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RESUMEN
Tema: DISENO Y CONSTRUCCION DE MODULOS PARA SENSORES DE
PROXIMIDAD Y TRANSDUCTORES DE TEMPERATURA PARA EL
LABORATORIO DE INSTALACIONES INDUSTRIALES.

Autores: Ricardo A. Panchana Salinas, Luis A. Villalonga Avila.

Director de Tesis: MSc. Gary Ampuiio

El presente trabajo tiene como objetivo dar una propuesta de mejora en el proceso educativo de
las técnicas de automatizacion industrial. Para poder lograr que los alumnos adquieran
conocimiento experimental implementando la teoria aprendida en las clases, a través de equipos

que son comunmente encontrados en la industria.

Este proyecto se trata fundamentalmente en disefar y construir tres modulos, de sensores de
proximidad, transductores de temperatura y de actuadores. Asi ganamos facilidad de manejo
para poder observar de cerca el comportamiento de cada uno de estos elementos, donde

podremos simular un sistema de produccion a mayor escala.

Se utilizara sensores inductivos que cuenta con un relé para que sirva como proteccion respecto
a su salida, sensores de temperatura pt-100 acompafiado de un transductor que recepta una sefial

de temperatura y convierte su salida de 0 a 10 VDC para darle precision, y motores de 24 VDC.

Los elementos ya mencionados seran comandados por un autémata programable PLC S7.-1200,
aprovechando sus entradas y salidas analdgicas y digitales, mediante procesos que se aplicara

con la ayuda de la herramienta de programacion TIA PORTAL.

La funcionalidad de estos equipos a nivel de industrias y maquinarias es de mucha relevancia
por eso se llevo a cabo este estudio para proporcionar una finalidad mas aguda a la hora de

utilizarlos para proporcionar un mejor trabajo.

Palabras clave: sensores, automatizacion, variables, modulo didactico, motor, termocupla,

transductor, programacion.
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SUMMARY/ABSTRACT
Topic: DESIGN AND CONSTRUCTION OF MODULES FOR PROXIMITY SENSORS
AND TEMPERATURE TRANSDUCERS FOR THE LABORATORY OF
INDUSTRIAL FACILITIES.

Author: Ricardo Andrés Panchana Salinas, Luis Adolfo Villalonga Avila.
Thesis Director: MCs. Gary Ampufio.

The present work aims to give a proposal for improvement in the educational process of
industrial automation techniques. In order to achieve that students acquire experimental
knowledge by implementing the theory learned in the classes, through equipment that is found

in the industry.

This project is fundamentally about designing and building three modules, proximity sensors,
temperature transducers and actuators. Thus we gain the ease of handling to be able to closely
observe the behavior of each of these elements, where we can simulate a larger-scale production

system.

Inductive sensors will be used that has a relay to serve as protection regarding its output, pt-
100 temperature sensors accompanied by a transducer that receives a temperature signal and

converts its output from 0 to 10 VDC to give it precision, and motors 24 VDC.

The elements already mentioned will be controlled by a PLC S7.-1200 programmable
automaton, taking advantage of its analog and digital inputs and outputs, through processes that

will be applied with the help of the TIA PORTAL programming tool.

The function of these equipment at the level of industries and machinery is of great relevance,
which is why this study was carried out to provide a more acute purpose when using them to

provide a better job.

Keywords: sensors, automation, variables, didactic module, motor, thermocouple, transducer,

programming.
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INTRODUCCION

En las materias actualmente los estudiantes ven la necesidad de complementar sus estudios con
practicas en laboratorio empleando entradas fisicas o salidas al momento de simular los
procesos industriales utilizando equipos de automatizacion en el laboratorio. Entonces como
propuesta se llevo a cabo el disefio del modulo y la e implementacion de diferentes placas con
sus respectivas funcione (sensores de deteccion inductiva, sensor de temperatura y actuadores
como motores DC). Estos modulos ayudan a estudiantes y docentes a implementar procesos

industriales con sefiales fisicas reales.

La propuesta mostrada en este trabajo consta de tres clases de modulos que se derivan en
modulos de proximidad, implementan sensores inductivos en un rango de 8mm suficientes para
detectar elementos metalicos (excepcion de aluminio y cobre). Estos modulos inductivos nos
permiten practicas de procesos industriales donde la linea de produccion se detiene al detectar

latas o envases metalicos.

Los moddulos de deteccion de temperatura utilizan sensores PT100 y transductores, que nos
permiten convertir la sefial fisica de grados centigrados a una sefal eléctrica de 0 a 10 VDC y
posteriormente ingresarla al automata programable donde se realizara la toma de decisiones

acorde al proceso que se necesite efectuar.

Y los modulos actuadores emplean un motorreductor de 24VDC, los cuales, permiten al
estudiante simular el funcionamiento de un motor de potencia de pequefia o grande escala en
las industrias. El funcionamiento del motor es comandado por medio del autémata programable

a la espera del proceso a realizar.

Para demostrar el funcionamiento de todos los modulos en un solo proceso, se implementa un
tanque de tres litros y se introduce una resistencia sumergible para calentar el producto, y
trabajar con las sefiales analogicas del autdmata programables y asi estudiar también la ecuacion

de la pendiente para el escalamiento de sefiales.

Este proceso dirigido por una programacion, conducida por un autémata programable y
concluida por elementos de sefiales, nos brindd una experiencia real y técnica de como es el
desarrollo de maniobras industriales a mayor escala, que es el campo donde ponemos en

précticas nuestros conocimientos teoricos adquiridos.
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CAPITULO1

1. EL PROBLEMA

1.1. Descripcion del Problema

En la Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil en la actualidad se encuentran bancos
de prueba para el curso practico de instalaciones industriales en los laboratorios que
corresponden a la carrera de Electricidad, pero carecen de médulos de sensores de accion todo
o nada, que puedan describir su conducta en cualquier circunstancia y en cualquier cambio de
sus parametros, ya que son reemplazados por interruptores pulsadores y luces pilotos.

Ante esta problematica es planteado el disefio y la construccion de modulos de sensores de
proximidad y transductores para instalaciones industriales. Esto nos concedera ver el
comportamiento en tiempo real y al mismo momento ejecutar la simulacion de entradas y
salidas de procesos.

Por ultimo, se tapara la necesidad que tienen los estudiantes para aprender, visualizar e

interpretar algiin caso de estudio de sensores de accion y analogicos.

1.2. Importancia y Alcances

Los beneficiarios del proyecto son los estudiantes que cursan del quinto al décimo ciclo de la

carrera de Electricidad de la Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil.

La importancia de los sensores y en especial los actuadores en la ingenieria aparece desde la
invencion y el progreso de la revolucion industrial, es parte fundamental para el crecimiento de
sistemas en la actualidad. Asimismo, un transductor es el dispositivo que convierte una variable
fisica en otra pero con un dominio diferente, en otras palabras se concluye que un transductor

cambia la variable fisica de medida en una sefal eléctrica. [1]

Estos elementos son muy necesarios en el campo industrial, son muy utilizados en fabricas que
tienen sistemas automatizados por ejemplo en fabricas de embotellamiento, de alimentacion,

etc.
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1.3. Delimitacion

Actualmente en las materias como Instalaciones Industriales I y II los estudiantes cuentan con
automatas programables para realizar las practicas del contenido visto en las aulas y a su vez
efectuar la simulacién de entradas de proceso y salidas de proceso solo se cuentan con
interruptores pulsadores y luces pilotos, esto hace que el alumno en muchas ocasiones se quede
con dudas de sobre como funciona verdaderamente un sensor o un actuador en el campo, por
lo que el proyecto actual plantea poder generar modulos que permitan al aprendiz trabajar con
sensores de accion todo o nada y sensores analdgicos como los transductores de temperatura en
la entrada para poder crear control en un actuador fisico como el motor que se planea colocar

en los mddulos.

1.4. Objetivos

1.4.1. Objetivo general

e Disefiar y construir médulos de sensores de proximidad y transductores de temperatura.

1.4.2 Objetivos especificos
e Desarrollar una aplicacion para sensores de proximidad.
= Desarrollar una aplicacion para transductores de temperatura.
= Desarrollar una aplicacion para actuadores lineales.

=  Aplicar los modulos en un proceso en conjunto.

1.5. Marco Metodologico
1.5.1. Hipotesis

Durante el desarrollo del trabajo se utiliza el método analitico para encontrar la solucion a la
problematica planteada, por lo que se expuso el presente proyecto. Cada uno de los elementos
utilizados en el mddulo se lo incorpora siguiendo los conocimientos y lineamientos obtenidos
en las diferentes materias cursadas y que son de conocimiento de los estudiantes, se realizo un
disefio con uso facil y practico para quien tenga conocimientos técnicos que seran los

estudiantes de la carrera a fines.
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CAPITULO II

2. MARCO TEORICO

2.1. Estado del Arte.

Frecuentemente un procedimiento de industria actual estd conformado por un sensor, un sistema
de actuacion para cumplir una funcién determinada y una unidad procesadora. De tal
circunstancia, se puede ratificar que, acorde con su funcionalidad, los sensores son elementos
que permiten medir la variable fisica en el proceso, por otro lado los actuadores, a partir de la
variable fisica y procesada por la unidad de control, tienen el trabajo de proceder una accion,
como derivacion de haber procesado las diferentes magnitudes. Para su maniobra, los sensores

y los actuadores funcionan en base del principio de transduccion.

2.1.1. Fundamentos de proceso de temperatura.

Una fase de temperatura se puede precisar con la accidon u acciones usadas para fabricar un
cambio en la temperatura de un organismo. El organismo puede ser, por ejemplo, una sustancia

o un material. [2]
Los procesos de temperatura pueden funcionar en modo de calefaccion o de refrigeracion:

e Enconducta de calefaccion, se adiciona energia térmica a un cuerpo con fin de aumentar
la temperatura.
e En conducta de refrigeracion, se adiciona energia térmica de un cuerpo con el fin de

disminuir su temperatura.

2.1.1.1. Sensores.

Los sensores son dispositivos de ingreso que proporcionan una salida (sefial) con proporcion a
una unidad fisica especifica (ingreso). La variable en unidn con el sensor provoca un andmalo
fisico que va en relacion con la energia de la variable. Las variables que usualmente se miden
en trayecto en los procesos industriales son: temperatura, exactitud, circulacion y cantidad. Las
caracteristicas principales de los sensores a distancia de su aplicacion: el rango, la repetibilidad

y la contestacion dinamica. Los sensores miden cierta muestra de energia, un indicador o
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detector, en definitiva, la energia detectada es convertida en sefiales eléctricas que son recibidas
por los dispositivos de vigilancia. Esta adquisicion de datos es llevada por los operadores

logicos o en otras ocasiones analizada por un individuo. [3]

Los sensores proporcionan sefiales eléctricas como consecuencia de una sefial fisica, estas
pueden ser analogicas o de tipo digital, adecuado a que esta muestra de mando fisico es el mas
cotizado industrialmente en los sistemas de medidas actuales. Existe una amplia clasificacion
de los sensores, pero las mas frecuentes es por la variable a evaluar y también por el tipo de

transductor utilizado.

Sensar Fatocléctrico

Sansar Prasian

Figura 1. Sensores atendiendo a la naturaleza de funcionamiento [4]

2.1.1.2. Sensores de temperatura.

Una de las variables mas utilizadas es la temperatura, la cual se define como la capacidad
referida a las generalidades comunes de nivel térmico de un cuerpo que puede ser calculada por
un instrumento de medicion. En contexto técnico, se define como la magnitud de tipo escalar
relacionada con la cantidad de calor de un procedimiento térmico, y relacionada con el principio

0 de la termodinamica. [5]

En el area industrial se contiene con sensores mas populares utilizados para medir su
consistencia térmica con instrumentacion; RTDs, termocuplas, sensores ce circuito integrado
(IC) y termistores. RTD, es un dispositivo que detecta la temperatura resistiva, basado en la
variacion de un conductor de temperatura. Este elemento se recomienda por tener una

estabilidad precisa, usualmente se lo considera en temperaturas de °C a 450 °C.
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La resistencia esta estructurada basicamente por alambres finos de diferentes materiales. Su
resistencia fluctia de una manera proporcional directa a la temperatura. Los principales

materiales utilizados son el platino, cobre, plata, oro, niquel.

Termistor, el funcionamiento de este tipo de sensor de temperatura es basicamente el cambio
de la resistencia que conduce un semiconductor con respecto a la temperatura. En el mercado
existen dos clases de termistores que presentan coeficientes negativos (CNT) que son los mas

usados y los que presentan coeficientes positivos (CPT).

Los termistores son ampliamente utilizados para medir temperaturas de hasta 300 °C. El
fundamento del sensor de circuito integrado es la fusién de p-n de los semiconductores, el cual
muestra una salida lineal a la temperatura. Podemos encontrar sensores con salidas en voltaje
de tipo analdgico y de tipo digital que son los sensores IC. Esta construido con base de silicio,

La temperatura que soporta es limitada aproximadamente a los 150 °C.

Termocuplas, estos sensores son muy empleados por parte de la industria siendo sensores de
temperatura eléctricos, su estructura debe ser con dos alambres de diferente material unidos al
final, al tener una variacién de temperatura en la unién da como consecuencia un voltaje de

pequeftia magnitud el cual es directamente proporcional con la temperatura inducida.

Estos sensores son muy conocidos en el mercado para medir temperatura, tiene una
caracteristica muy especifica pues no necesita de una fuente de alimentacion adicional al ser
auto generadora de potencia, es muy facil de encontrarlas ya que por su sistema de la union de
dos alambres lo convierte en econdmica. Su abreviatura son las mas habituales siendo

identificadas por las letras J, Ky T.

2.1.2. Transductores

Fundamentalmente el transductor. Transforma un tipo de energia a otra y un sensor cambia un
parametro fisico a una salida eléctrica. Se necesitan del uno al otro, pero se distinguen ya que
el sensor es el que esta siempre en comunicacion con la variable a medir y el transductor
consigue estos datos del entorno fisico dado por el sensor y genera sefiales o impulsos eléctricos
o viceversa. Cabe recalcar que esta informacion obtenida no es precisa gracias al consumo de

energia del transductor que es pequefio, pero varia un poco a la sefial medida. [6]

2.1.2.1. Principio de transduccién térmica.
Para lograr el objetivo de un transductor se basa al principio de conversion de energia, al que

se lo denomina como el principio de transduccion.
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Por los equipos que se tiene en un sistema industrial el calor sera siempre una energia presente.
No obstantes. La cantidad de calor almacenado o contenido en el sistema no se logra medir
directamente, en la actualidad instrumentos modernos pueden realizar mediciones con cambios
de temperatura. La temperatura cumple un rol altamente importante, al constituir una medida
del valor de temperatura que se encuentra en cuerpo medido, pero varia la manera de relacionar
la temperatura medida con otro tipo de energia. Un claro ejemplo, es cuando convertimos la
energia eléctrica en calor o energia térmica se hace comun la elevada dependencia de la
corriente eléctrica y la temperatura por medio de un aparato electrénico. Caso contrario nos

sucede cuando convertimos el calor en energia eléctrica se utiliza el principio de Thomson.

Efecto Joule, debe a su nombre a James P. Joules, quien descubri6 el fenémeno. Este efecto
Joule, es de tipo irreversible, relacion el calor generado y corriente que circula en un conductor,
mientas mayor es el flujo de electrones, estos empiezan a chocar, estos choques dan como

consecuencia el calor disipado por el conductor.

Las relaciones de Thomson, en las leyes de la termodinamica se utilizan para hacer la
conversion del calor generado por un sistema eléctrico para lo cual es necesario una diferencia

entre la temperatura del sistema y la temperatura de referencia.

2.1.2.2. Fundamentos de procesos de proximidad.

En la mayoria de los procesos de la linea de produccion se encuentran, se emplean como
interruptores del proceso para reconocer la ejecucion del movimiento. Dependiendo del tipo de
proceso se utilizan micro interruptores, finales de carrera, sensores, valvulas limitadoras. Se
obliga a tener ciertos requisitos en la parte constructiva ya que los movimientos son detectados
por medio de contactos, y por este motivo estos componentes sufren desgaste. A diferencia de

los sensores de proximidad su funcionamiento es electronico y no necesita contacto. [7]
Los sensores de proximidad contienen ventajas como:

* Localizacién precisa y de manera automatica de posiciones geométricas.

» No necesita contacto fisico entre el sensor y el objeto para detectarlo.

» Caracteristicas del nimero de conmutaciones; dada que la sefial de salida es generada, los

sensores estan libre de rebotes y dificilmente presentan errores en las sefiales emitidas.
» La resistencia no sufre de desgaste fisico al no tener partes moviles.

e Numero limitado de ciclos de funcionamiento o conmutacion.
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* Encontraremos variedad en el mercado incluso hasta para ambientes peligrosos.

En la actualidad estos sensores se han convertido de mucha utilidad en los procesos industriales
por motivos ya mencionados. Se manejan para poder controlar las secuencias en instalaciones
técnicas y con esto cambien también. Es decir, utilizamos estos sensores para detectar fallos de

manera segura, rapida y anticipada en los sistemas de produccion
La prevencion de dafios a las personas y maquinas es otro factor importante a consideras.

2.1.2.3.Deteccion de objetos.
En automatizacion, los sensores de proximidad tienes distintos tipos de aplicaciones son

enumeradas y amplias formas que no podemos abarcar una descripcion completa.

Para la deteccion de objetos en una cierta posicion; por ejemplo, para la maniobra de cilindros
neumaticos de simple o doble efecto, accionadores eléctricos, pinzas de agarre, barreras opticas,

sistemas de arrollado y puertas.

Figura 2. Deteccion sin contacto [7]

Las principales aplicaciones para el posicionado de piezas se utilizan en centro de mecanizados,
corredores de transferencia de piezas, cilindros neumaticos.

» ELJI

Figura 3. Deteccion de la posicion [7]

En la figura 4 se muestra el conteo de piezas y secuencias de movimientos, ampliamente
utilizado en cintas transportadoras de productos y dispositivos de clasificacion.

=i >

Joog-
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Figura 4. Conteo de elementos [7]

Para medir la velocidad de rotacion, por ejemplo, de engranaje, o para detectar velocidad
cero.

Figura 5. Deteccion de movimientos giratorios [7]

En la figura 7 se muestra una discriminacion de materiales, mediante el sensor se precisa la
trayectoria del movimiento lineal o de tipo rotativa, por ejemplo, determinar de las piezas que
han sido clasificadas.

Figura 6. Discriminacion de materiales [7]

2.1.2.4. Tipos de sensores de proximidad.
Comparandolos con otros sensores, estos también se pueden clasificar de acorde a su

fundamento de operacion que utilizan.

2.1.2.4.1. Ultrasonicos:

Se lo emplean en procedimientos de medicion sin roces mecanicos donde se puede definir la
longitud del emisor a un objeto especifico. En la mayoria de los vehiculos modernos se utilizan
para avisar al conductor cuando se tiene un objeto dentro de un rango limitado en conduccion;

otra aplicacion ampliamente utilizada es para medir niveles o distancias, profundidades y
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alturas que cambian de forma dindmica. Depende de la utilizacion técnica que le demos

podemos decir que hay tres tipos de sensores ultrasonicos, transmisor, receptor y transceptor.
2.1.2.4.2. Resistivos:

En el mercado lo conocemos también como potencidometro; en este tema adecuado a la
disposicion utilizada es un material que cambia la resistencia y la medida de llenado de un
contenedor. La estructura del potenciometro estd hecha de tres terminales, un extremo transita
todo el cuerpo del elemento resistivo y el otro extremo del material resistivo, las resistencias
entre el terminal de tipo moévil y las otras dos terminales fijas varian cuando se tiene un cambio
de posicion de la terminal movil. Entonces la terminal movil es considerada como flotador que

se encuentra dentro de la capsula.
2.1.24.3. Capacitivo:

Otro de los sensores ampliamente utilizados son los capacitivos con o sin contacto, este tipo de
dispositivo funciona con la medicion de cambios en la capacitancia, la capacitancia es una
propiedad eléctrica que se presenta cuando dos objetos conductores que estan separados tienen
una diferente respuesta al ser aplicad un voltaje determinado, dicho voltaje tiene como
consecuencia la creacion de un campo eléctrico con lo cual se van a acumular cargas positivas
y negativas, una de las caracteristicas de esta propiedad es que al invertir la polaridad de la

sefial de voltaje DC también las cargas se invierten

Al utilizar una sefial alterna por su caracteristica de forma de onda hace que las cargas se
inviertan de forma dindmica de sus posiciones, en el proceso se forma una corriente eléctrica

alterna a consecuencia del movimiento de dichas cargas.

El principal campo de accion de este tipo de sensores son los liquidos y materiales no ferrosos,

la presentacion fisica es similar los sensores inductivos
2.1.2.4.4. Inductivos:

Su principal campo de accioén es en materias ferrosos, dichos dispositivos funcionan mediante
corrientes inducidas por campos magnéticos con el objetivo de detectar objetos ferrosos a una
distancia determinada. Estos sensores tienen un inductor que es una bobina con el objetivo de
generar un campo magnético a una frecuencia alta. Si dentro de un rango determinado del
campo magnético hay un objeto ferroso tendra como consecuencia que la corriente fluira en el

mismo.
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Este flujo de corriente resultante establece un nuevo campo magnético que se opone al campo
magnético original. El efecto neto es que cambia la inductancia de la bobina en el sensor

inductivo.

2.1.3. Principio de funcionamiento con motores DC.

El motor de CC es el dispositivo que convierte la corriente continua en trabajo mecanico.
Funciona segun el principio de la Ley de Lorentz, que establece que “el conductor portador de
corriente colocado en un campo magnético y eléctrico experimenta una fuerza”. La fuerza
experimentada se llama fuerza de Lorentz. La regla de la mano izquierda de Flemming indica

la direccion de la fuerza. [8]

Antes de comprender el funcionamiento del motor de CC, primero debemos conocer su
construccion. El inducido y el estator son las dos partes principales del motor de CC. La
armadura es la parte giratoria y el estator es su parte estacionaria. La bobina del inducido esta

conectada a la fuente de CC.

La bobina del inducido consta de conmutadores y escobillas. Los conmutadores convierten la
CA inducida en el inducido en CC y las escobillas transfieren la corriente desde la parte giratoria
del motor a la carga externa estacionaria. La armadura se coloca entre el polo norte y sur del

electroiman permanente.

Figura 7. Motor DC [9]

2.1.3.1. Aplicacién de motores de corriente continua
El motor de flujo de electrones continua fue solo de los objetivos centrales de exploracion de
Thomas A. Edison. Peros sus ventajas competitivas, los motores de AC rapido llegaron a ser

los favoritos de la produccion. Después de una amplia ventaja de los motores AC trifasicos,
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los motores DC han presentado ciertas ventajas en algunos procesos y lineas de produccion de

tipo industrial y aun son ampliamente requeridos.

Una de las ventajas de los motores de corriente continua es una 6ptima vigilancia de la rapidez
y la potencia de suministrar alto par a bajas velocidades. A excepcion de decomiso, una
generalidad de los motores DC usan escobillas para trasladar energia eléctrica al elemento de
movimiento (rotor) del motor. Los ensamblajes con escobillas no simplemente requieren
motores grandes, acaso que también se incrementan los requerimientos de sostenimiento.
Cuando se consumen los carbones o escobillas, se requiere asistencia técnica por que se
producen particulas de carbon y puede llevar a un falso contacto. Las escobillas son asimismo
sensibles al contagio, fundamentalmente en maquinarias de liquidos inflamables o que

contengas trazas de materiales de silicona y tiene un periodo de reemplazo periddico [9]

Sin embargo, estos inconvenientes se estan incrementan teniendo un costo alto a la produccion
por paradas de maquinas, otra de las problematicas es la calidad de la energia que da como

consecuencia la falla de los motores

2.1.4. Procesos con autématas programables.

PLC significa controladores logicos programables (Programable Logic Controller) mientras
que AP es Automata programable. Bdasicamente se utilizan para controlar sistemas
automatizados en industrias. Son una de las formas mas avanzadas y simples de sistemas de

control que ahora estan reemplazando a los relés 16gicos cableados a gran escala. [4]
Un AP baésico consta de las siguientes secciones:

- Entradas y salidas: En el bloque entradas se conecta sensores, interruptores y alguna otra
sefal a ser procesada de la planta. Dependiendo del tipo de entrada tiene un bloque los cuales
se conectan al autdmata programable por medio de los conectores de entrada, mientras que en
el modulo de salida pueden ser directas o por medio de relé, para el accionamiento de un motor

o de un solenoide o cualquier otro dispositivo a ser comandado.

- CPU o Unidad Central de Procesamiento: Es parte principal e inteligente del PLC. Los tipos
de microprocesador utilizados son hexagonales u octal. Aqui se realiza todo el procesamiento
de las sefiales que ingresan a los autdmatas analdgicos o digitales y estan bajo la supervision

del programa de control.

32



- Dispositivo de programacion: En esta plataforma se describe toda la programacion o la logica
de control utilizada por el disefiador. En la mayoria de las ocasiones se utiliza una portatil con

amplios recursos informaticos

- Fuente de alimentacion: Otra de las partes principales y de mayor riesgo del PLC funciona
con una fuente de alimentacion convertidor de 110 AC a 24 V, con lo cual se alimenta los

dispositivos de entrada y de salida.

- Memoria: Se encuentra dividida en dos partes: la primera es la memoria de datos y la segunda
es la memoria de programa. Todo lo que respecta a la informacion del programa se almacena
en la parte de memoria del usuario o en algun determinado lugar donde la CPU obtiene las
instrucciones a ser ejecutadas por el programa, mientras que la memoria de imagen externa

almacena las sefiales del contador y del temporizador. [10]

Figura 8. Automata programable [4]

El automata programable funciona mediante el siguiente proceso, primero las fuentes que se
encuentran en la entrada toman la sefial eléctrica analdgica y convierten las sefales eléctricas
digitales adecuadas todo esto en tiempo real, dichas sefiales se aplican al PLC mediante los
ricles del conector. Las sefales de entrada son almacenadas en la segunda memoria que
corresponde a la de imagen externa del PLC, las ubicaciones son conocidas como bits. Todo

el proceso es ejecutado por la CPU.

2.1.4.1. Contactos normalmente abiertos — cerrado.

El contacto normalmente abierto se cierra (ON) cuando la equivalencia de bit establecido es
igual a 1. El contacto normalmente cerrado se cierra (ON) cuando la equivalencia de bit
determinado es igual a 0. La distribucion basica de una maniobra logica con bits puede ser una
Y logica o una O logica. Los contactos interconectados en serie forman segmentos Y. Los

contactos interconectados en paralelo forman segmentos 16gicos O.
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Figura 9. Representacion de contactos en TIA PORTAL
FUENTE: LOS AUTORES

Los contactos de una instruccion se pueden enlazar con contactos de otra instruccion, mediante
la. cual se creaunalodgicade tipo combinacional propia. Cuando el bit
de ingreso indicado utiliza un identificador de memoria (ingreso) o Q (salida), el valor que
tiene el bit se lee de la segunda memoria conocida como imagen de proceso. En este dispositivo
las sefiales de los bloques de contactos fisicos del avance de la revision se cablean con los
bornes que se encuentran en la entrada del PLC.

En la figura 10 se muestra un contacto normalmente abierto (open) y otro contacto normalmente
cerrado (close) utilizados en una programacion tipo escalera.

Contacto Contacto
rarm alm ente narm almente
ahiero cerrado

|||H|| "H‘\rl

— —V

Figura 10. Contactos abiertos y cerrados

FUENTE: LOS AUTORES

34



CAPITULO 111

3. DISENO Y CONSTRUCCION DE LOS MODULOS DE
PROXIMIDAD, TRANSDUCTORES Y MOTORES DC PARA
LABORATORIO DE INSTALACIONES INDUSTRIALES.

La finalidad de estos modulos es tener una iteracion entre el estudiante y equipos que se
encuentra en el laboratorio y asi reforzar el conocimiento de este, por lo cual esta disefiado de
una manera muy compacta y versatil y al final del dia obtener una excelente jornada de estudio

y practica en el laboratorio competente.

3.1. Disefio y construccion de médulos metalicos.
Los modulos para este proyecto estan hechos de planchas de acero de 2 mm de grosor. para el

proceso de construccion se pararon por las siguientes etapas.

3.1.1. Etapa de corte.
Se debe tener en cuenta que los planos fueron realizados con el programa AutoCAD 2018, una
vez revisados y aprobados los disefios para los 3 modulos por parte de nuestro tutor, se procedio

a realizar los cortes con sus respectivas medidas y partes.

Para realizar estos tipos de trabajo se tomo todas las precauciones y acciones de seguridad.

7.5cm

9.5cm

11,5¢cm

6,5cm

Figura 11. Dimensiones para el modulo del sensor inductivo

FUENTE: LOS AUTORES
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7.,5cm

g.5ecm

11,5cm

6,5cm

Figura 12. Dimensiones para el médulo de la termocupla

FUENTE: LOS AUTORES
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_-==

Figura 13. Dimensiones para el médulo del motor

FUENTE: LOS AUTORES
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3.1.2. Etapa de troquelado
Después de realizar los respectivos cortes, debemos troquelar con la ayuda de fresadoras,

brocas, etc. Tomando en cuenta las respectivas normas de seguridad.

0

@1,3cm
3,75cm ' i ' A
4*

£
&
E
O
oy
V 00
I! 1,88cm

Figura 14. Dimensiones para troquelado en el médulo del sensor inductivo

FUENTE: LOS AUTORES

1,3cm

V 00

I! 1,88cm
~=ui}

Figura 15. Dimensiones para troquelado en el modulo de la termocupla

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 16. Dimensiones para troquelado en el médulo del motor

FUENTE: LOS AUTORES

3.1.3. Etapa de doblado.
Después de haber cortado y troquelado llevamos nuestros modulos a una maquina dobladora

para darle un aspecto mejor a nuestras bases. Esta maquina se aplica pequefios dobleces que

permiten un mejor manejo a nuestras bases.

Figura 17. Doblado en el moédulo del motor

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 18. Doblado en el médulo de la termocupla

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 19. Doblado en el modulo del sensor inductivo

FUENTE: LOS AUTORES



3.1.4. Etapa de soldadura.
Después de ser dobladas los modulos nos quedan pendiente el tema de soldadura, solamente
necesitaremos de la practica de soldadura en el médulo del motor, que nos ayudaran a sujetar

el motor en la base.

Figura 20. Soldadura en la placa del motor

FUENTE: LOS AUTORES.

3.1.5. Etapa de lavado y pintado.

Ya teniendo los dobleces y la soldadura lista, procedemos a sumergir nuestras bases en un
quimico llamado desoxidante para poder eliminar todo el 6xido que deja después de la corrosion
del hierro y procedemos a limpiar y lijar, después se somete a una capa electrostatica para

proceder a pintar nuestra base con un color condor amarillo 426 y darle un mejor acabado.

Figura 21. Pintado en el modulo del sensor inductivo

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 22. Pintado en el médulo de la termocupla

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 23. Pintado en el modulo del motor

FUENTE: LOS AUTORES
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3.2. Edificacién del Mddulo para sensores de proximidad, transductores de
temperatura y motor DC.

Para este proyecto se considera un modelo en la plataforma de AUTOCAD donde se realiza la

edificacion para los disefios eléctricos y también para la estructura mecéanica y mediante este

plan obtener consigo la lista de materiales a utilizar.

Se ilustra la parte mecanica y eléctrica de los modulos:

e Boceto mecanico
e Boceto Eléctrico
3.2.1. Boceto mecanico:

Se lleva a cabo el boceto topoldgico del moédulo para sensores de proximidad, transductores
de temperatura y motores D.C.

Figura 24. Disefio para la estructura o base para el modulo de temperatura

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 25. Disefio para la estructura o base para el moédulo de transductor de temperatura

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 26. Diseilo para la estructura o base para el modulo del sensor de proximidad

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 27. Disefio para la estructura para el modulo de sensor de proximidad

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 28. Disefio para la estructura o base para el médulo del motor DC

FUENTE: LOS AUTORES

44



Figura 29. Disefio para la estructura o base para el modulo del motor DC

FUENTE: LOS AUTORES

Las dimensiones de la estructura metalica se las adecuo para un facil uso del estudiante y que
le permita una movilidad instantdnea para una mejor demostracion del trabajo o practica

realizada en el momento.

Posteriormente se lleva a cabo el proceso de construccion de la estructura metalica hecha con

destreza para ser precisos con dimensiones exactas de los elementos implementados.

En el proceso se efectud trabajos como cortes, perforaciones, soldadura, lijadura, y por ultimo
en pitado en el cual se utiliz6 una base de pintura para corrosion y luego el color elegido de

acabado que fue amarillo 426 de pinturas condor, todo esto mostrado en las siguientes figuras.

El metal que se utiliz6 para realizar las estructuras tiene un grosor de 2mm para obtener firmeza

y a su vez que sea ligero.
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Figura 30. Troquelados respectivos para los elementos incorporados

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 31. Médulos doblados para el siguiente proceso

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 32. Mddulo lijado y pulido listo para el pintado
FUENTE: LOS AUTORES

Figura 33. Proceso de pintado y acabado para finalizar la estructura

FUENTE: LOS AUTORES
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3.2.2. Boceto eléctrico:

Para esta seccion se utilizo también la plataforma AUTOCAD para realizar el diagrama de
conexiones y que obtengan una vision mas clara del objetivo de este proyecto y que tengan

conocimiento de los elementos que se utilizaran con exactitud.

RODULD 2 RODULD 3
Médule actualmente
en laboratorio industrial
e T O
E -
wwmnp:ln ﬁ'-dlzh';n'hrn-hl AT ke 4 Ve
5 P
RESERWORIOD o
et
L Lt
MODULD 1 2
ok o
L
e
ot {:::mu: ::::Jhl = Unrverssdad
% Politénica Salesiana
Ficaa DELLD " i plae o

E| Representaciin en bloque g

WEEE T

Figura 34. Representacion en bloque del diagrama de conexion

FUENTE: LOS AUTORES
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3.3. Distribucion de equipos y elementos en los médulos.
Una vez terminada la estructura metalica se procede con el siguiente paso de ubicar los

elementos requeridos a cada placa.

3.3.1. Méddulo de sensor de temperatura
En la siguiente placa se utiliz6 los siguientes elementos:
e Sensor de temperatura Pt 100.
e Transductor
e Plus bananas hembras.
e C(Cablen’18

e Soportes de nylon.

Figura 35. Modulo del sensor de temperatura con su respectivo transductor

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 36. Conexion del transductor
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FUENTE: LOS AUTORES

3.3.2. Méddulo de Sensor de proximidad

En el siguiente modulo se utilizo los siguientes elementos:

e Sensor inductivo.
Cable n° 18.
Convertidor NPN a PNP

Plus bananas hembras.

Soportes de nylon.

Figura 37. Modulo del sensor de proximidad con su respectivo relay

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 38. Conexion del relay

FUENTE: LOS AUTORES

3.3.3. Médulo de motor 24 VDC

En la siguiente placa se utilizo los siguientes elementos:

e  Motor reductor 24VDC
e C(Cablen® 18.
e Plus bananas hembras.

e Soportes de nylon.
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Figura 39. Médulo del motor de 24VDC

FUENTE: LOS AUTORES

3.4. Descripcion de los materiales que vamos a utilizar y materiales adquiridos para la

realizacion de las placas.

Los componentes para emplear a este proyecto seran mencionados a continuacion; y cabe
recalcar, los implementos que se utilizaran para las practicas que como parte principal es el
modulo de automatizacion que pertenece a la Universidad Politécnica Salesiana mostrada en la

figura 40.

3.4.1. Médulo de automatizacion
Lo que contiene este modulo de automatizacion y que nos interesa es el PLC S7 1200 con sus
respectivas entradas y salidas tanto como analdgicas y de tipo digital. También incluye un

medidor de voltaje DC, lo cual, nos permitira mantenernos informados por alguna sobrecarga.
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Figura 40. Modulo de automatizacion

FUENTE: LOS AUTORES

3.4.2. Sensor proxi Inductivo 6-36VDC NPN NA 18mm@ 8mm.

El sensor de proximidad es muy conocido en el mercado por su utilizacion ya que no necesita
roce metalico, la cual hace eficaz su fabricacion con un desgaste minimo. En el campo de la
industria lo podemos encontrar en maquinas de, fabricacion de papel, industria ligera para

limitar la estacion, velocidad de prueba, etc.

3.4.2.1. Descripcion

El voltaje recomendado es 6V-36VDC.
e Ladistancia del objeto a detectar tiene que ser menor al 70% de la distancia de deteccion

en el modulo de identificacion.

e Cuando realice el cableado, no energice, estrictamente de acuerdo con el diagrama de
cableado.

e Al ser inductivo solo detectard objetos metalicos, especialmente para el metal de hierro
se puede detectar mejor, pero la eleccion del metal no de hierro, la distancia de deteccion

se reducira en gran medida.
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3.4.2.2.Detalles técnicos:

e Esta hecho de material laton niquelado, ABS; Peso neto: 84g; Contenido del paquete: 1
X interruptor de proximidad inductivo; Modelo: LJ18A3-8-Z / AX

e Color principal: tono plateado, naranja, gris; Tamaiio del interruptor: 6,9 x 3 cm (L *
D); Nombre del producto: interruptor de proximidad inductivo; Tipo de cable: tipo de
cable DC 3 (negro, marrén, azul)

e Elinterruptor es de: Tipo de cilindro; Tipo de salida: NPN NC (cierre normal); Distancia
de deteccion: § mm

e Voltaje de entrada: 6-36VDC; Corriente en la salida: 300mA; Temperatura de
funcionamiento: -25C a + 65C (condicion de no congelacion)

e Longitud del cable: 1.2M / 3.91t; Color de luz de la pantalla de accion: rojo; Didmetro
del hilo: 18 mm

WU H’W ‘

Figura 41. Sensor de proximidad inductivo

FUENTE: LOS AUTORES

3.4.3. Relay CSC 5 pines planos 24VDC/5A.

3.4.3.1. Descripciones:

e Hecho de 5 pines tipo SDTP.
e Su principal funcién en este trabajo es proteger y transformar el circuito eléctrico.
e Lo encontramos en diversas utilidades como, comunicacion, sistema de control

automatico, equipos electronicos, etc.
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3.4.3.2. Detalles técnicos:
e Relé de potencia electromagnética de PCB.

e Voltaje de la bobina: 24V DC; Capacidad de contacto: 15A 125VAC / 10A 250VAC
e Numero de pines: 5; Contacto: SPDT
e Tamaifio (aprox.): 19 x 15x 19 mm/0.75 "x 0.6" x 0.75 "(L * W * H): Color: azul

Figura 42. Relay

FUENTE: LOS AUTORES

3.4.4. Sensor de temperatura RTD Pt-100

Sonda se sensor de termistor termopar Pt100 RTD de acero inoxidable a prueba de agua, rosca

con cable conductor de aislamiento para control de controlador de temperatura.

Este sensor de puede utilizar en diferentes condiciones, ya que su termo pozo no solo podria
resistir la corrosion, sino también con cierta resistencia mecanica. Los sensores de temperatura
RTD de ensamblaje se aplican ampliamente a la aviacion, la energia nuclear, la petroquimica,
la metalurgia, la maquinaria, las industrias de energia eléctrica y el area técnica, especialmente
adecuados para espacios de instalacion estrechos y curvos o aplicaciones que requieren

respuesta rapida.
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Figura 43. Sensor de temperatura PT100
FUENTE: LOS AUTORES

3.4.5. Transductor RTD Pt100 salida 0-10VDC.
Transforma la sefial de temperatura dada por el sensor PT100 de 0a 50° C dandonos como

resultado una sefial eléctrica de 0 a 10VDC proporcionalmente.
Descripcion:

e Seial: Pt100

e Mediciéon: 0 a 50 °C

e Salida: 0-10V

e Voltaje de trabajo: DC 24V

e Exactitud: +/- 0.2% FS

o Medidas: 45 mm de diametro (1.77 pulgadas)

e Material: Plastico

Figura 44. Transductor PT100
FUENTE: LOS AUTORES
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3.4.6. Motor de 24 VDC

e Acoplamientos de metal, resistente a elevadas temperaturas, la capacidad de carga es
fuerte, protegen eficazmente el cuerpo del motor de la caja de acoplamientos.

e El rotor es de alambre de cobre, con bobinado de precision.

e Ejede salida, con acero que le da mayor tiempo de vida util, buena tenacidad, resistencia
al impacto, la calidad del rodamiento del motor de engranajes se mejora,
extremadamente durables.

e Elmodo de giro de positivo a negativo y podemos ajustar la velocidad, pero la velocidad

del motor reductor eléctrico solo se puede reducir, no se puede aumentar.

Figura 45. Motorreductor

FUENTE: LOS AUTORES

3.4.7. Presentacion final
A continuacion, se presenta el esquema fisico y real terminado de los médulos mas el PLC del

esquema a utilizar
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Figura 46. Esquema eléctrico modulo 1

FUENTE: LOS AUTORES

Figura 47. Modulo de temperatura con su respectiva conexion

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 48. Reservorio con resistencia térmica

FUENTE: LOS AUTORES

e Moédulo 2.

3enerrde prozimidad FeRY
Inductor

Figura 49. Esquema eléctrico moédulo 2

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 50. Modulo de proximidad con su respectiva conexion

FUENTE: LOS AUTORES

e Modulo 3.

wra r

At or 29 Wodlc

Figura 51. Esquema eléctrico del modulo 3

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 52. Modulo del motor reductor con su respectiva conexion

FUENTE: LOS AUTORES
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CAPITULO IV

4. OPERACION Y MANTENIMIENTO DE LOS MODULOS DE
SENSOR INDUCTIVO, TERMOCUPLA Y MOTOR DC.

4.1. Alimentacion de energia correcta de los mddulos.

4.1.1. Alimentacion de energia del médulo de sensor inductivo.

Para la correcta energizacion del modulo de sensor inductivo debemos tener en cuenta que los
sensores que vamos a utilizar son NPN que su salida es negativa, eso quiere decir que su salida
es negativa, para poder transformar esta salida a positiva, colocamos en la placa un circuito para
poder convertir esa salida en negativa a positiva y asi cuidar al sensor inductivo, es un método
de proteccion que se utiliza para en implementos de estos elementos en las empresas, ahora su
correcto energizacion debemos conectarnos a una fuente de que va de 6 a 24VDC, en este caso
con el mddulo de automatizacion que vamos a utilizar es de 24 VDC, solamente debemos tener
en cuenta que la entrada de color roja o en este caso el plus banana hembra roja es la entrada
positiva, la entrada o plus banana hembra negra es la entrada negativa y el que resta, que viene
siendo el plus banana azul viene siendo la salida del sensor, que nos servira para enviar una

seflal al mdédulo de automatizacion.

(+) 3-36VDC

NPN

SALIDA[+) | @— |

[-) NEGATIVO | @

CONV. PNP/NPN

Figura 53. Conexion del modulo del sensor inductivo

FUENTE: LOS AUTORES

4.1.2. Alimentacion de energia del mddulo de la termocupla.

En este caso tenemos la presencia de un transductor de temperatura que nos permite transformar
la sefial térmica en sefial eléctrica, debemos tener mucho cuidado y calibrarlo al momento de
usarlo, estara acompafiado de una termocupla Pt 100, la entrada de voltaje serd de 24VDC en

el plus banana hembra rojo, en el plus banana hembra de color negro ira la entrada de negativo
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y en el plus banana de color verde sera la salida de la sefial eléctrica que serd conectado en el
modulo de automatizacion .En este caso debera leer las especificaciones cuando vaya a utilizar

la termocupla por lo que cada uno tiene un grado de temperatura y voltaje.

+24 VDC

SALIDA O-10V

ov TERMOCUPLA PT100

TRANSMISOR DE SENSOR
DE TEMPERATURA

Figura 54. Conexion del modulo del sensor de temperatura

FUENTE: LOS AUTORES

4.1.3. Alimentacion de energia del modulo del actuador.
Tenemos una alimentacion para el motor reductor de 24 VDC polarizados ya que su sentido de

giro solo es de positivo a negativo caso contrario no funcionara.

o |
]
*
| MOTORREDUCTOR 24VDC |

Figura 55. Conexion del modulo del motor reductor

FUENTE: LOS AUTORES
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CAPITULO V

5. PRACTICAS CON LAS PLACAS DE PROXIMIDAD, TERMOCUPLA Y MOTOR

DC.

5.1. Practical

5.1.1.
5.1.2.

Tema: DIGITAL 1, CONTADOR DIGITAL DE MANZANAS.
Objetivo:

5.1.2.1. Objetivo general:

Verificar con practicas, el funcionamiento de los mddulos con las respectivas bobinas
internas, marcas y contactos del modulo conectado al PLC S7-1200 y realizar circuitos

basicos de control.

5.1.2.2. Objetivos especificos:

5.1.4.

Desarrollar un informe de la practica presentad siguiendo el procedimiento del
laboratorio.

Identificar los errores repetitivos que tienen los estudiantes al realizar los informes y las
practicas.

Determinar mediante practicas el funcionamiento tanto de los médulos, asi como el de

las laptops.

. Recursos:

Modulo de automatizacion de procesos con el PLC S7-1200 DC/DC/DC.
Cable Profinet.

Conectores para la fuente.

Cables con plus banana.

Ordenador con el programa TIA PORTAL V15.

2 placas de proximidad.

2 placas de motor DC.

Tiempo estimado:
El tiempo de estimado para el desarrollo de la practica es de 2 horas, previos al

ordenamiento de materiales y equipos.
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5.1.5. Marco procedimental:

5.1.5.1. Diagrama de entrada y salidas:

10.3 - SENSOR 2

Figura 56. Bloques de entradas y salidas del PLC

5.1.5.2. Tabla de variables:

I0.0-MARCHA £ 3
10.1 - PARO
10.2 - SENSOR 1

111

FUENTE: LOS AUTORES

— N
—

ENTRADAS
DESIGNACION DESCRIPCION OPERANDO
PM Pulsador de marcha 10.0
PP pulsador de paro 10.1
S1 Sensor 1 10.2
S2 Sensor 2 10.3

Tabla 1. Tabla de variables para programacion de entradas del PLC

FUENTE: LOS AUTORES

SALIDAS
DESIGNACION DESCRIPCION OPERANDO
M1 Motor 1 Q0.0
M2 Motor 2 Q0.1

Tabla 2. Tabla de variables para programacion de salidas del PLC
FUENTE: LOS AUTORES
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5.1.5.3. Modelo en el PLC.

Figura 57. Esquema unifilar del PLC

FUENTE: LOS AUTORES

5.1.54. Creacion del programa.

e Lo primero que realizaremos es encender nuestro ordenador y abrir nuestro programa

TIA PORTAL V15.
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"y

Figura 58. Logotipo de TIA PORTAL V15
FUENTE: LOS AUTORES

e Después de abrir el programa TIA PORTAL V15 nos encontraremos con el menu en la
cual podemos crear proyectos, abrir proyectos y editar proyecto, en este caso le daremos

clic en “crear proyecto”.

Figura 59. Interfaz del programa

FUENTE: LOS AUTORES

e Llenaremos los campos correspondientes con la informacion del proyecto y daremos

clic en “crear”. Después nos saldra creando proyecto.
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Crear proyecto

Nombre proyecto: |Froyecto’|
Ruta: |c:sersiyosSELIN VILLALONGAIDesktoplluis cascadalhisteresiz 3

Version: | V15

Autor: |LUI5 VILLALONGA

Comentario

2]

[<]

Crear

Figura 60. Ventana de creacion del proyecto

FUENTE: LOS AUTORES

Nos aparecera el ment de dispositivos y redes y le daremos clic en agregar dispositivos,
después de eso nos aparecera un menu de controladores, le daremos clic y nos plegara
SIMATIC S7-1200, le daremos clic y nos aparecera los CPU que vamos a utilizar en
nuestra practica con el maletin de automatizacion, deberemos tener en cuenta la
numeracion del CPU y después el dispositivo, una vez encontrado el equipo y sus
respectivo codigo q se encuentra en el maletin, le daremos clic y nos ensefiara en la

pantalla nuestro dispositivo a utilizar . aceptamos.

Agregar dispositivo X

Nombre del dispositivo:

[pc 1

~ [ Controladores. Dispositivo:
“ ~ [ SIMATIC 57-1200 i
~Imcru
P——— » (@ CPU 1211C ACIDCRY
» (@ cPu 1211CDCDCDC

» [ cPu 1211CDCIDTRlY
» [l CPU 1212C ACIDCRY

B3|

CPU 1214€ DLIDTIDC

» [ cPu 1212 DCIDTRlY Referencia: | 6857 214-1AG400X80 |
i » [l CPU 1214C ACDCRlY —_—

~ [ cPU 1214CDADCIDC
Il BES7 214-1AE30-0XBO

Descripeitn:

Memoria de trabajo 100KE; fuente de

alimentacién 24V DC con DI14 x24VDC

— ‘ SINKISOURCE, DQ10 % 24V DC y A2 integradas; 6

» [@ cru 1214 DCDCTRlY contadores rapidos y 4 calidas de impulzo

» (@ cPU 1215C ACDCIRlY integradas; Signal Board amplia E/S integradas;
o hasta 3 modulos de comunicaciones para

? ML 1215 DODADC comunicacion sere; hasta 8 modulos de

» [ CPU 1215C DOIDCR sefiales para ampliacién EfS; 0,04ms/1000

» [ cPu 1217C DEDCIDC instrucciones; interiaz PROFINET para

B ST CEaE programacicn, HM y comunicacion PLGALC

» [l CPU 1212FC DCIDCRYY

» [l CPU 1214FCDCDCDC

» [[J CPU 1214FCDCIDCRY

» [[§ CPU 1215FCDCIDCIDC

» (3 CPU 1215FCDCIDCRlY

»mcru

Sistemas PC

especifcar
= S
L w0

[@) Abrir 2 vista de dispositivos Aceptar—| | Cancelsr

Figura 61. Ventana para agregar el dispositivo

FUENTE: LOS AUTORES

Para ver los dispositivos que acompafian al CPU en este proyecto, damos clic en la

flecha superior derecha que se encuentra a la altura de la vista de dispositivos.
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Proyectod » PLC_1 [CPU 1214C DUDC/DC]

| Vista topologica |y Vista de redes [[IY Vista de dispositivos ||kl
=t o
d¢ [P cPuazIeq) oo (eE as = | [ Vista general de dispd 3
— e
2 .. [Msdule «§
[~]=
= allf
b =
Ef
= 4
> PLC_1 3
DIt L
Al2_1
103 102 2 4 5 & 7 &8 9 T
=|w
Rack_0 wsca| |=
B
HsC_ 2 3
3
Hsc 3| |2
Hsca| |3
=
E Hses| (|2
HsC67 |28
Puls.. 5
3
Pul:
Pul:
rie | o]
B
» Inter. o
3
g
H
(W
o
g
2
v I
< w 100% Fl ——¢— & <]u] I

Figura 62. Ventana ya creada el dispositivo

FUENTE: LOS AUTORES

Nos vamos al arbol del proyecto y escogemos la opcion MAIN de la carpeta de bloques,

un entorno en la cual podemos programar nuestro circuito, el lenguaje que utilizaremos

sera KOP (lenguaje de escalera).

S O =

B |l ol 2 B, EEEEEr @G

CEEP el G &7

v ] Proyectos la
W Agreger dispositivo I B

g Dispositivos yredes
~ [mPc 1icrur214cDC

R

~ Titulo del bloque: *Msin Program Sweep (Cycle)”

~  Segmentol:

Sauop!

T = I I |

[io0%

> |Vista detallada

ELETT P [= venom

[’ Propiedades |} Inf

Figura 63. Interfaz del programa

FUENTE: LOS AUTORES
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Para cambiar el lenguaje de programacion si desea el usuario deberemos ir a
propiedades y escoger el tipo de lenguaje (recordemos que existen dos tipos de lenguaje
en este programa KOP Y FUB, que también es conocido como lenguaje de bloques

logicos.

..otor wrifasico » PLC_1 [CPU 1214C DUDUDC] » Blogues de programa » Main [OB1] -0 X

i S R ERERAr G Hl A28 e &TH 5
Main
Narbre Toa dcdnnsl m— Vlnlurnrtdc\‘. Camentana

HF 4k - T o

G, Propledades 1'2..Infum\mi6m lJlZ!Diauudsli-_u

| General |

Ganeial
al

Infarmacién

sellos de tiermpo

Compilacian Hombre:  Main
Proteccidn
Atributos

Mambre de constame: | 08_Main

Tipe: |08

Clase de cvente: | Progam oels

Lengueje:  KOP I
‘ :

tdmera. (HE I
[ TERTET

@ suwmméics

ess Image Part Nummer

IPE: | Ninguno

Figura 64. Ventana de opciones de lenguaje

FUENTE: LOS AUTORES

Procederemos a realizar nuestro programa de conteo digital para cajas de manzanas.
Nuestro programa estara por segmentos para una mejor presentacion al momento de
explicar.

Empezaremos con el primer segmento. En este segmento como nos daremos cuenta
estaremos colocando un contacto abierto como “Marcha” con la entrada del PLC
“%I0.0 “ y un contacto abierto como “Paro” con otra entrada del PLC llamada “%10.1”
y colocaremos dos salidas , una en serie después de “Marcha” y otra en serie después
de “paro”, en estas salidas aplicaremos el elemento marca ya que nos ayudara en crear
una salida virtual o guardar una informacion , que en ese caso solamente puede ser “0”
o “17, al utilizar este tipo de elemento “S” en la salidas nos ayudara a que esa bobina
se mantenga encendida permanentemente y “RESET BF” es un elemento que nos
ayudara a que este se desactiva y después vuelva a iniciar un periodo de 10 segundos

.Mas que todo es un segmento de iniciacion para nuestra practica .
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*  Segmento 1:

0.0 W0 .0
"Marcha® *Tag_1"
| {s}
Wo o0
“Paro” *Tag_1"
| | {RESET_BF }—
10

Figura 65. Segmento 1
FUENTE: LOS AUTORES

En nuestro segundo segmento utilizaremos un contacto abierto con nombramiento
“%MO0.1” y como sud indice le colocaremos “MOTOR 17, en serie colocaremos un
salida con nombramiento fisico del PLC “%Q0.0”, esto nos ayudara a direccionar
nuestra salida con motor 1, en cambio para el motor 2 hacemos lo mismo, pero con otra
marca denominada “%MO0.2” y con su respectiva salida fisica con “%Q0.1”.ASI

tendremos direccionado nuestras dos salidas fisicas.

¥  Segmento 2:

W01 W0 .0
"Motor1® "Tag_4"
] | I 1
1 I 1 7
WMo .2 %001
"IMotor2”® *Tag_5"
] | I 1
1 I 1 T

Figura 66. Segmento 2
FUENTE: LOS AUTORES

En este segmento aprovecharemos un contacto abierto de la bobina activa “%M0.0” que
mande una sefal al iniciar el programa acompafiado a un contacto cerrado de modulo

del “Motor2” y cerraremos con una bobina tipo SET con Modulo “%MO0.1".
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*  Segmento 3:

| 0.0

MO0 .2
*Motor2®

W01

*Motorl®

e En el tercer segmento necesitaremos de un detector de sefial positivo, ya que es el por
el sensor que vamos a colocar, y asi mismo tendra como entrada del PLC y se le asignara
una marca , se le llamara “%10.02”, en serie de la marca “%MO0.0” en la cual queda

energizada en el segmento uno ,colocaremos en paralelo a las dos marcas del motor que

/1

Figura 67. Segmento 3

FUENTE: LOS AUTORES

son “%M0.2”y ”M0.1”, que son los motores .

¥  Segmento 4:

g}
I.SJ

e En este segmento cinco aplicaremos un elemento llamado contador ascendente llamado

en PLC como “CTU”, este nos ayudara para contar las sefiales q nos daran los sensores

Figura 68. Segmento 4
FUENTE: LOS AUTORES

W02 W00 o2
*Sensorl” *Tag_1" *Motor2®
e | 11
1P| 11 {s}
500
Tag_o’ %m0 1
"Iotor1”
{R}

y a la vez volver a reiniciar para que vuelva a contar automaticamente.

72



- Segmento 5:

%DB1
"IEC_Counter_
FMo.o MO0 2 wWo .3 cu WO .3
*Tag_1" "Motor2® "sensor2” Int “Tag_ 11"
| L ] L ] 1
1 T 1T 1 cu Q { }
o
03 S0 2
“Tag_11" “Motor2®
| L
1 I R {r}
PV
o1
“Parc”
] L
LI |

Figura 69. Segmento 5
FUENTE: LOS AUTORES

Una vez terminado el programa se da clic en compilar, este se encuentra debajo de la
barra de herramientas, esto sirve para ver todos los errores que se encuentren en €l.
Nosotros realizaremos una grafica con respecto al proyecto, si desean agregar otro
dispositivo ya sea HMI o SISTEMA PC, en este caso maniobrar y visualizar por medio
de sistema pc, pueden seguir los pasos en ANEXOS.

Para crear una grafica nos iremos a la parte izquierda, en el “arbol de proyecto” y le
daremos clic en “HMI RT”, después en “imagenes “y finalmente en “imagen” y

procedemos a crear nuestra imagen con la ayuda de nuestras herramientas que estan en

la parte derecha.

Totally Integrated Automation
PORT/

» (@ pLc_1 [cPu 21
~ [ Posystem 1 [st. O Q)
Y configuracion.

@ onlineydiagn.. |=
e MARCHA PARO
n <
A
=l o & o o
MOTOR 1 MOTOR 2 SENSOR 1 SENSOR 2

(CT =1 R

<[ i B [1o0

Figura 70. Imagen de la practica 1

FUENTE: LOS AUTORES
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e Después nos regresamos a la barra de “Main” y hacemos el copilado debido, todo nos

vamos a simulacion, y hacemos en iniciar.

Tf Siemens - C:WUsers\YOSSELIN VILLALONGA\DesktopluisPRACTICAS 1-2 de tesisiconteo\Proyecto caja de manzana

Proyects  Edicién Ver Insertar | Gniine | Opciones Ventana Apida Totally Integrated Automation
'3 [% [J Guardarproyecto & § & Establecer conexion online cirak ‘,,‘,,,;;,\E ¥ Deshocer = PORTAL

§/ Conexion enline avanzada..
nline

in_1 [0B123]

= o AT =)
M cargarendis) crlsl 2
Carga avanzada en di itivo. E'
Cargar yresetear programa PLC en el dispositivo 3
5positives y redes iemory Card
~ e 1pcruin j
Y configuracién. =
%) Online y disgn 3
~ gl Blogues de pr. =
5
,,,,,,, - : Garge w00 7
12 Hoques 1 Deteccion de hardware » Toot 2
» [ Objetos tecnol —_—s— @
B Mantenimiento de dispositivos HMI » | |
f7 Dispositivos accesibles. Crrlel W00 (N}
o] E
CerlsNayis+E Tt g
Ctrlahayis-q {RESELBF 2
0 el
cerlsT
, ||
,
Q0.0
"Tag_4"
{ —
o -
> | Vista detallada | € Propiedades |} Informacion )| %l Diagnostic
=3 vista general | imagen_2 & Main_1 (OB1... =
= = 3 ! ©) =)

Figura 71. Simulacion del programa

FUENTE: LOS AUTORES

e Nos aparecera el PLC virtualmente y lo minimizamos porque después nos ayudara para

poder maniobrar nuestro programa.

_ ; a1
Unconfigered PLC [SIM-1200]

SIEMENS

B RUN/STOP
B ERROR
B MAINT MRES:

STOP

x1 192.168.0.1

<no projects

Figura 72. Run/Stop del PLC
FUENTE: LOS AUTORES
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Carga avanzada IEs3

Nodaos de acceso configuredos de "FLC_1"

Dispositive -Tipc de dispositiva  Shor Tipa Diteccién ! subred
PLC_1 CPUAZTACDOD.. 121 PHIIE 192.168.01
Tipo de interfazPGIRC: |LFN|IE [:|
interbzPGIFC: (W daptader de eccntono Intsi (R} PROM 000 T || B[]
Cohexan cof intErEdsubed |i.-":c‘:'.- et Xl |' @
Firmer gamive | |‘ [ﬁ
Disposoves compatbles en s subred de destina: EM’“‘“"’ dis positives competibles
Dispositive lTipn de dispasitiva .Tipc Direccién Dispostivo de desting
FLC_1 CFU 1214COCID. FMIE 19796801 FC 1 a
p Dizpacitva — PRIIE Direccign desccesa —

| ParpadearLED

[Im;dsqu. =
Informeacion de ettedo online:
) sosqueds finglizmda: 1 disposiivas compartibles enconirados de 1 dispositvos sccesibles
L-r? Recopilande informacion de dizpositivas .
54 Scanning y consulta de informacién concluidos.
[:M:.smr solg informes de problemas

I E

Figura 73. Ventana de carga avanzando

FUENTE: LOS AUTORES

Aparece la siguiente ventana con el titulo carga avanzada, en la cual debemos escoger
el tipo de interfaz y el PLC que vamos a controlar, le daremos clic en cargar .si la linea
entre el ordenador y el CPU es verde, esta lista la conexion, pero si es amarilla o nos

sale un signo de interrogacion es fallida, hay un error al conectar el CPU con el

ordenador.

Después nos aparecera “vista preliminar carga” y le damos en la opciéon “cargar con

coherencia “y damos clic para “cargar”, nos aparece otra ventana y le daremos en

finalizar.
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f{ Vista preliminar Carga [XResultados de 13 operacion de carga 152

i 9 Comprobar antes de cargar e Estado y acciones tras operacion de carga
Estado ! Destino Mensaje Accion Estade !  Destino Mensaje Accibn
4 @ - orca Listo para operacién de carga Cargar PLC_1' 4 & v orca La carga en dizpositivo ha finalizado correctamente. Cargar 'PLC_T'
Q Wédulosimulado  La carga se efectda en un PLC simulado. ' » arancarmédulos  Arrancar médulos tras cargar Ninguna accién ||
Ninguna accitn
‘ Hevraca v
®  » Configurscionde .. Borrarysustituir datos de sistema enel destin Cargar en dispositivo —_—
(] b Software Cargarsoftware en dispositive Cargar con coherencia
Q Librerias de teito  Cargar todas los textos de aviso yde lista de textos en el disposith  Carga en dispositivo

m [2]

) =

[T i

[ Acwalizar |

| Finalizar || cerger || cancelar

|§ Cargar || Cancelar |

Figura 74. Comprobacion y estado de la carga

FUENTE: LOS AUTORES

e Para ver el comportamiento de nuestra programacion o nuestro circuito hay una opcion
que se llama tiempo real, le damos clic siendo estando en conexion online, la ventana
tomara de un color naranja y las lineas del circuito tomaran un color azul, esto quiere

decir que no estan energizadas, en cambio la de color verde estan energizadas.

Tft Siemens - C:\Users\YOSSELIN VILLALONGA\Desktoplluis\PRACTICAS 1-2 de tesis\conteo\Proyecto caja de manzana

Fopcta Ediion Ver Ineerr Onine Opsones i Ventana  Ayuda Totally Intagrated Automation.
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Dispositivos
] 2 |dare o cORE8: 22 HH AT =% a8 &7

~ ] Proyectocaja de... [ @ 4]
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sh Dispositivos y v Segmento1:

~lEmciicut- M@ m
Y Configurac. -
%/ online y di 1 a
+ =3 Bk ; = L 0.0 0.0 a
& soqiesde; @2 Wareha” Tag_1"
B M {5 poenme =
TTweinis @ 5
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¥ Lol Tablas de ... §
» [ig Backups o. )
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W01 %000
» . “Motor1” “Tag_4"
» (@ pesystem_1... t 1} T ]
s
=% W02 Q0.1
“Motorz® “Tag 5" v
[100% |2 e, erererill
> | Vista detallada |8, Propiedades [} Informacién 4] %) Diagnéstico |
a =2 vistageneral | imagen_2 & Main_1 (0B1.._ it
g & o [F : = A R ©) =, o =

Figura 75. Interfaz en modo vista online

FUENTE: LOS AUTORES

e Ahora nos dirigimos a hacer la simulacion de la pantalla, nos vamos a “imagen” y le

damos clic y después hacemos en clic en “iniciar simulacion”
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Figura 76. Interfaz en modo vista online

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 77. Interfaz en modo vista online con compilacién

FUENTE: LOS AUTORES
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e Simulacion realizada con éxito.

m SIMATIC WinCC Runtime Advanced

Figura 78. Simulacion ON

FUENTE: LOS AUTORES

e Ahora para poder maniobrar nuestro programa sin necesidad de aplastar ningun botén

lo podemos realizar desde el ordenador, maximizamos el PCL virtual.

RUNISTOP
B ERROR
B MAINT

192.168.0.1

Figura 79. Run/Stop del PLC
FUENTE: LOS AUTORES

e Nos aparecera esta ventana que se llama “total y integrated automation”, después le

daremos clic en “Project”, clic en” agregar Project “y agregamos nuestro proyecto.

78



Le damos en la tecla expandir y veremos que nuestro equipo ya esta enlazado, le damos

75 Siemens

Project Edit Execute Options Tools

s

(% (3 sove project

Window  Help

= X O[5 [

=N

Totally Integrated Automation
S7-PLCSIM V15

Expand

Figura 80. Interfaz “Totally integrated automation”

clic en “SINtables”.

FUENTE: LOS AUTORES
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Saldra nuestras variables con sus respectivos nombres, en el casillero “Bits” es donde

podemos cambiar de estado de nuestras variables. solamente damos clic y pasamos de

“FALSE” o

“TRUE”.

7

Figura 81. Interfaz de project

FUENTE: LOS AUTORES
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TG Siemens - C:\Users\YOSSELIN VILLALONGA\Documents\Simulation\Projects\Projects

Project Edit Execute Options Tools Window Help

Totally Integrated Automation
Cf Y soveprojet. ¥ 2= = X O [5712 [EEs:c:omN -1l = S7-PLCSIM V15

$E 7B BEa

e Address  Display format Monitoribodify value. Bits Consistent modify | # Comment
@ Meche'r |3 %00P Bool =) Fase [ FaLse 5]
-a %i0.1:P  Bool FALSE ] FaLsE 8
@ P w02P Bool FALSE 0 Fase 8
a P w03P  Bool FaLSE 0 rase a8
a8

Figura 82. Tabla de variables

FUENTE: LOS AUTORES

Vemos como nuestro programa esta enlazado por su franja superior de color naranja y

el lado izquierdo tenemos nuestra imagen para ver la maniobra que vayamos hacer.

EFA Siemens - C:Wsers\YOSSELIN VILLALONGA\Decuments\Simulation\Project5\Projects

~| Praject Edit Execute Options Tool: Window Help

, Totally Integrated Automation

- = | G iR ssveprojer ¥ 33 T XO [0 FAmn:c: @ §7-PLCSIM V15
PRACTICA 1 @
CONTEO DIGITAL 1 -
0 Q) S /B D% a =
Name Address  Display format | MonitoriModify value gits Consistentmo...
MARCHA PARO - “Marcha™:P %100  Bool FALSE [ FaLse
@ CPeroP [E} %01 Bool [=] FaLse Q FALSE
@ “Sensorl™P %02  Bool FALSE [ FaLsE
O O O O -a *Sensor2":P %03P  Bool FALSE [ FaLse
MOTOR1 MOTOR 2 SENSOR 1 SENSOR 2
’E @
-W-u
Lo | B
5 2100000000000000000000%
[<] i (3]
“Paro” [%10.1:P]
*Parc”

Y =
5 5 s table B

Figura 83. Practica muestra en marcha

FUENTE: LOS AUTORES

e En cambio, en esta imagen nos daremos cuenta de que al presionar o cambiar de estado

en el “Bits “de “Marcha” enciende o se alumbra el boton de la “marcha” en la imagen.
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IMATIC WinCC Runtime Advanced

“Marcha”:P
“Paro™:F

“Sensorl”™:P
“sensor2":F %I0.3F

Figura 84. Practica online puesta en marcha

FUENTE: LOS AUTORES
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5.2. Practica 2
5.2.1. Tema: Histéresis en control de temperatura.
5.2.2. Objetivos:

5.2.2.1. Objetivo general:
e Analizar el comportamiento de temperatura-voltaje del transductor.

5.2.2.2. Objetivos especificos:
e Conectar y concretar la conexion entre PLC, ordenador y placas de trabajo.

e Obtener la grafica de temperatura-voltaje del transductor.
e Obtener los valores de temperatura-voltaje del circuito.

e Realizar las conexiones del circuito.

5.2.3. Recursos:

Modulo de automatizacion

Placa de temperatura

Plataforma TIA PORTAL V15

Circuito de prueba

Cables plus banana

5.2.4. Intervalo estimado:

El tiempo estimado para el desarrollo de la practica es de 2 horas.

5.2.5. Marco procedimental

5.2.5.1. Diagrama de entrada y de salida:

10.0 Ivfatrcha ‘
0.0 Wotor
— -

Q0.1 Walsala

I0.2 Miwel bajo

i 0.2 Fesstencia
0.3 Mivel alto

Figura 85. Bloques de entradas y salidas del PLC
FUENTE: LOS AUTORES
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5.2.5.2. Tabla de variables:

ENTRADAS
DESIGNACION DESCRIPCION OPERANDO
PM Pulsador de marcha 10.0
PP pulsador de paro 10.1
S1 Nivel bajo 10.2
S2 Nivel alto 10.3

Tabla 3. Tabla de variables para programacion de entradas del PLC
FUENTE: LOS AUTORES

SALIDAS
DESIGNACION DESCRIPCION OPERANDO
M Motor Q0.0
VvV Valvula (Foco Led) Q0.1
R Resistencia Q0.2

Tabla 4. Tabla de variables para programacion de salidas del PLC
FUENTE: LOS AUTORES

5.2.5.3. Modelo en el PLC.

e Se esta ilustrando el esquema unifilar de conexiones de PLC, tanto como sus entradas y

salidas, para entender la mecénica de esta practica.
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X4 RIT R

110 % +X4 NI

Figura 86. Esquema unifilar del PLC
FUENTE: LOS AUTORES

5.2.5.4. Creacion del programa.

e Como ya sabemos para realizar nuestro programa tenemos que abrir la aplicacion TIA
PORTAL V15.

e Sabemos que el siguiente paso es crear nuestro proyecto dandole clic en “crear proyecto.

e Escogemos la opcion MAIN de la carpeta de bloques, un entorno en la cual podemos
programar nuestro circuito, el lenguaje que utilizaremos sera KOP (lenguaje de

escalera).
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T4 Siemens - C:\Users\YOSSELIN VILLALONGA\Desktoplluis cascadalhisteresis 3\Proyectod\Proyectod

Ventana  Ayuda
N[5 B [ | ¥ Etoblecer conexibn onine: ¥ O
Proyectod » PLC_1 [CPU 1214C DUDCDC] » Blogues de programa » Main [OB1]

Totally Integrated Automation
PORTAL

W b, EAERE G2 [E 6 EER G G & T G
Ak ar—o- @ o 2 H
~ Titulo del bloque: “Msin Program Sweep (Cycle)” ||
Comenta o
2
~  Segmento 1: 2
| =
)
g

B [oox [~
> [Vista detallada | @ Propiedades  [" Informacién 4| &) Diagnéstico
=3 vistageneral |y FLC | wein ©081)

Figura 87. Interfaz del programa

FUENTE: LOS AUTORES

Para cambiar el lenguaje de programacion si desea el usuario deberemos ir a

propiedades y escoger el tipo de lenguaje.

Procederemos a realizar nuestro programa de histéresis, primero ingresando nuestras
variables que ya la tenemos identificada, después comenzando ya con la programacion
ya planificada.

Nuestro programa estara por segmentos para una mejor presentacion al momento de
explicar. Ilustraremos paso a paso cada una de la maniobra que realizaremos para que

nuestro programa funcione.

o Segmento 1:

W00 MO .0
“Marcha” “Tag_2"

|1 | {5}
1T {5}

%40
"Paro(1)"
{
{ RESET_BF }—
10

“Wo 0.0
“Paro” *Tag_2"
] L
LI | : R }
W00
“Motor”

{ RESET_BF }—
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Figura 88. Segmento 1.1
FUENTE: LOS AUTORES

Tag_2"

*Ta
(r)

I

%000
*Motor®

{ RESET_BF }—

%01
“Valvula®
{ RESET_BF }—i

0

%WQ2.0
"NE"

{ RESET_BF }—

%WQ2.1

"NAT

{ RESET_BF }—

o

Figura 89. Segmento 1.2
FUENTE: LOS AUTORES

%W0Q2.1
e

{ RESET_BF }—

%Q3.0
*Tag_1"
{ RESET_BF }—

0

%031
*Tag_3"
{ RESET_BF }—i

0

*04.0
"Paro(1)"
{5}

Figura 90. Segmento 1.3
FUENTE: LOS AUTORES
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MO0 %O 2 %0Q2.0 %0Q0.1
"Tag_2" "Nivel bajo” "NB" "Valvula®
{ | { | {s} {s}

%Q2.1 %00.0

"NAT "Motor®

{R} {R}

%0 3 %0Q2.1 %0Q0.1
"Nivel alta® "NAT "Valvula®
| | {5} {R}
%0Q2.0 %00.0

"MB" *Motor®

{R} {5}

Figura 91. Segmento 1.4
FUENTE: LOS AUTORES

¥  Segmento 2:
NORM_X SCALE X
Int to Real Real to Real
EN { EN 1
0= MN YWD12 00— My MD16

WG4 out — Tag 9" D12 ouT — “Temperatura®

"FTI00" — VALUE "Tag 8" — VALUE

27648 — pax 50.0 — max

Figura 92. Segmento 2
FUENTE: LOS AUTORES
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Segmento 3:

WID16

%00 . . %0Q0 .2
“Tag_2" Temperatura *Resistencia”
1 1 | == (s}
L | Real | L
305
W30
"Tag_1"
{s)
Q3
"Tag_3"
{R}
TMD16 %Qo0 .2
"Temnperatura” “Hesistencia”
| == | (Rl
| Real | {7
Figura 93. Segmento 3
FUENTE: LOS AUTORES
W00 D %0 2
*Tag_2" Temperatura "Recistencia”
] | | == | [5)
L | Real | L
305
*0Q3.0
"Tag_1"
{5}
Q3.1
"Tag_3"
{R}
%WID16 %00 2
“Ternperatura” "Resistencia”
| == | IR
| Real | el
306
%031
*Tag_3"
{5}
%30
"Taa 1"

Figura 94. Segmento 3.1
FUENTE: LOS AUTORES
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"Tag_1"
{5}

%Q31
"Tag_3"

IR}
\RJ

MD16 %002

“Ternperatura” *Resistencia®

| == | IR}

| Real | L
30.6

%Q3A

*Tag_3"

{5}

15}

%WQ3.0
*Tag_1"

IR}
IRJ

Figura 95. Segmento 3.2

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 96. Ventana de carga avanzada

FUENTE: LOS AUTORES
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FUENTE: LOS AUTORES
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FUENTE: LOS AUTORES

90



dos histeresis

Pmyefla Edicion  Ver Incertar Online Opciones Herrsmientas Ventana  Ayuds Totally integrated Autoration
% % H cuardar proyecto X &2 F) MG B F esablecerconeion online @ Deshacer conexitn online fip [M [ 2 PORT.

» Main [0B1]

AEsultadas de 13 operacion de carga
SIEMENS

9 Estado y acciones tras operacién de carga

M RUNISTOP G Estado |1 |Destino Wensaje Accién

sauoInsy|

W ERmoR W @ - oA P e Cargar 'FLC_1' [~]
B MAINT MRES &
(/] » Amancarmodulos  Arancar médulos tras carger. Arrancar madulo =

x1 192.168.0.1 a

<o projects =
Ll Tl y
» [ Objetes tecnolégicos 2
» [@ Fuentes externas a
b [ Variables PLC
» [ Tipos de datos PLC T L
» 52 Toblas de observaci. 5
» [ Bockups online E
> G Taces acion ()| Diagnéstico d
» (5} Datos de proxyde i |

4
§ Informacion del pr el [<] i 5]

Listas de textos de .

» (@ Médulos locales
» [ PCSystem_1 [SIMAT.

i | Finalizar | || cancelar

!
» [ Dispositivos no agru... o
b E Ajustes Security 7

@ ~rc 08/02/2020 10:47:47 m
Sl ot oo i s o ~ Configuracion hardware 08102/2020 10:48:58

(] La configuracién hardware se ha cargado comectamente. 08/02/2020 10:49:31 i

(i) La configuracion de las conexiones se ha cargado correctamente. 08/02/2020 10:49:31

Se ha cargado correctamente |a configuracién de enrutamiento 081022020 10:49:31

& Main (0B1) o utar la funcion

ESP  10:49a.m.
LAA  08/02/2020

Figura 99. Resultados de la operacion de la carga

FUENTE: LOS AUTORES
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Figura 100. Practica ilustrada en pantalla HMI

FUENTE: LOS AUTORES
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CAPITULO VI

6. CONCULSIONES Y RECOMENDACIONES

6.1. Conclusiones:

Podemos acotar que el trabajo realizado en los modulos, resulta muy importante para el
aprendizaje de los estudiantes de la Universidad Politécnica Salesiana, ya que con esto se va
adquirir una mejor experiencia cuando se trate de procesos industriales y porque se obtiene un
analisis técnico del comportamiento de los elementos estudiados de este proyecto.

Al implementar estos modulos los docentes de la carrera de Ingenieria Eléctrica a través de
practicas lograran dar una mejor ensefianza a partir de un analisis tedrico, ya que no solo se
podra ver la funcionalidad de estos elementos, sino también estudiar sus fallas y protecciones.

Al momento de utilizar los modulos, nos damos cuenta de que visualizamos de una forma mas
real los trabajos y programas realizados en el laboratorio como si estuviéramos en el campo
profesional.

También se realizé una conexion entre PC — PLC — MODULO a través del programa TIA
PORTAL V15 enlazado por una interfaz de red, con una pantalla HMI virtual. Ciertamente esto
nos brindé6 un mando de control accesible y predeterminado, que es lo que comunmente
encontramos en un sistema de produccion. Asi llegamos a comandar los procesos a realizar por
el automata programable.

En la practica histéresis notamos que al momento que el pt100 actaa, el transductor manda una
sefal analdgica de 0-10 v al PLC y por medio de un bloque de programacion ¢l puede procesar
la informacion y ejecutarla.

Nos ensei6 a explorar mas funciones de bloque que tiene el PLC y poder hacer configuraciones
gracias a sus segmentos. El programa TIA PORTAL V15 también tiene un simulador interno
que nos ayuda a realizar simulaciones sin que estén presente los modulos y poder hacer pruebas
si es necesario.
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6.2. Recomendaciones:

Se recomienda que cuando se obtenga una PC, revisar antes de tiempo si contiene el programa TIA
PORTAL V15 con la licencia actualizada, caso contrario no serviria de nada para la realizacién de la
practica que vayamos a realizar.

Revisar con anterioridad los cables de conexién tanto para PLC —PC como fuente AC — PLC.

Tener mucho cuidado a conectar los médulos con sus respectivos voltajes y conexiones, todos los
modulos funcionan con un voltaje de entrada de 24 VDC.

El transductor no llevarlo a mas de 50°C caso contrario se lo induce a una falla técnica.

Tener mucha precaucion al conectar la resistencia con la fuente de 120VAC mediante el accionamiento
del relé.
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7. ANEXOS

7.1. Pasos a seguir para realizar un proyecto en TIA PORTAL V15

Primeramente abrimos el programa “TIA PORTAL V15”.

-

Al estar dentro de la interfaz ,seleccionamos “crear proyecto”.

—@X

Totally Integrated Automation

Abrir proyecto existente

@ Abrir proyecto existents Ultimos proyectos utilizados

Proyecto Ruts Ultima modific...
@ Crearproyecto i practica numera dos histeresis 3.ap15 CilsersIYOSSELIN VILLALONGADe sktopliuis cascadalhisteresis 3ipractici 02109/2019 21 ..
[ Proyects caja de manzana.apis C:lUsersIYOSSELIN VILLALONGAIDe sktapliuis cascada Proyecto caja de m. 26/08/2019 21...
@ Migrar proyecto [ Proyecto cajo de manzana.apis s INVILLALC caje de manzana
[ cinta transportadora ap1s C:\UsersIYOSSELIN VILLALONGADe sktaplcinta transportadora
. [ bandas transportadoras para la empague en ca CllUserst INVILLALC parala
[ Proyecta cajo de manzana.apis FiProyecto caja de manzana
[ practica numero dos histeresis 3.ap15 Filhisteresis 3lpractica numers dos histeresic 3
[ Proyecto3.apis Fihisteresis 3\Proyecto3
[ Froyecto2.ap1s Filhisteresis 3iProyecto
Welcome Tour [ Proyectobapts Cillsers! INVILLALC ¥ 1610712019 19...
[ ProyectoS.apis C:\UsersIYOSSELIN VILLALONGAIDocuments\AutomationiProyectos 1610712019 19...
[ Proyectod.apis Clusers INVILLAL ye 1600712019 19
[ Proyecto3.apis cilus: INVILLALC ¥ 1610712019
al i

[ Activar comprobacién de integridad bésica
Software instalado

Ayuda

oma de la interfaz

ista del proyecto
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e Llenamos los espacios, agregamos un nombre a nuestro proyecto y le damos clic
“crear”.

{ Siemens

Totally Integrated Autom:

Iniciar Crear proyecto

Nombre proyecto: | Proyectoi

Abrir proyecto existente

Ruta: | C:\UsersIYOSSELIN VILLALONGAIDesktoplluis cascadalhisteresis 3

Crear proyecto Versign: | V15

Autor: | LUIS VILLALONGA

Migrar proyecto
Comentario

Welcome Tour

Ayuda

Idioma de la interfaz

» Vista del proyecto
ESP
LAA 18/

DN

Totally Integrated Autom

ion

Iniciar Primeros pasos

El proyecto: "Proyectod” se ha abierto correctamente. Seleccione el siguiente paso:
Abrir proyecto existente

Crear proyecto |

Migrar proyecto

Cenar proyecto

n n Configurar un dispositivo

Welcome Tour
\st‘ Escribir programa PLC
Primeros pasos

Configurar
ok objetos tecnolégicos
Software instalado
I j Configurar una imagen HMI

Ayuda

® Idioma de la interfaz

Abrir la vista del proyecto

Proyecto abierto: C:\Users\YOSSELIN VILLALONGA\Desktop\luis cascadalhisteresis 3\Proyectod\Proyectod

. ) Vista del proyecco

e Nos vamos a “arbol del proyecto” y le damos clic en “agregar dispositivo”.
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PORTAL

1% 1% [ Guardar proyects X s

Dispositivos

> ] Proyectod
Rgregar

Tex

positivos no agrupados
3 Ajustes Security
» [4§ Datos comunes
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e Secleccionamos el controlador “SIMATIC S7-1200”, el “CPU 1214C DC/DC/DC”, el
serial del CPU que vayamos a utilizar y le damos “aceptar” (escogimos este PLC porque

es el que contamos en nuestras instalaciones).
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4 Vista et portal

e Nos saldra el PLC en la interfaz.
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4 Vista del portal Vists generel

e Pararealizar nuestro programa damos clic en “bloques de programas”, “Main (OB1)”y

procedemos a realizar la programacion.
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7.2. Para agregar otros dispositivos como HMI, SISTEMA PC, etc. ,seguiremos los
siguientes pasos:

e Damos clic en “agregar dispositivos”.
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4 Vista del portal vistageneral | PLC1 4 Main (0B1)

afinalizada

En este caso daremos clic en “sistemas PC “para hacer mando desde la computadora.
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4 Vista del portal
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e — T
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e Damos clic en “WinCC RT Avd.”

Proyecto  Edicifl Wer Insertar Online  Opciones  Herramientas  Ventana  Ayuds %
e 3 P i Totally Integrated Automation

% susrderproeae & X X D@ noniine | g IR 3 S (1] AL

& vista topoldgica |y Vista de redes |[If vista de dispositivos || Opciones (]

m =l

d|Eas | Vista general de disp ] 18

= . = ¥ vadul i [Cﬂtélﬂu" 2

%] Listas de textos de a A8 Lo &

» [ Modulos locales [ Filtro Pertil:  [<Todos= vuﬂ H
= Y " SMATICE. » EPCQE"EFE\ %‘
"0 Y Configuracién de dis.. =| » [ sIMATIC Contraller Application H

| £
¢ @ online y diagnstico Estacién PC SIMAT.. » [ SIMATIC HMI Application

= b 24 HMIRT_7 [WincCRT . £ » [3 aplicaciones de usuario T

» ' Dispositives no agrupados 4 ¥ [jgh Modulos de coraunicacian ;

» 5§ Ajustes Security 5 3

» g Datos comunes i g

» (2] Configuracitn del dacu 5
(@ idiomas y recursos g

» [jgp Accesos online &
& g
:fg Lector de tarjetasfmematia 7@ .
<[ I Ji[>] B
v | vista detallada E
J Modulo | | || &3
[» = my

<] w ] [>] [100% parars i s K3 1 [3] g
Sron 2o \ il

|| General [ Referencias cuzadas | Compilar | (]

= c
ELIR K artodas los [~ S
e 3

=

Mensaje Ira ? Fecha Hara
Operacian de carga finalizads (errores: 0; advertencias: 0) 17/06i2019 20:08:37 ‘3 =
il | 3] | |nformaciin
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£ o~

e Damos clic en “activar” para activar la licencia.

Autornation License Management - WinCC Professional {max.)

En la biisqueda no se ha encontrado ninguna cave de licencia valida.
Es posible activar las claves de licencia Trial, si éstas ain no se han utilizada,

éDesea activar ahora las claves de licencia Trial?
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e Damos clic en “moddulos de comunicaciones”, “PROFINET/Ethernet” y en “IE

general”.
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e Arrastramos el “IE GENERAL” alado de la estacion PC.
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e Damos clic en “vista topologica” para poder hacer el enlace arrastrando entre puerto de

uno al otro.
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e Damos clic en el puerto del PLC.
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e Para comprobar si las direcciones IP estan correctas, podemos dirigirnos “redes e

internet”.
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uso frecuente

Programas
[‘] Desinstalar un programa

e Clic en centro de redes y recursos compartidos.

B Redes e Internet = x
&~ v 4 B » Paneldecontrol > Redes e Intermet v O | Buscarenel Panel de contral - 0

Ventana principal del Panel de
control

[

& Centro de redes y recursos compartidos
Verel estado y las tareas dered | Conectarseaunared | Verlos equiposy dispositivos de red
Sictema y seguridad

Opaone
¢ Redes e Internet Conectarse a Internet | Cambiar la pagina principal | Administrar los complementos del exploradar
Hardware y sonido Eliminar el historial de exploracién y las cookies
Programas SE Infrarrojos
Cuentas de usuaric ~Z Enviar o recibir un archivo

Aparienciay personalizacion
Reloj y regién
Accesibilidad
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e Clic en “Ethernet”.

L Centro de redes y recursos compartidos

< “ 4 5 5 Panelde control > Redes e Internet » Centro de redes y recursos compartidos

_— Ver informacion basica de la red y configurar conexiones
Ventana principal del Panel de

control .
Ver las redes activas

Camnbiar configuracién del
gao 3 lared

adaptador Red no identificada Tipo de accesa: -
Red publi 0 i :
Cambiar configuracién de uso S pubica ONEXIONES: @

compartido avanzado

Cambiar la configuracién de red

éﬁ;- Configurar una nueva conexion o red
Configurar una conexién de banda ancha, de accese telefénico o VPN; o bien configurar un
enrutadeor o punto de acceso.

Solucionar problemas
Diagnosticar y reparar problemas de red u obtener informacion de solucidn de problemas.

e Damos en “detalles” y verificamos la IP.

&« v A & 5 Panelde control > Redes e Internet > Centro de redes y recursos compartidos

Ver informacién bésica de la red y configurar conexiones
Ventana principal del Panel de

control
Ver las redes activas

Cambiar configurecién del

adaptador Red no identificada Tipo deacceso:  Sinaccesoalared
Red piblica =
Cambiar configuracién de uso E 0 Estado de Ethemet x
compartido avanzado
Cambiar la configuracién de red General
<G Configursr una nueva conexion o red —
Cenfigurar una conexién de banda anch: Conectividad [Pwd: Sin acreso ala red
enrutador o punto de acceso.
Conactividad [Pv6: Sin acceso ala red
e i Estado del medio: Habilitado
[=¥] Solucionar problemas L i
Diagnosticar y reparar problemas de red uracion: e
Velocidad: 100,0Mbps

Actividad
Enviados L_l Rechbidos
=
Bytes: 4zz.412 | 435,085
D Propiedades ¥ Deshabilitar Diagnasticar

Cerrar
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e Verificamos la IP.

- “ 4 %% 5 Paneldecontral > Redes e Internet » Centra de redes y recursos compartidos

- Ver informacion bésica de la red y configurar conexiones
Ventana principal del Panel de

control
Ver las redes activas

Cambiar configuracién del

adaptador Red no identificada Tipo de acceso: Sin acceso a lared
Red pabli £ Ao
Cambiar configuracién de uso s Calitn i
compartida avanzade
Cambisr la configuracién de red Riataltendledhoanetith dumd X
diGe Configurar una nueva conexién o red Bliales detenonssiin de et
= - A
Configurar una coneicn de banda anch | o Valor
enrutador o punto de accese.
Sufijo DNS especifico p...
Shliisinat piobliiies Descripeion InteliR) 82573LM Gigabit Network Conne
s Direccion fisica FO-1F-AF-57-1D-6D
Diagnosticar y reparar problemas dered | | | 70 =

D reccion |Pvd 152.168.0.241

Mascaia de subie
Puerta de enlace predet..
Servidor DMS [Pvd.
Servidor WINS [Pvd
Habilitado para MetBins ... 57
Winculo: direccidn IPvE L. fe80:10c2:3622.62b1:2882%9
Puerta de enlace predet..
Servidores DNS IPvE fecO:D:Ofiff:1%1
1

G

Canar

e Verificamos nuevamente si son las mismas IP de la maquina al programa

= ; Totally Integrated Automation
5 (% H suardarproyecto 55

=" PORTAL

& Vista topolégica | Vista de redes |[If Vista de dispositivos || Opciones

o)
_— o
d¢ [Fosystem_1 [SIMATIC FC Stat =) @ Vista general de dispi g
[ 3 ‘ESIBEIDI\PCS[MA . t“ Wil V|Calélngn ‘é;
=iaaim - 3 |~ Busenr | bl (]| 5
B Agregardispd | e g 2 conexidn de red X = ~ IEgenerall | = @l
o Dispositivas y g Sl |; @ritve [I+] (]|
v [ PLEICPUT] | Detalls de la conesidn de red £ - || » @ rcgenerel 5
" b lmsmaTC o | B
BY configurad | [0 i Velor - ‘ : e |E
online y d 4 = .
g ‘n ine y d» Suliin DN3 especifico p. D » 8 sslicaciors e
@ Bloquesd) | | pecoipcion Irtel[R) B2579LM Gigabit Network Conne S a B
B Aaregs | | Direccien fisica FO-FAFE7-1D-60 b Bt o
& Main[4 | | Habiltado para DHCP si = H‘ e 2
» (3 Objetos te | | Direscién IPvd 192.168.0.241 * i cr1604 |8
» G Fuentzs ef | | Mascara de subred IPvd 2552552550 = » =
» [ variables { | | Puetta de enlsce predst = ol ] 2
- | [>][100% [<Jw] [>] -
» [ Tipos ded) | | Servidor DNS 1Pud | 7
Servidor WINS [Py ‘ | < Prop iagnésti | » g cP16Te |2
Habiliado para NelBios .. S : 5
. » CP1623 |®
Vincule: dieccion IPY6 | 1580:1052:3622:62b1:566273 NG de sistema | Textos _| : i s
v |Vista detallada Puerla de enlace predet. 2 00 06 0] 00 00 [~] b
|| | senidos us e reco it ¥ om OP1625
ecQ0 D221  HiEgen. |5
feeD:0: D321 » b rrofisus: g
NaabIe tar protocolo IP
< > S
Direccibn P 192 . 168 .0 . 241 | (]
T =
L Masc, subred: | 255 255 . 255 .0 | g
[ Utilizar rauter Y
g
g

PROFINET
4 Vista del portal Vistageneral |3 Main (0B1) o PCSystem_1 carga fin:

i T
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e Damos clic en “vista de redes” y apreciaremos que esta conectado.

ntaindus06\Desktapiproyecto 1y royecta 1

Proyecto  Ediciori Yer Insertar Online  Opcionies  Hemamisntas Ventana  Ayuds

F (% B cusrdarproyecto 5 M = X S 50§ B 9 establecer conexion online ¥

Totally Integrated Automation

=" PORTAL

proyecto 1 » Dispositivas y redes

& Vista topelagica (] Vista de dispositivos || Opciones

[ conectar enred| £¥ Conexiones [ =] 3 relociones B 2B [T @ 2 Vista general d < [ |

) Dispositiva v|Ca‘é'”9"
- proyetat [usear | [t it
i ¥ 571200 statio. | [<Buscar | [udl] (i)

[ Agregar dispositive b FLCA T
M Fiko | {v
~ PC-Systern_1 P
» [ Controladares
HMI_RT_1

» S HM
» [ Sisternas PC
» [ Accionami

asempiey ap obiojeie) (£

1 Configuracion dedis.. ||
% Online y diagnastica

b IE general 1

o Dispasitivas y redes PLC PeSystam 1

~ [@ PLC_1 [CPU 1214C DD ‘ AR SIMATIC PC Stat.
1

~ gl Blogues de programa |

» [l Compone

B Agregar nuevo bl

2
= 3
2 Main [081) » (@ Lecturay z
» [ Objetos tecnolgicos » [ Feriferiades.. |2
» [} Fuentes etemas > Ol Suminisons g
r = — = L | » [m ispositiv =
u ?Va"ﬁb‘“ﬂc [ 3] [100% [~] (<] T [l 2
» Lig Tipos de datas PLC » 8 Otros disp s
= ] i 5
» [ Tablas de observai [ ] ‘ 5
<] [ | B8 General | Variables 10 Constantes de sistema | Textos | 2
~ | Vista detallada » Generol 1
¥ Interfaz PROFINET (1] InteLtaPROFINET DX
m
General E
Normbre: g
[ Mambre: | PROFINET interface i
[l | | (]
B Comentario: [~ £
£ B s
B
=
|3 Bl™
e +|> |informacién

4 Vista del portal Vista general & Main (DB1) iy Dispositivos ...

e Damos clic en “conexiones” y podemos apreciar como toman una sombra celeste el plc

con el WinCC RT Adv.

y
'

i Siemens - d:\Wsersintaindus06\Desktopiproyecto 1\proyecto 1 —ax
Froyecto  Edicibn Wer Insertar Online Opciones Herramientas Ventans Ayuda

. Totally Integrated Automation
CF (% B Guardar proyecta X Dt : 5 M @ Establecerconesiononline ¥ Deshacarcansion online | Ay [ B % —H [[] * PORTAI

L
proyecto 1 » Dispositivas y redes X
| vista topolgica |y Vista de redes  [[If Vista de dispositives || Opeiones il
o ] =1 0 e Bl @ s S T I
F¥ Conectaren 1 Conexdones & Relaciones - ¢ jasi| £3 a general d- S
4 g
Vo |V LColonn |
= P?ym“ ~ §7-1200 statio. <Buscar- \hl it | =
[ Agregar dispositivo Los s
e PLC_1 PCS: 1 BREES: Mrira [I7] [uf]|E
i Dispositivos y redes — -System_ St o [{+] [uf]|
g . i 2
S | CPU1214C SIMATIC PC Stat. c w » [ onccladores | &
[ configuracien dedis.. || [ - §iE qanraii| " BT H
W/ online y diagnéstico " = | » msistemas e
~ [gl Blogues de programa - » [ Accionami T
B Agregar nuevo bl. L » [l compone v
4 Main[081) » [ Lecturay )
» (3 objetos tecnoldgicos ¥ [l Periferia des. E
» @i Fuentes extemas » [ surninistro g
» Lg variables PLC T I — 5] » [l Dispositiv. =z
» [ Tipos de datas PLC - - —1 » [ Otros disp. 2
i 5
» [ Tablas de sbseraci < | E
<] [ ] General | Variables10 | Constantes de sistema [ Textos | 2
| Vista detallada Vicaners| i P — § |
¥ Interfaz PROFINET [X1] Ntk [x1] 54
=
5
General E
Mambre 1
[ Mombre: |PROFINET interface ] ﬁ
B Comentario: [~ E
z =
i B
E
<] [3] =
Austes [«|> |Informacién

4 Vista del portal 2 Vista general 4 Main (0B1) Dispositivos ___
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e Al hacer clic en mostrar direcciones saldran las PN/IE y listo, nuestra conexion exitosa.

Ui Siemens - d:\Wsersintaindus06\Desktopiproyecto 1\proyecto 1 —ax
Proyectn  Ediciéri Wer Insertar  Online  Opciones  Heramientas Ventana  Ayuda

Totally Integrated Automation
CF (% Bl Gusrdar proyect # X O @: 5 M5 PORTAL

fBEx "

[F & Establecer conexion online ¥ Deshacer consuin anline

X

provecta 1 b Dispositivos y redes

| vista topolégica |y Vista de redes  [[If Vista de dispositives || Opeiones [E]
1 T o = [ o
£% conectar en red Conexianes 4 Relaciones B @ s =H a general d j o
-8
= 5 s
B Resalado; Conexidn Wi Sispositve v ‘ Catalogo 2
pfoealt ~ 571200 statio. || <Buscars | [ [if] | =
B Agregar dispositivo — f— T s
o Dis d LG PCSystar_1 Winge = M [I+] (] |5
poStIGS tedEs HEES] SIMATIC PC Stat. AT Ad ¥ PCSystem_1 h S AES
v [ PLC_ 1 [CRU 1274C DO/D. | SRl1Zide i & = T » (@ Conwroladores |5
g R B b
¥ Configuracion de dis. ! & Ttae e | (20 B =
Y Onliney 5 - i =1 | b [ sistemas pe
= T = | g o
~ [l Bloques de programa [PNAE - » [ Accionami.. e
I Agregar nuevo bl. » [m compone.. %
4 Main [0B1] ? lm Lecturay. ]
. B : =
» [ Objetos tecnalbgicos » [ Fereria des.. |2
» [} Fuentes extemas = » L@ surministre g
L s e — = e ——{ » (@ pispositiv. =
» L verisbles e < ] 5 [1omw = R m = g
» Lig Tipos de datos FLC - » [@ Otros disp. °
| ; s . TR g
¥ ol Tablas de nbserac ] |5 prop |/ Diag ‘ s
<1 ] |[EN General | Variables10 | Constantes desistema [ Textos | 7
| Vista detallada Canarl L8
Ajustes del protacalo Genetl 5
Punto de sceesa Conexign g
sincronizacion horaria 2
Nitnbre Nombre: | HMI_Conexian_1
bl Ll
s/ Via de conexign =
d £
]
Local Interlocuter 2

4 Vista del portal =1 Vistagenersl |4 Main (0B1) sk, Dispositivos .

o) =1 [ ]
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8. CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES

MESI1 |[MES 2| MES 3 | MES MES MES 6
N SISIS|S|S{S|S|S|S|S|S|S|S|S
o SSISSSISISSS1|1|1{1{1{1]1|1]1]1]|2|2(2]2]|2
" | Nombre de tareas 112]3[4]5/6/7/89/0|1[2|3[4|5/6|7|8]|9]0 2134

Revisar teoria de implementos
a utilizar

Recopilacion de informacion

Revision de la informacion y
documentaciéon por parte del
tutor

Cotizacion y compra de los
elementos a utilizar

Elaboracion del disefio del

> modulo

6 Construccion del moédulo a
implementar

7 Realizar las pruebas
respectivas
Comprender los resultados

8 | obtenidos en la
experimentacion

O

Disefiar la simulacion de los
elementos en el moédulo de
pruebas

Organizar los  resultados

obtenidos

Elaboracion del borrador fisico

Correcciones y observaciones

Revision por parte del tutor

Revision del plagio

Correcciones finales

Revision técnica

N = |\ = =D =G =N = — =D =

Sustentacion
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9. PRESUPUESTO

N. L, Tiemp | Costo/Hor Total (Dolares
o Denominacion .
0 as americanos) $
1 Estudiante 150 2 300
Subtotal 300

I\OI' Descripcion (Cenni Pr.ecp Precio total $
ad unitario
1 Sensor proxi Inductivo 6-36VDC NPN NA 10 971
18mm© 8mm 9,72 ’

2 |Relay csc 5 pines planos 24VDC/5A 10 3,59 35,9

3 | Motor 24VDC 1000rpm 10 14,99 149,9

4 |RTD PT100 output 0-10V 10 8,69 86,9

5 |PT100 RTD Thermocouple 10 13,69 136,9

6 | Borneras pack de 10 - 5 colores 15 8,99 134,85

7 | Tasa de importacion 1 266,95 266,95

8 | Base para elementos * 250 250
Subtotal 1158.,6
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