010200 °¢ | _nsertion length
120 140 760 T80 200 " To
R
Permissibl [ Air 25m/s_|
T = Media temperature media velocity | Water 3mls |
T, = Temperature for electric plug
Ty=/mbiantlemperature Process G'sA-G'2A | GUA
4 Qs
Note: for efctension length = 50 mm no i "C i ;onnecil’:)n G%A-M18 M24
up to 200 C media temperature and 90 ax. tightening
ambient temperature torque 50 Nm 100Nm
©DanfossA'S, 05-2000 DKACT.PD.P30.B1.02 3
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Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

Electrical connections

2-wire, 3 terminals

(©: Not connected)

MBT 5250 ordering

Standard programme

* Measuring range: —50 to +200°C
» Resistance value: 1 x Pt100
« Protection tube: @8 x 1 mm, W. No. 1.4571 (AISI 316 Ti)

« Extension length:
* Tolerance:

None
EN 60751, Class B

Electrical connection
Insertion length [mm] Process connection PG9 PG 11 PG 13.5
Code no. Code no. Code no.
50 G'A 08428011 08428036
100 G'A 08428012 08428039
150 G A 08428010 08428008
200 G '2A 08428022 08478043
50 G¥sA 08428037 08428058
100 G YA 08428006 08428013
150 G A 08428041 08428014
200 G YA 08428044 08428218
50 '2—14 NPT 08428066
80 /=14 NPT 08428019
100 '/2—14 NPT 08428067
150 '/2—14 NPT 08428065
200 /2= 14 NPT 08428068
Other specifications on request
MBT 5260 ordering
Standard programme
e Measuring range: -50 to +200°C « Extension length: None
* Resistance value: 1 x Pt100 « Tolerance: EN 60751, Class B
* Protection tube: @8 x 1 mm, W. No. 1.4571 (AISI 316 Ti)
Electrical connection
Insertion length [mm] Process connection PG9 PG 11
Code no. Code no.
50 G '2A 08428033 08428229
100 G'2A 08428021 08428132
150 G '2A 08428034 08428096
200 G A 08428238

Other specifications on request

4 DKACT.PD.P30.B1.02
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Dottt

Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

Features and application

1) MBT 5252

Measuring insert type MBT 152
2) with terminal block
3) with temperature transmitter

3)

For measuring and regulating temperature
in piping systems and refrigeration plant on
ships - or at all points where reliable, robust
and accurate equipment is required.

Gaseous or liquid media, e.g. air, gas,
vapour, water or oil.

Up to +400°C media temperatures.
Pt100/ Pt1000 resistance element.
Available with built-in transmitter.

Approvals

- Lloyds Register of Shipping, LR
- Germanischer Lloyd, GL
- Bureau Veritas, BV

- Det Norske Veritas, DNV
- Nippon Kaiji Kyokai, ClassNK

- Registro Italiano Navale, RINA

- American Bureau of Shipping, ABS
- Korean Register of Shipping, KRS

Dimensions
Also available with:
Insertion length Extension length
~75
Union nut

Weldex

¥ | ¥ Protection tube Typs: BM
s ——— _|_l —1
4 -
2 Process connection —
° +116
Q Transmitter type MBT 9110,
as terminal block

All dimensions in millimeters

Connection head, type B

PG 16

Screw-cap

Process Width across
connection flats
G '2A, 2-14 NPT HEX 27
GsA HEX 32

©Danfoss A’S, 05-2000

DKACT.PD.P30.B1.02
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Danfit

Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

Technical data (continued)

Weight
Process connection
Insertion length Electrical Transmitter setting G'z2A G¥%A Y2-14 NPT
[mm] connection Weight [g] Weight [g] Weight [g]
50 430 480 430
100 i Sensors are 460 510 460
2-wire, . S
150 . without transmitter 490 540 490
3 terminals
200 520 570 520
250 550 600 550
50 4-20mA, 420 470 420
100 2-wire universal 450 500 450
150 temperature 0-+100°C 480 530 480
200 transmitter 510 560 510
250 540 590 540
Max. load on protection tube according to DIN 43763
P11 x1,315x3 28x1,010x2
bar =
bar 60 gg
60 Eg | Z
50
8 'L < 160mm
50 (-2 Pl L < 250mm a2 T 44
i — 40 M T750mm
36,5 30
30
22,5 20
20
L< 400mm 10
10
100 200 °C
100 200 300 400 °C
L = Insertion lenght
Protection tube 210 x 2
Max. tightening torque G '/s - M18 50 Nm
Air 25 m/s
Permissible
media velocity Steaim 25 s
Water 3m/is
Materials

Protection tube in contact with media W. no. 1.4571 (AISI 316 Ti)

Process connection in contact with media | W. no. 1.4571 (AISI 316 Ti)

Extension length W. no. 1.4571 (AISI 316 Ti)

Union nut Nickel plated brass

Connection head Die cast aluminium

Mechanical and environmental specifications

Max. temperature " Ambient:

90<C for sensors without temperature transmitter

Transmitter: 85°C for sensors with temperature transmitter

Sensor tolerance EN 60751 Class B: + (0.3 + 0.005 x t)

'/s EN 60751 Class B: £(0.05 + 0.005 x

'/s EN 60751 Class B: +(0.1 + 0.005 x t)

t = temperature of medium,
numerical value

t)

Vibration stability Shock: 100 gin 6 ms
Vibrations: 4g sine function 2 - 100 Hz, measured acc. to IEC 68-2-6
Enclosure IP 65 according to IEC 529
Cable entry B-head/screw-cap| PG 16
Cable entry BM PG 9
Tem_lperature transmitter Supply voltage: 8-35Vd.c.
MBT 9110 Output: 4-20mA
" The of the P itter is i by media ire, ambient and
ventilation in the engine room. If the 'lemperalure of the temperature transmitter exceeds the max. allowed

ire the tr

sheet for MBT 9110,

must be placed in a separated enclosure, as described in the separate data

DKACT.PD.P30.B1.02
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Dottt

Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

Electrical connection

With temperature transmitter Without temperature transmitter Without temperature transmitter
1 x Pt100 2x Pt100
2-Wire
Samper sammested 4
§:¥:mm|| H
4-Wire g Jumpar_connected :
S-Wire ™ 4-Wire g
3-Wire i
2-Wire
Connection s
Connection
3
H
gl Y |ges
: Hi
B = g2
23 H -
£
Dortoms 2xPt
Ordering MBT 5252 « Extension length: 50 mm
Standard programme « Element: Pt 100, EN 60751, Class B
« Connection head: ~ B-head
« Protection tube: Low temperature range: & 10 x 2 mm
High temperature range: @ 11 x 1 mm
Process connection
Temperature Insertion Connection Transmitter Transmitter G 2A G¥A Y2-14 NPT
range length output setting
[°C] [mm] Code no. Code no. Code no.
50 08478210 08478230 08426165
80 08476140 08476164 08476166
100 084z8211" 08428231" 08426167
150 2-wire, 3 terminals None None 084282127 08428232" 08426168"
200 08428213" 084Z8233" 08426169"
250 08426139 08426141 08426170
=2 10,200 50 08478214 | 08478234 | 08426171
80 08476142 08476144 08426172
100 08428215" 084Z8235" 08426173
150 2-wire 4 - 20 mA, standard 0to +100°C 08428216 08428236" 08426174"
200 0842Z8217" 084Z8237" 084Z6175"
250 08476143 08426145 08426176
50 08426272 08426148 08426154
80 08426146 08426149 08426155
100 2-wire 3 terminals None None 08426273 08426150 08426156
150 084726274 08426151 08426157
200 08426275 08426152 08426158
250 08426147 08426153 08426159
“900:400 50 08476276 | 084Z6162 | 08426181
80 08476160 08476163 08476182
100 2-wire 4 -20 mA, standard 0to +400°C 08426277 08426177 08476183
150 08476278 08426178 08426184
200 08426279 08426179 08426185
250 08476161 08476180 08476186
" Preferred versions
©Danfoss 'S, 05-2000 DKACT.PD.P30.B1.02 7
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Temperature sensors, types MBT 5250, 5260 and 5252

]

MBT programme

Danfoss offers a complete range of MBT
temperature sensors for all types of
applications. The range consists of exhaust

gas sensors, universal sensors, bearing
sensors, cargo sensors, stern tube sensors
as well as general purpose sensors.

General features

« Fixed or replaceable measuring insert
« Pt100, Pt1000 resistance element or
thermocouple
* Wide temperature range
- up to +800°C with thermocouple
- up to +600°C with resistance element

Further information

Further information about our temperature
sensors type MBT can be found in separate
data sheets, which can be ordered by

contacting your local Danfoss representative.

such alterations can be made without sul
Danfoss

the Danfoss logotype are

for possible errors in catalogues, brochures and other printed material. Danfoss reserves the right to alter its jucts without notice. This also applies to
mhmmhlpsdﬁmﬂlgmll Leter

of Danfoss usmﬂ?'ﬂ:?dmm

DK-6430 Nordborg
Denmark

@
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Anexo 2: Guia de inicio rapido Variador Powerflex4

@ Inicio Rapido
et Variador de Velocidad de CA de
Frecuencia Ajustable PowerFlex 4

FRN 6.xx

Esta Guia de Inicio Rdpido resume los pasos bdsicos necesarios para instalar,
poner en marcha y programar el Variador de Velocidad de CA de Frecuencia
Ajustable PowerFlex 4. La informacién provista No reemplaza al Manual

del Usuario y esti disefiada sélo para el personal de servicio calificado del
variador. Para obtener informacion detallada sobre el PowerFlex 4, incluidas las
instrucciones sobre compatibilidad electromagnética, consideraciones de
aplicacion y medidas de precaucion relacionadas, consulte el Manual del Usuario
del PowerFlex 4, Publicacién 22A-UMO00I... en
www.rockwellautomation.com/literature.

Precauciones Generales

ATENCION: El variador contiene capacitores de alta tension los cuales
demoran algin tiempo en descargarse después de retirar el suministro eléctrico.
Antes de trabajar en el variador, verifique el aislamiento del suministro eléctrico
en las lineas de alimentacién [R, S, T (LI, L2, L3)]. Espere tres minutos para
que se descarguen los capacitores hasta niveles seguros de tension. El
incumplimiento de estas indicaciones puede resultar en lesiones personales

o la muerte.

>

Los indicadores LED apagados no constituyen una indicacién de que los
capacitores se hayan descargado hasta niveles de tensién seguros.

ATENCION: Pueden ocurrir lesiones personales o dafo al equipo si el
pardmetro A092 [Int. rearme auto], o el A094 [Inic al encender]) se usan en
una aplicacién errénea. No utilice esta funcién sin considerar los reglamentos,
estdndares, codigos locales, nacionales e internacionales y las pautas de la
industria.

ATENCION: Sélo el personal calificado y familiarizado con los variadores de
frecuencia ajustable de CA y las maquinarias asociadas debe planificar o realizar
la instalacion, la puesta en marcha y el mantenimiento subsiguiente del sistema.
El incumplimiento de estas indicaciones puede resultar en lesiones personales
y/o dano al equipo.

ATENCION: Este variador tiene componentes y ensamblajes sensibles a las
ESD (Descargas Electrostdticas). Se deben tomar precauciones de control de
estdtica al instalar, probar, realizar el servicio o reparar este dispositivo. El no
seguir los procedimientos de control de ESD puede resultar en dafio a los
componentes. Si no estd familiarizado con los procedimientos de control de
estdtica, consulte la publicacion de A-B 8000-4.5.2, “Proteccion contra Dano
Electrostdtico™ o cualquier otro manual de proteccion contra ESD pertinente.

ATENCION: Lainstalacién o aplicacion incorrecta de un variador puede
resultar en daio a los componentes 0 en una menor vida util del producto. Los
errores de cableado o de aplicacion, tales como tamano insuficiente del motor,
fuente de alimentacién de CA incorrecta o inadecuada, o temperaturas ambiente
excesivas pueden resultar en un funcionamiento defectuoso del sistema.

> b P b
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Espafiol-2

Consideraciones de Montaje

e Instale el variador en posicién hacia arriba sobre una superficie vertical y a nivel.

Grosor Minimo del Panel |Tamaiio del Tomillo | Par del Tornillo Riel DIN

1.9 mm (00747 pulg,) W4 (£8-32) 156 -1.96 N-m (14-17 Ibs-pulg) |35 mm

e [Evite el polvo o las particulas metdlicas para proteger el ventilador de enfriamiento.
e No lo exponga a una atmésfera corrosiva.

e  Proteja la unidad contra la humedad y la luz solar directa.

Distancias Libres Minimas de Montaje

2 s { 3 2
La pégina 12 contiene informacion 4,y A 120mm
sobre las dimensiones de montaje. (4.7 puig) (4.7 pulg} ‘ n 25mm
b (1.0pug)

El objeto mas cercano

que puede obstruir el

flujo de aire a través

del disipador térmico
y el chasis

120mm 120mm
(4.7 pulg) v (4.7 pulg)
b 4 b, 4
{ U {

Opcién de montaje A Opcién de montaje B
No se requiere espacio ibre enlre variadores.

Temperaturas Ambiente de Operacion

Temperatura Ambiente Capacidad Nominal Distancias Libres Minimas
Minimo Maximo del Envolvente de Montaje
© .. 1P 20/Tipo Abierto Use la Opcion de Montaje A
-10°C (14°F) MR IP 30/NEMA 1/UL Tipo 1'" Use la Opcién de Montaje B
50°C (122°F) | IP 20/Tipo Abierto Use la Opcién de Montaje B
m I1._a ca1pacidad nominal requiere la instalacién del conjunto opcional PowerFlex 4 IP 30/NEMA 1/UL
ipo 1.

Requisitos Generales de Conexion a Tierra

Importante: es necesario retirar el MOV al conector en
puente a tierra si el variador estd instalado en un sistema de
distribucion con conexion resistiva a tierra o en un sistema
de distribucion sin conexidn a tierra.

Apriete el tornillo después de retirar la conexion en puente.

1]
; OSoDO Tt
los conectores @é oo vim2
en puente @ Amamty W1 D

Cumplimiento de Normativas CE

Consulte el Manual del Usuario del PowerFlex 4 para obtener detalles respecto a
cémo cumplir con las directivas sobre bajo voltaje (LV) y sobre compatibilidad
electromagnética (EMC).
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Espaiiol-3

Especificaciones, Fusibles y Disyuntores

Capacidades Nominales del Variador
Capacidades  |Capacidades Proteccion Disipacion de

Nimero de Nominales Nominales de Circuitos Ali;nentaclén
Catalogo de Salida de Entrada Secundarios Eléctrica
Gama ge Proeciores oe TP20Wall
kW (HP) |Amps Tension  |kVA |Amps Fusibles |Molor 140 M |Contac!ores Abiertos
Entrada monofasicade 100 - 120 V CA (£10%), Salida trifasica de 0 - 230V
2A-VIP5SN104  [02(0.25) (15 90-126 0.75 [6.0 10 140M-C2E-C10  [100-C09 32
2A-V2P3N104 (04 (0.5) (23 90-126 1.15 (9.0 15 140M-C2E-C16 [100-C12 40
2A-VAP5N104 (075 (1.0) [45 90-126 2.25 [18.0 30 140M-D8E-C20 |100-C23 55
2A-V6PON 104 11(1.5) |60 90-126 3.0 [24.0 40 140M-DBE-C25 |100-C37 |80
Entrada monofasica de 200 - 240V CA (£10%),"" Salida trifisica de 0- 230 V, SIN FRENADO
2A-A1P4N103 (02 (0.25) (14 180-265 0.7 |32 6 140M-C2E-B40  |100-C09 |32
2A-A2PIN103 (04 (0.5) |21 180265 [1.05 [53 10 140M-C2E-B63 [100-C09 40
2A-A3P6N103 (075 (1.0) (36 180265 |18 (92 15 140M-C2E-C16 [100-C12 |35
2A-A6PBN 103 15(2.0) [68 180265 |34 [14.2 25 140M-C2E-C16 |100-C16 |85
2A-A9PEN103  [22(3.0) [96 180265 |48 [196 30 140M-DBE-C25 |100-C23 |125
Entrada monofasica de 200 - 240V CA (£10%),'" Salida trifasica de 0 - 230 V
2A-A1P5N104 (02 (0.25) [1.5 180-265 [0.75 (5.0 10 140M-C2E-B63  [100-C09 32
2A-A2P3N104 (04 (0.5) (23 180-265 |1.15 |60 10 140M-C2E-B63 |100-C09 40
2A-A4P5N104 (075 (1.0) [45 180265 [2.25 (100 15 140M-C2EC16 [100-C12 55
2A-A8PON 104 15(2.0) [80 180265 |40 [18.0 30 140M-DBE-C20 |100-C23 |85
Entrada trifasica de 200 - 240 V CA (£10%), Salida trifasica de 0- 230V
2A-BIP5SN104 (02 (0.25) (1.5 180265 [0.75 (1.8 |3 140M-C2E-B25 |[100-C09 |32
2A-B2P3N104 (04 (0.5) (23 180-265 |1.15 |25 6 140M-C2E-B40  [100-C09 40
2A-B4P5N104 (075 (1.0) [4.5 180265 [2.25 (52 10 140M-C2E-C10  [100-C09 |35
2A-B8PON104  [15(2.0) (80 180265 [4.0 (95 15 140M-C2E-C16 [100-C12 85
2A-B012N104 22(3.0) [12.0 |180-265 |55 |15.5 25 140M-C2E-C16 |100-C16 125
2A-BO17N104 37(5.0) [17.5 [180-265 |8,G 21.0 30 140M-F8E-C25 |100-C23 180
Entrada trifasica de 380 - 480 V CA (+10%), Salida trifasica de 0- 460 V
2A-D1P4N104  [04(0.5) (14 340528 |14 [1.8 |3 140M-C2E-B25 |[100-C09 |35
2A-D2P3N104  [075 (1.0) [23 340-528 [2.3 |32 6 140M-C2E-B40  [100-C09 50
2A-D4PON104  [15(2.0) [4.0 340528 |40 |57 10 140M-C2E-B63  |100-C09 70
2A-D6PON104  [22(3.0) [6.0 340528 |59 |75 15 140M-C2E-C10  [100-C09 100
2A-D8P7N104 (37 (5.0) (87 340-528 i . 140M-C2E-C16  |100-C16

Capacidades Nominales de Entrada/Salida

Frecuencia de Salida: 0-240 Hz (Programable) ENC Directive BXISEEC, LV Dir. TI2MEEC

Eficiencia: 97.5% (Tipica) i €

Entradas de Control Digital

(Corriente de Entrada = 6 mA)

Modo SRC (Fuente): Modo SNK (Drenador): 4-20mA Analdgica: Impedancia de entrada de 250 ohmios
18-24 V =ACTVO 06 CTIVO 0-10 ¥ CC Anaidgica: Impedancia de entrada de 100k ohmios
0-6 V= INACTIVO INACTIVO | Pot Externa: 1-10k ohms, 2 Watt minimo

Salida de Control (Salida Programable, relé de forma C)

Capacidad Nominal Resistiva: 3.0A a30 VCC, 125V CAy 240 VCA  Capacidad Nominal Inductiva: 0.5Aa 30V CC,
125V CAy 240 VCA

’Entradas de Control Analégicas

Fusibles y Disyuntores Recomendados
Fusitle: UL Clase J,CC, T o Tipo BS88; 600 V(550 V) o equivalente.  Disyuntores: HMCP o Boletin 140U o equivalente.
Caracteristicas de Proteccion
Proteccidn del Motor: 1=t proteccion contra sobrecarga - 150% durante 60 sequndos, 200% durante 3 sequndos
(Proporciona Proteccidn Clase 10)
Sobrecorriente: 200% limite del hard 300% fallo
Sobretensicn:
Entrada de 100-120V CA - Ocurre el disparo a 405V CC de la tensidn del bus (equivalente a una linea de entrada de 150 V CA)
Entrada de 200-240 V CA — Ocurre ¢l disparo 2405V CC de la tensidn del bus (equivalente a una linea de entrada de 290 V CA)
Entrada de 330460 V CA — Ocurre el disparo a810V CC de la tensidn del bus (equivalente a unalinea de entrada de 575V CA)
Baja Tension:
ntrada de 100-120 V CA — Ocurre el disparo a 210 V CC de la tension del bus (equivalente a una linea de entrada de 75 V CA)
Entrada de 200-240 V CA - Ocurre el disparo a 210 V CC de la tensién del bus (equivalente a una linea de entrada de 150 V CA)
Entrada de 380480V CA — Ocurre el disparo a 390 V CC de la tension del bus (equivalente a una linea de entrada de 275V CA)
Ciclo de M. imiento de Contral: El Ciclo de M. de Control minimo es de 0.5 segundos —el valor tipico es de 2 segundos
Ciclo de Mantenimiento de Alimentacion Eféctrica sin Fallo: 100 milisegundos
Frenado Dinamico
Se incluye el IGBT de freno interno con todas las capacidades nominales excepto las versiones Sin Frenado. Consulte el Apéndice B del
Manual del Usuario del PowerFlex 4 para obtener informacidn sabre cdmo hacer pedidos de resistencias de DB.

{1 Losvariadores monofasicos de 200-240 V CA también estan disponbles con un fito EMC integral. E1 sufio de catélogo cambia de
N103 aN113 y de N104a N114.
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Cableado de Potencia

Capacidad Nominal de Potencia Alambre de Cobre Recomendado

No apantallado 600 V, 75°C (167°F) THHN/THWN 15 milésimas con aislamiento, ubicacion seca
Blindado 600 V, 75°C 0 90°C (167°F 0 194°F) RHH/RHW-2 Belden 29501-29507 o equivalente

Bandeja Blindada con capacidad nominal 600 V, 75°C 0 90°C ]

(167°F 0 194°F) RHHIRHW-2 Shawflex 2ACD/3ACD o equivalente

Bloque de Terminales de Potencia

(Se Muestra el Bastidor A)
Terminales Descripcion
RIL1, SIL2 Entrada Monofdsica
R/L1, SIL2, TIL3 | Entrada Trifasica
um Al Motor U1 Conmute cualesquiera dos
vim2 Al Motor V/T2 = 7 conductores del motor para
W3 ‘Al Motor W/T3 L cambiar la direccion de avance.
BR+, BR- Conexion de Resistencia de Frenado Dindmico [Capacidades nominales de 0.75 kW (1 HP) y mayores]
=) Conexién a Tierra de Seguridad - PE

Especificaciones del Bloque de Terminales de Potencia
Bastidor Didmetro Méximo del Cable ! | Didmetro Minimo del Cable ") Par de Apriete
A 33 mm? (12 AWG) 0.8 mm? (18 AWG) 1722 0m (1619 be-ouk)

7 22N-m -pulg.

B 5.3 mm2 (10 AWG) 13mm (16 AWG) P

m Didmetros maximos/minimos compatibles con el blogue de terminales. Esto no constituye recomendacion alguna.

Condiciones de la Potencia de Entrada
Condicion de la Potencia de Entrada Accién Correctiva

Impedancia de Linea Baja (menos de 1% de la reactancia de linea) o Instale el Reactor de Linea'”/
Mayor que el transtormador de alimentacion eléctrica de 120 kVA ¢ oTrnsformador de Aislamiento

La linea tiene condensadores de correccion del factor de potencia

La linea tiene interrupciones frecuentes de potencia

La linea tiene picos intermitentes de ruido en exceso de 6000 V (rayo)

La tension de fase a tierra excede el 125% de linea normal a tension de linea.

Retire el puente de conexién

MOV atierra.

* oinstale el Transformador de Aislamiento
€on uno secundario con conexion a
tierra si fuera necesario.

Sistema de Distribucion Sin Conexién a Tiera

&) Consulte el Apéndice B del Manual def Usuario del PowerFlex 4 para obtener informacién sobre cémo hacer pedidos de
accesorios.

Recomendaciones de Cableado de E/S®

Tipos de Cables Descripcion Capacidad Nominal de Aislamiento Minima
Belden 8760/9460 08 mm2(18AWG), par torcido,
(o equiv.) 100% apantallado con drenaje 300 V
> 60 grados C
Belden 8770 0.8 mm*(18AWG), 3 conductores, (140 grados F)
(0 equiv.) apantallado para pot. remoto solamente.

@ Silos cables son cortos y estdn contenidos en un envolvente sin circuitos sensibles, quizd no sea necesario el uso de

cable apantallado, pero siempre se recomienda.

Especificaciones del Bloque de Terminales de E/S

Didmetro Méximo del Cable ¥ | Diametro Minimo del Cable \*/ Par de Apriete
1.3 mm? (16 AWG) 0.13mm? (26 AWG) 0.5-0.8 N-m (4.4-7 Ibs-pulg.)
(4)

Didmetros maximos/minimos compatibles con el blogue de terminales. Esto no constituye recomendacion alguna.

Consulte el Manual del Usuario del PowerFlex 4 para obtener las recomendaciones
sobre maxima longitud del cable de alimentacién eléctrica y control.
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Bloque de Terminales de Control

ml‘nponame: El Terminal de E/S 01 P035 Terminal ce E5 01 Consulte el Manual del Usuario
esta siempre establecido para el paro [Fuente Arranque] Paro Paro del PowerFlex 4 para obtener
por inercia excepto cuando P036 [Fuente Tedado Segin POG7 Inerca més informacion.
Arranque] esté establecido para control Tres Hios Seqin P37 | Seqin POG7
dﬁ:Tre§ Hllkz.';g 081100?;01 de "esJ hilos, Dos Hios Segin P037 Inercia
el leminal estac por 7 Cableado  Cableado
P37 [Modo de Paro). Todas las demds  — oo iS85 | SeginPOs7 | Inerca fipicode fipico de
fuentes de paro estan ¢ ladas por fuente drenador
P037 [Modo de Para). o] Pero (1) (SRC) (SNK)
Importante: El variador se envia con —{ Amanque/
umeme de conexidn instalado entre & ] [ 2 | MO/ —o
los Terminales de E/S01 y 11. Retire 03 | DirfRun REV - o
este puente de conexion al utilizar este SNK SRC T Comin dicital
Terminal de E/S 01 como entrada de | O | romindalsl
paro o de habiltacion. 053] Ertradadigtal { e o
(@ge myestra el control de dos hilcs. iwo/ S,
Para el control de tres hilos utilice una w4V 7|22 vee
entrada momentanea L enel coties o) — .1ovce
Terminal E/S 02 a modo de comandar ! ¢1_9__V,- 12 e
unarranque. Use una entrada 1 T Ent0-10V 1 : »
con mantenimiento Relé NA. : — Comin Aakigka |1
o~ parael —1Ri ! 14
Terminal deE/S 03 _Comun de reké [on ;L_TM .
a modo de cambiar RENC.I=#F = -1 — Pantala RS485 B potencidmetro
de direccién. —R3 16 debe tener

i 1-10k ohm

2 Watt Min.
01 02 03 04 05 06

v w
Ri_R2 R3 v
| S e——— RS485

30V CC [125V CAf40 v CA SNK 1 13 14 15 16 ¥
Resisho| 30A | 30A | 30A i dDdﬁ GDGD
ndwho| 05A | 05A | 05A 3 SRCLY (1) 81

A Valor A 5

No. |[Senal Predeterminado Descripcion Param.
Rl |Relé NA. Fallo Contacto normalmente abierto para el relé de salida. A055
R2  |Comunde Relé |- Comin para reké de salida.
R3 |ReléN.C. Fallo Contacto normalmente cerrado para el relé de salida. A055

Microinterruptor de Fuente (SRC) Las entradas se pueden cablear como Drenador (SNK) o
Drenador/Fuente Fuente (SRC) mediante ajustes de los microinteruptores.

1) Es necesario que esté p te un puente de ¢ 1)
01 |Paro Inercia instalado en fabrica o una entrada normalmente cerrada P036
para que arranque el variador.

Aranque/Marcha Soise
02 A‘r/r:Nn%E o2 INoest Activo |l comando proviene del teclado integral por defecto. P36, PO37
Para deshabilitar la operacion en reversa, consulte A095 P03, PoaT
03 [DifRunREV  |NoestaActvo [lmverDeshab] i el
AT Para entradas digitales. Electronicamente aislado con
04 |Comin Digtal |~ entradas digitales de E/S analogicas.
05 |Entrada Digital 1 |Frec presel Programa con A051 [Sel. ent digt 1]. A051
06 |Entrada Digital 2 |Frec presel Programa con A052 [Sel. ent digt 2]. A052
1 |s2avee L Potencia provista por el variador para las entradas digitales.

La corriente mdxima de salida es de 100 mA.

Alimentacion eléctrica provista por el variador para el
12 |+10VCC - tencidmetro externo de 0-10 V. P038
corriente maxima de salida es de 15 mA.

Para alimentacion externa de entrada de 0-10 V (impedancia P03

] T
13 [Ento-10V No esté Activo de entrada = 100k ohm) o limpiador de potenciémetro.

Para Ent 0-10V o Ent 4-20mA. Electronicamente aislado
con entradas analdgicas de E/S digitales.

14 |Comun Analégico

7 (3) : Para alimentacion externa de entrada de 4-20mA
15  |Ent4-20mA No esta Activo (impedancia de entrada = 250 ohm). P038

16 Pantalla RS485 | _ Al usar el puerto de comunicaciones RS485 (DSI)
(DSI) deberd conectarse el terminal a la tierra de seguridad.

&) Se puede conectar solo una fuente de frecuencia analégica a la vez. Sise conecta mds de una referencia al mismo
tiempo, resultard una referencia de frecuencia no determinada.
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A

L d u

Preparacion de la Puesta en Marcha del Variador

ATENCION: La fuente de alimentaci6n debe estar conectada al variador
para realizar los siguientes procedimientos de puesta en marcha. Algunas de
las tensiones presentes estdn al potencial de la linea de entrada. Para evitar el
peligro de descarga eléctrica o dano al equipo, el siguiente procedimiento debe
ser realizado sélo por personal de servicio calificado. Lea detalladamente y
entienda el procedimiento antes de comenzar. Si un evento no se produce
durante la realizacion de este procedimiento, No Proceda. Desconecte la fuente
de alimentacion incluso las tensiones de control suministradas por el usuario.
Es posible que existan tensiones suministradas por el usuario aun cuando la
potencia de CA no se encuentre conectada al variador. Corrija el desperfecto
antes de continuar.

Antes de Conectar la Fuente de Alimentacion al Variador

1. Confirme que todas las entradas se encuentren firmemente conectadas a los
terminales correctos.

2. Verifique que la potencia de linea de CA en el seccionador se encuentre
dentro del valor nominal del variador.

3. Verifique que toda la potencia de control digital sea de 24 voltios.

4. Verifique que los ajustes del microinterruptor Drenador (SNK)/Fuente (SRC)
estén configurados de manera correspondiente con el esquema de cableado de
control. Vea la pdgina 5 para conocer la ubicacion.

Importante: Elesquema de control predeterminado es el de Fuente (SRC). El
terminal de Paro se conecta en puente (Terminales de E/SO1 y 11)
para permitir la puesta en marcha desde el teclado. Si se cambia el
esquema de control a Drenador (SNK), serd necesario retirar el
puente de conexion de los terminales de E/S 01 y 11 e instalarse
entre los terminales de E/S 01 y 04.

5. Verifique que esté presente la entrada de Paro o no se pondrd en marcha el

variador.

Importante: Sise utiliza el Terminal de E/S 01 como entrada de paro, el puente
de conexion entre los Terminales de E/S 01 y 11 debe retirarse.

Conexion de la Fuente de Alimentacion al Variador

6. Conecte la potencia de CA y las tensiones de control al variador.

7. Familiaricese con las caracteristicas del teclado integral (vea la pdgina
siguiente) antes de ajustar cualquier pardmetro del Grupo de Programacion.

Arranque, Paro, Control de Direccion y Velocidad

Los valores de pardmetro predeterminados de fdbrica permiten controlar el
variador desde el teclado integral. No es necesaria programacion alguna para
arrancar, parar, cambiar la direccién y controlar la velocidad directamente desde
el teclado integral.

Importante: Para deshabilitar la operacion en reversa, consulte A095
[Inver Deshab.].

Si aparece un fallo durante el arranque, la pagina 11 presenta una explicacion del
cddigo de fallo. Para obtener informacion completa sobre la resolucion de
problemas, consulte el Manual del Usuario del PowerFlex 4.
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Teclado Integral

AN
FWD af
REV |

e
PO3 |

PROGAAM

00 OO
COIONICHIED)

FALLT

-
(3) Meni  |Descripcion

s Grupo de visualizacion

[r ez ——— sélo para visualizacion)

—— onsiste en las condiciones de funcionamiento

del variador visualizadas con mayor frecuencia.

Grupo de programacién basica
Consiste en las funciones programables utlizadas
con mayor frecuencia.

(6 JoR 7 o)

@ & (O
1o

{&)

Grupo de programacion avanzada
Consiste en el resto de las funciones programables.

Designador de fallos

Consiste enla lista de cddigos para condiciones
de fallo especificas. Aparece (nicamente ante la
presencia de un fallo.

I
™| (DO QA

Estado del
No. | LED Indicador LED | Descripcion
(1) Estado de Rojo Continuo [ Indica que el variador esta funcionando y comandd la direccion del
Marcha/Direccion motor.
Rojo Intermitente| El variador ha indicado el cambio de direccion. Indica la direccion real del
motor mientras reduce la aceleracion a cero.
(2 Pantalla Rojo Continuo | Indica el nimero de parametro, el valor del pardmetro o cddigo de fallo.
Alfanumérica Rojo Intermitente| Un sélo digito intermitente indica que puede modificarse dicho digito.
Todos los digitos intermitentes es indicacion de una condicion de fallo.
[3) Unidades Rojo Continuo | Indica las unidades del valor del parametro mostrado en pantala.
Mostradas
(4) Estado del Rojo Continuo | Indica que se puede cambiar el valor de parametro.
Programa
(5) Estado de Fallo | Rojo Intermitente| Indica que el variador tiene un fallo.
(6) Estado del Verde Continuo | Indica que el potencidmetro en el Teclado Integral esta activo.
Potenciémetro
[7) Estado de la Verde Continuo | Indica que la Tecla de Arranque en el Teclado Integral esta activa.
Tecla de Arranque La tecla de Retroceso también estd activa a menos que se deshabilite
por medio del A095 [Inver Deshab.).
No. | Tecla Nombre Descripcion
[3) Escapar Retroceder un paso en el menu de programacion.

Anular un cambio a un valor de parametro y salir del Modo de
Programacion.

Seleccionar Avanzar un paso en el menu de programacion.
Seleccionar un digito al visualizar el valor del parametro.
Flecha Permite desplazarse a través de grupos y parametros.
@ @ Hacia Arriba Aumenta o reduce el valor de un digito intermitente.
Flecha
Hacia Abajo
Ingresar Avanzar un paso en el mend de programacion.
@ Guardar un cambio a un valor de parametro.
(9] & Potencidmetro | Se utiliza para controlar la velocidad del variador. La condicién
£ predeterminada es activa.
R Se controla por medio del parametro P038.
Arranque Se utiliza para poner en marcha el variador. La condicion
® predeterminada es activa.
Se controla por medio del parametro P0O36.
Retroceso Se utiliza para invertir la direccion del variador. La condicion
@ predeterminada es activa.
Se controla por medio de los pardmetros P036 y A095.
Paro Se utiliza para detener el variador o borrar un fallo.

Esta tecla siempre estd activa.
Se controla por medio del parametro P037.
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Consulte el Manual del Usuario del PowerFlex 4 para mds informacion sobre pardmetros.

Visualizacion y Edicion de Parametros

El tltimo parametro del Grupo de Visualizacion utilizado por el usuario se guarda al
interrumpirse la alimentacion eléctrica y se muestra en pantalla por defecto al volverse

a aplicar la alimentacion eléctrica.

A continuacion se presenta un ejemplo de las funciones basicas del teclado integral y la
pantalla. Este ejemplo proporciona instrucciones basicas de navegacion e ilustra como
programar el primer pardmetro del Grupo de Programacion.

Paso Tecla(s) Ejemplo de Pantallas
1. Al aplicar la alimentacion eléctrica, aparece
brevemente con caracteres intermitentes el Gltimo g U o As,
ndmero de parametro de Grupo de Visualizacion . i
PROGRAM FAULT

seleccionado por el usuario. La pantalla entonces
muestra por defecto el valor actual del parametro.
(El ejemplo muestra el valor de d001 [Frec. Salida]
con el variador detenido.)

Pulse Esc una vez para visualizar el nimero de
parametro de Grupo de Visualizacion que se muestra
durante la puesta en marcha. El nimero de pardmetro
se iluminara intermitentemente.

Vuelva a pulsar Esc para ingresar al ment de grupo. La
letra del mend de grupo se iluminara intermitentemente.

Pulse la flecha Hacia Arriba o Hacia Abajo para
desplazarse a través del mend de grupo (d, Py A).

Pulse Enter o Sel para ingresar a un grupo. El digito
de la derecha del dttimo parametro visualizado en
ese grupo se iluminara intermitentemente.

Pulse la flecha Hacia Arriba o Hacia Abajo para
desplazarse por los parametros que estan en el grupo.

Pulse Enter o Sel para ver el valor de un pardmetro.
Si no desea editar el valor, pulse Esc para regresar al
numero del pardmetro.

Pulse Enter o Sel para acceder al modo de
programacién y modificar el valor del pardmetro. El
digito de la derecha se iluminara intermitentemente
y el indicador LED del Programa se iluminara si se
puede modificar el parametro.

Pulse la flecha Hacia Arriba o Hacia Abajo para
cambiar el valor del parametro. Si lo desea, pulse Sel
para moverse de digito a digito o de bit a bit. El digito
0 bit que puede cambiar parpadeara.

. Pulse Escpara cancelar un cambio. El digito dejara de

parpadear, se restaura el valor anterior y se apagard
el indicador LED del Programa.

O bien

Pulse Enter para guardar un cambio. El digito dejara
de parpadear y se apagara el indicador LED del
Programa.

. Pulse Esc para regresar a la lista de pardmetros.

Continte pulsando Esc para salir del menu de
programacion.

Si al pulsar Esc no cambia la pantalla, entonces
aparecera d001 [Frec. Salida]. Pulse Enter o Sel
para ingresar al ment de un grupo.
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Consulte el Manual del Usuario de| PowerFlex 4 para mas informacion sobre pardmetros.
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Parametros de Grupo de Visualizacion

No. |Parametro Min/Max |Pamalla10pclones
d001 [[Frec. Salida] [0.0V[FrecuenciaMax]  [0.1Hz
d002 [[Frec. de comando] [0.0/[FrecuenciaMax]  [0.1Hz
d003 |[Int. salida] 10.00/(Intens. Var x 2) ~ [0.01 Amps
d004 |[Tens. de salida] 0/Volts nomin var. 1VCA
d005 |[Tension bus CC] Basado en la Capacidad |1 VCC
Nominal del Variador
d006 |[Estado Variador] 0/1 (1 = Condicién Bit 3 B2 Bl B0
Verdadera) Decelerando Acelerando  Avance Funcionando
4007- |[Codigo falloX] FalF122 Fi
d009
010 |[Display Proceso] _ |0.00/9999 0.01 -
9012 [[FuenteConto]  [0/9 = =
(Vea P038; 9 = "Frec test’) (Vea P036; 9 = “Impulso”)
[Estadoent Cnte]  |0/1 B3 B2 Bl B0
(1 = Entrada Presente)  |Reservado  Ent. Paro DirRun REV Arranque/Marcha AVANCE
[Estadoentdigt] [0/ B3 B2 Bt B0
(1 = Entrada Presente) |Reservado  Reservado Sel.entdigt2  Sel. entdigt 1
4015 |[Estado com] 0/1 (1= Condicon Bi3 BI2 Bl B0
\ jera) Ocurrié fallo  Opcion RS485  Tx Rx
016 |[Ver. SWcontral]  [1.00/99.99 001
9017 |[Tpode Varador]  |1001/9999 1
d018 |[Tiempode marcha] |09999 Hrs 1=10Hrs
019 [Dato ptprueb] [o/FFFF 1 Hex
d020 |[Ent.anl0-10V] 10.01100.0% 0.1%
021 [[Ent.ani4-20mA]  [0.0/100.0% lo.1%
024 |[Temp. variador] ~ [0/120 grados C |1 grado C

Puesta en Marcha Inteligente con

Parametros de Grupo de Programacion Basica

= Detenga el variador antes de cambiar este

. [Parametro Thin/Max TPantalla /Opciones Valor Predeterminado
PO31 |[Volt placa mator] |20/Volts nomin var. [1VCA Basado en la Capacidad
(3] |seteccionar segin it piaca mator. Nominal del Variador
P032 |[Hz placa motor] 107240 Fz [Tz 50 iz
(G ] [Seleccionar segin la frecuencia Hz placa motor.

P033 [[Intens SC Motor] |0.0/(Intens. sal. var x 2) |01 Amps |Basado en la Capacidad
Establecer a la méxima corriente pemisble del mator, Nominal del Variador
P034 [[FrecuenciaMin] |0.0/240.0 Hz |0.1 Hz 0.0 Hz

Establece la minima frecuencia de salida continua de! variador.

P035 [[Frecuencia Méx ] [or240Hz [1Hz 60 Hz
Establece la maxima frecuencia de salida del variador.
P036 |[Fuente Amanque] |0/5 0="Teclado" "/ 3="Sens N 2-W" |0
(C3] |Establece ! esquema de control wtilizado para poneren |1 =.Tres Hios" 4="AltVel 2W"
@ marcha el variador, 2 =“Dos Hilos’ 5="Puerto Con
(1) Al estar activa, la tecia de retroceso también estd activaa menos que se deshabilite por medio del
AQS5 [Inver Deshab].
P037 |[M(110 de Paro] |0/7 0 =‘Ranpa, CFW 4= ‘Rampa" 0
Mado de Paro activo para todas las fuentes de paro [por [1 =/Inercia, CFLZ,) 5 =nerca” |
2- Freno CC, CF' 6= “Freno CC'
teclado, marcha de avance (Terminalde E/S 02), “FrenAutCC,CF hipz FrenAUCC"

marcha en reversa (Terminal de E/S 03), puerto R8485]
excepto como se indica a continuacion.

Importante: El Terminal de E/S 01 esté siempre establecido para el paro por inercia excepto cuando P036 [Fuente Arranque)
esté establecido para control de “Tres Hilos". En el control de tres hilos, el Terminal de E/S 01 esta controlado por PO37

[Modo de Paro].
1 La entrada de paro también borra el fallo activo.
P038 |[Referencia Veloc] |0/5 ?: 'gol\ﬁf' 3 = Enl 4«20mlr\" 0
="Frecinterna” ="Frec presel’
‘Ili‘ﬁzgﬁe la fuente de referencia de velocidad para el Kot o *Puen% o
Importante: Cuando A051 6 A052 [Sel. ent digt x] esté configurado enlaopcidn 2, 4, 5, 6, 136 14, y la entrada digital esté
activa, AD516 A052 anulard la referencia de velocidad indicada por este pardmetro. Consulte el Capitulo 1 del Manual del
Usuario del PowerFlex 4 para obtener detalles.
PO39 |[Tiempo ace!. 1] |0.0/600.0 segs |01 segs 10.0segs
Establece el régimen de aceleracion para todos los de velocidad.
P040 [[Tiempo decel. 1] [0:17600.0 segs Jo-1segs 10.0segs
Establece el régimen de deceleracion para todas las disminuciones de velocidad.
P041 |[Restab. a predet] |0/1 0 ="Estado Inactivo” 0
Restablece todos los pardmetros a sus valores |1 = “Restab. a Predet”
predeterminados en fabrica.
P043 |[Ret SC Mator] ort |0 =*Inhabiltado" 1="Habiltado" [0

Habilitalinhabilta la funcidn de Retencidn de Sabrecarga del Mator.
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Espafiol-10 Consulte el Manual del Usuario del PowerFlex 4 para mas informacion sobre parametros.

Parametros de Grupo Avanzados

E 5 L Valor
No. |Parametro Min/Max Pantalla /Opciones Predeterminado
[TSeI. ent digt 1] 026 0= “No se usa" 8 ="ParoRamp,CF" 4
erminales de E/S 05 1="AcelDecel 2" 9 =“Parlnerc,CF"'
A0S2 [TSeI. ent digt 2/& 2 = “Avanfimpuls” 10 = "ParinjCC,CF"
erminal de E/S 06 3= “Fallo A" 11 =“ImpulsAvance"
4 = “Frec presel" 12 = “ImpulsRetroc”
5= “Local’ 13 = “EntCtri1OV"
6= “Puerto Com" 14 = “EntCtr20mA"
7 = “Borrar Falko" 26 = "Inver Anig"
A055 [[Sel. Sal. Pulsas] 0/21 0= “Listo/Fallo” 6 ="Sabre Frec" 0
1= “EnFrecuencia’ 7 ="Sabre Cte"
2 = “MotorMarcha" 8 =“Sabre V CC"
3 = “Retroces o’ 9 =“AgotReintent’
4 = “Sobrearg my” 10="Sobre V Ang"
5= “Reg Ramp” 20 = “ContParam"
21="Fallo norec"
A056 |INivel Sal Pulsos] 0.0/9999 lo1 0.0
A067 |[Tiempo acel. 2] 0.0/600.0 segs |0.1 $egs 20.0 segs
A068 |[Tiempo decel. 2] 0.1/600.0 segs |0.1 segs 20.0 segs
[Frec Interna] 0.0/240.0 Hz [0.1 Hz 60.0 Hz
A070 |[Frec presel 0] 11V 0.0/240.0 Hz 0.1 Hz 0.0Hz
Frec presel 1 5.0 Hz
Frec presel 2 100 Hz
[Frec presel 3] 200 Hz

() para activar [Frec presel 0] establezca P038 [Referencia Veloc] en la opcion 4.

" Tsudo e Ehwadade Tl | Estado ge Envada g Ent Toene de @]
Digital 1 (Terminal de E/S 05) | Digial 2 (Termina de E/S08) | Fracuenca | Pasmetro Acel/Decel uslizado

[} [} Frec presd (f [Tiempo acel. 1] ! [Tiempo decd. 1
1 [}] Frec presd 1 [Tiampo acel. 1]/ [Tiempo decd. 1
0 1 Frec presd 2] [Tiempo acel. 2] / [Tiempo decd. 2
1 1 Frec presd 3 [Tiampo acel. 2] / [Tiempo decd. 2

) Cuando una ertrada digtd sa establece en AcelDecd 2' yla entrada estd aciva, dicha entrada anula los ajustes en

eslaaba.
A078 |[Frecuencia tesf] 0.0/FrecuenciaMax.] [0.1 Hz 10.0 Hz
A079 [[Impulsos Ace/Dec]  [0.1/600.0 segs [0.1 segs 10.0 segs
A080 |[Tiempo freno CC]  [0.080.0segs Jo.1 segs 00 segs
A081_[[Niwel freno CC] 0.0/(Intens. Var x 1.8) [0.1 Amps |Amps x 0.05
[Sel resisten FD] /99 0 = Inhabilitado 2 =SinProtecc 0
1= Res RANoml 3-99= Ciclrab %
A083 [[% curva-S] V100% 1% J0% (Inhabiitado)
A084 |[Refuer. amanque] 114 Ajustes en % de tension base. 8
ParVariable  ParConstante 7 (Variadores
1="200,VT' 5-700,m IR 10="10.0,cT" [deSHP)
2= VT 6="00" 11="125,CT"
3="40.0,VT" 7="25,CT" 12="150,CT"
4="450,VT" 8="50,CT"  13="17.5,CT"
9="75,CT"  14="20.0,CT"
A088 |[Tensidn maxima] 20/Volts nomin var. 1V CA Volts nomin var.
A089 |[Lim. Comriente] 0/(Intens. Varx 1.8)  ]0.1 Amps Amps x 15
A0%0 [[Selec. SC Motor] 072 0 = “NoDesclasf" 1 ="DesclasifMin’" 0
2 =*DesclasMax’
[Frecuencia PWM]  |2.0/16.0kHz Jo.1kHz 4.0kHz
A092 It rearme auto] 0/9 |1 0
A0%3 [[Retrd reinic aut] 0.0/3000 segs Jo.1 segs |10 segs
A094 [[inic al encender] o1 0 = “Inhabilitado” 1 ="Habiitado’ 0
A0%5 [[Inver Deshab.] o 0= "Rev Habilt' 1="Rev Inhabil |o
[ J0="Inhabitado” 1 =“Habiitado” 0
03 0 = “Inhabiltado” 2 ="Mecénico” 1
1= "Eléctrico” 3 =“Ambos"
0.0/(Intens. Var x 2)  [0.1 Amps 0.0 = (Inhabilitado)
0.1/999.9 lo1 |300
A 0= "Lista/Inacty” 1= "Restab fall" 0
2 =“BorrarBufier’
A101_|[Bloqueo Programa] [0/ |0 = "Desbloqueado’ 1 ="Bloqueado” lo
A102 [[Sel pto. Prueba] 0/FFFF |1 Hex |400
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Consulte el Manual del Usuario del PowerFlex 4 para més informacion sobre parametros. Espaiol-11

7 Rl Valor
No. |Parametro |Mmluax Pantalla /Opciones Predeterminado
A103 [[Vel. datos com]©®) 0/5 0 ="1200" 3="9600" 3
1="12400" 4="19.2K"
2 = “4800" 5="38.4K"
A104 |Direc nodo com]™!  |1/247 1 100
AT05 |[Acc.pérd.comun]  [0/3 0 = Falo” 2-"Paro’ 0
1 ="Paro Inercia" 3 ="ContUltVel'
A106 |[Tmp. pérd.comun]  [0.1/60.0 0.1 5.0
A107 [[Formato com]*™ 0/5 0 =“RTU &N-1" 3="RTU8-N-2' 0
1="RTU 8-E-1" 4="RTU8-E-2"
2 = "RTU 8-0-1" 5="RTU8-0-2"
A110 |[Lminf EnAn 0-10V] |0.0/100.0% 0.1% 0.0%
A111_|LmSup EnAn 0-10V] [0.0/100.0% 0.1% 100.0%
A112 [[Lmin EnAn 420mA]  0.0/100.0% 0.1% 0.0%
A113 [[LmSp EnAn 4-20mA] [0.0/100.0% 0.1% 100.0%
A114 [Deslz Hertz @ In] 10.0/10.0 Hz 0.1Hz 2.0 Hz
A115 |[Tpo Min Proces] |0.00/99.99 0.01 0.00
A116 |[Tpo Max Proces] 0.00/99.99 0.01 0.00
A117 |[Bus Reg Mode] /1 0 = “Inhabilitado” 1 = "Habilitado" 1
A118 [[Comm Write Mode] [0/1 0 =“Save" 1="RAM Only' 0

BIEs necesario apagar y encender la alimentacion eléctrica del variador antes de que los cambios afecten su funcionamiento.

Cadigos de Fallo

Para borrar un fallo, pulse la tecla Paro, apague y encienda la alimentacion eléctrica o
establezca A100 [Borrar fallo] en 16 2.

No.

[Faio

Descripcion

Verifique el cableado remoto.

F2  |Entrada auxiliar"
F3 Pérdida alim

Supervise lalinea de CA entrante para detectar baja tension o interrupciones en la linea de potencia.

F4  [Baja Tensién ™ Supervise la linea de CA entrante para detectar baja tensin o interrupciones en lalinea de potencia.

s |s ion 1) Sup lalinea de CA para verificar si existe in o condiciones transitorias. La
sabretension del bus también puede ser ionada por la reg; ion del motor. Prolongue el tiempo
de deceleracidn o instale una opcidn de frenado dindmico.

F6  [Matorparado® Aumente [Tiempo acel. X] o reduzca la carga para que la corriente de salida del variador no exceda la
corfiente establecida por e pardmetro A089 [Lim. Corriente].

F7  [SobrecargaMator ™" [Existe una carga de motor excesiva. Reduzea Iacag? ra que la cornente de salida del variador no
exceda la comriente establecida por el parametro PO: mens SC Motor].

F8 Sobrtmp. Rad [T Verifique que no haya ale!asblo%ueadas 0 sucias en el disipador de calor. Verﬂqrue que latemperatura
ambiente no haya excedido 40°C (104° F) para instalaciones IP 30/NEMA1/UL Tipo 1 0 50°C (122°F)
para instalaciones de tipo abierto.

Verifique el ventilador.

F12  [Sobrcom. HW™ Verifique la programacion. Verifique que no haya exceso de carga, ajustes emdneos de CC, tension de
frenado de CC muy elevada u otras causas de exceso de cornente.

F13  |Falb tierra Verifique el motor y el cableado externo de los teminales de salkda del variador para una condicién de
puestaa tiema.

F33 |[Int.rearme auto Corriia la causa del fallo y borre manuaimente.

F38 |FaseUatemra Verifique el cableado entre el variador y el motor. Verifique que no exista en el motor una fase a tierra.

F2 |FaseVatema Si no se puede borrar el fallo, reemplace el variador.

F40 |Fase W aterra

F41  |Fase UVcorto Verifique que no exista una condicidn de cortacircuito en el cableado del motor ni en el de salida del
variador.

F&2 |FaseUWoorto Si no se puede borrar el fallo, reemplace el variador.

F43 |Fase VW corto

F48  |Parém. predet. El variador rechi6 instrucciones para escribir los valores predeterminados en el EEPROM. Borre el fallo
0 apague y encienda el variador. Programe los parémetros del variador segln sea necesario.

F63  [Sobreom. SW' Verifique los requisitos de cargay el valor A098 [Disparo Corr. SW].

F64  |Sobrerg. variad. Reduzca la carga o prolongue el Tiempo de aceleracidn.

F70  |Unidad pot. Apague y encienda la unidad. Si no se puede borrar el fallo, el variador.

F71_ |Pérdida Red Fallé la red de comunicacién.

F81  |Pérdidacomun. Si el adaptador no se desconect6 intencionalmente, verifique el cableado al puerto. Reemplace el
cableado, el expansor de puerto, los adaptadores o todo el variador segin se requiera. Verifique la
conexidn. Se desconectd intencionalmente un adaptador. Apague la unidad por medio de A105 [Acc.
pérd. comun].

100 |Sum verf. param.

:"_

Restaure los valores predeterminados en la fabnca.

F122 |Flltarjeta E/S

Apague y encienda la unidad. Si no se puede borrar el fallo, reemplace el variador.

{1

Fallo de tipo Auto-Restab./Marcha. Configurar con parametros A092 y A093.
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Espafiol-12

Dimensiones del Variador

Variadores de montaje en panel del PowerFlex 4 - Las capacidades nominales se indican en

kW y en (HP)
S 240 VCA-
B 120V CA- . 240V CA - 20VCA-  |480VCA-
2 | Monofésico Bonopar. Monofésico Trifésico Tritasico
A 102025 02(025) 02(025) 02(025) 0.37(05)
037(05) 037 (0.5 037 (05 037 09 0.75(1.0)
075 (1.0 075(1.0 075 (1.0 15 (2.0)
15(20)
B [07510) T5(20) T520) 22(30) 2260)
11(1.5) 22(30) 37(50) 37 6.0)

Variadores de montaje en panel del PowerFlex 4 '~ Las dimensiones se muestran en
milimetros y (pulgadas). Los pesos se indican en kilogramos y en (libras).

s

F

c

—_

‘ ; S—

hoe bl (BT

e

T
—» - 55(0.22)

Bastidor |a bo c d e f g Peso de Envio
A 80 (3.15) |185(7.28) | 136(5.35) |67 (264) |152(5.98) |50.3 (2.33) | 140 (5.51) |1.4(3.1)
B 700 (3.94) |213(8.39) | 136(5.35) |87 (343) |180 (7.00) |87.4 (3.44) | 168 (6.61) |2.2(49)

(1) También estan disponibles Variadores de Montaje en Brida. Consulte el Manual del Usuario del
PowerFlex 4 para obtener mds informacion.

(2) Altura total del variador con conjunto opcional IP 30/NEMA 1/UL Tipo 1 instalado.

(3) Altura total de variador estandar |P 20/Tipo Abierto.

Conjunto opcional IP 30/NEMA 1/UL Tipo 1- Las dimensiones se muestran en milimetros
y (pulgadas)

20.7
(0.81)
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