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RESUMEN

ANO ALUMNOS | TUTOR DEL | TEMA DEL PROYECTO
PROYECTO
“DISENO E
IMPLEMENTACION DE
Lopez Garcia, UN MODULO DE
Ramoén Ine. José ENTRENAMIENTO CON
Alfredo Adol fgo' | PLCS71500 Y HMI, PARA
2021 Mondea ,ng EL MONITOREO DE
OMngO  PARAMETROS
Arce Asanza, ' ELECTRICOS Y FiSICOS
Erick Joel DEL MOTOR
UTILIZANDO WINCC RT
ADVANCED”

El presente documento es para dar a conocer los detalles del disefio e
implementacion de un moédulo de entrenamiento para el laboratorio de automatizacion
industrial situado en la Universidad Politécnica Salesiana Sede Guayaquil, el cual
contara con 10 laminas donde se encontraran equipos y elementos instalados que les
permitiran desarrollar distintas practicas en las catedras de Automatizacion Industrial
Iy II, y Redes de Computadoras III. Los equipos y elementos principales del mddulo
son: un PLC Siemens Simatic S7-1500 CPU 1516 3PN/DP, un Switch Siemens
Scalance XB005, una fuente de alimentacion de carga Siemens PM 190 W 120/230
VAC, un Panel Tactil Siemens KTP700 Basic Color PN, un Variador de Frecuencia
Siemens Sinamics V20, un motor trifasico, una fuente conmutada Mean Well DR-15-
12, 10 relés de estados solidos y un modulo de prueba Variador de Frecuencia ABB
ACS-355. Entre otros elementos se dispone también de: 4 medidores digitales DC, 16
pulsadores, un interruptor ON/OFF, 3 pulsadores de parada de emergencia, 6
potenciometros de precision, 15 luces piloto, 3 adaptadores RJ45, un conector DB9, 7
fusibles de proteccion y cables de diferentes longitudes con terminales plugs banana
macho y conectores banana hembras instalados en las laminas para las distintas
conexiones en el modulo.

Este modulo fue disefiado con la finalidad principal que los nuevos estudiantes
que ingresen a la carrera de Ingenieria Electronica cuenten con equipos de ultima
tecnologia en las cuales puedan desarrollar practicas y generar destrezas que luego
vayan a poner en practica en el mundo laboral.

Adicional, el estudiante podra utilizar el programa TIA PORTAL V15 que
posee multiples herramientas que les permitiran desarrollar practicas basicas tales
como: control marcha y paro a un motor, control de un motor a través de una entrada
analdgica y practicas mas avanzadas como, arranque de un motor por medio de un
variador de frecuencia con comunicacion profinet con PLC S7-1500, configurar una
pantalla HMI para disefio de SCADAS local y configuracion del WinCC RT Advanced
para control y monitoreo remoto de parametros eléctricos y fisicos del motor.

Palabras Claves: Modulo de entrenamiento, PLC S7-1500, HMI, SCADA,
Variador de frecuencia, Motor Trifasico, Disefio, Implementacion, WINCC RT
Advanced.
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ABSTRACT

YEAR STUDENTS | PROJECT PROJECT THEME
TUTOR
“DESIGN AND
, , IMPLEMENTATION OF A
Lopez Garcia, TRAINING MODULE
Ramoén Ing. José WITH PLC S71500 AND
Alfredo Adolfo HMIL, FOR THE
2021 Arizaga MONITORING OF
Mondragén ELECTRICAL AND
Arce Asanza, MSec. PHYSICAL
Erick Joel PARAMETERS OF THE
ENGINE USING WINCC
RT ADVANCED”

This document is to present the details of the design and implementation of a
training module for the industrial automation laboratory located at the Universidad
Politécnica Salesiana Sede Guayaquil, which will have 10 sheets where equipment and
installed elements will be found that will allow them develop different practices in the
chairs of Industrial Automation I and II, and Computer Networks III. The equipment
and main elements of the module are: a Siemens Simatic S7-1500 CPU 1516 3PN /
DP PLC, a Siemens Scalance XB005 Switch, a Siemens PM 190 W 120/230 VAC
load power supply, a Siemens KTP700 Basic Color Touch Panel PN, a Siemens
Sinamics V20 Frequency Inverter, a three-phase motor, a Mean Well DR-15-12
switching source, 10 solid state relays and an ABB ACS-355 Frequency Inverter test
module. Among other elements, there are also: 4 digital DC meters, 16 pushbuttons,
an ON / OFF switch, 3 emergency stop pushbuttons, 6 precision potentiometers, 15
pilot lights, 3 RJ45 adapters, a DB9 connector, 7 protection fuses and cables of
different lengths with male banana plugs and female banana plugs installed in the
plates for the different connections in the module.

This module was designed with the main purpose that new students entering
the Electronic Engineering career have the latest technology equipment in which they
can develop practices and generate skills that will then be put into practice in the
workplace.

Additionally, the student will be able to use the TIA PORTAL V15 program
that has multiple tools that will allow them to develop basic practices such as: start and
stop control of a motor, control of a motor through an analog input and more advanced
practices such as starting a motor. a motor by means of a frequency inverter with
profinet communication with S7-1500 PLC, configure an HMI screen for local
SCADA design and configuration of WinCC RT Advanced for remote control and
monitoring of electrical and physical parameters of the motor.

Keywords: Training module, S7-1500 PLC, HMI, SCADA, Frequency
inverter, Three-phase motor, Design, Implementation, WINCC RT Advanced.
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INTRODUCCION

En la actualidad los equipos de automatizacion se modernizan constantemente,
el profesional en automatizacion industrial debe estar actualizado en el uso y
configuracion de los equipos que actualmente hay en el mercado, por lo cual la
Universidad Politécnica Salesiana debe contar con equipos modernos en los cuales los
estudiantes puedan poner en practica los conocimientos que se adquieren en la aulas y
asi poder ingresar al campo laboral con s6lidos conocimientos en la manipulacion de
los equipos que actualmente se presentan en la industria.

Los equipos que se instalaron en este modulo didéctico son equipos modernos,
en la cual se podran desarrollar practicas de diferentes niveles de complejidad tales
como un marcha y paro de un motor hasta configuracion de entradas y salidas digitales
y analogicas en el PLC S7-1500, realizar un disefio en el HMI para un control SCADA,
utilizando asi todos los equipos que estaran a disposicion de los estudiantes de las
materias de automatizacion I y I, y Redes de computadoras III.

El documento consta de cinco secciones, la primera seccion contard con el
planteamiento del problema, su importancia y alcance, beneficiarios, delimitaciones y
objetivos a cumplir.

La segunda seccion (Marco teodrico), consta de los fundamentos teoricos donde
se basa la investigacion de los equipos y elementos a utilizar en el modulo de
entrenamiento para posteriormente el desarrollo de las practicas.

La tercera seccion (Marco metodologico), explica el paso a paso del disefio e
implementacion del modulo, la instalacion de los equipos y elementos en las distintas
laminas y su respectivo cableado.

La cuarta seccion (Resultados), se establece el planteamiento de las 10
practicas con su respectiva solucion, por la cual las cinco primeras son generales y las
restantes especificas que contemplan mayor complejidad.

Para finalizar la quinta seccion (Analisis de Resultados), abarca el analisis de
las herramientas utilizadas para llevar a cabo la realizacion del proyecto.
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1. EL PROBLEMA
1.1. Planteamiento del Problema

Debido al crecimiento de estudiantes que optan por la Carrera de Electronica
en la Universidad Politécnica Salesiana, se tuvo la necesidad de actualizar e
implementar un nuevo Laboratorio de Automatizacion, con equipos modernos en los
cuales las nuevas generaciones de estudiantes puedan realizar practicas.

Teniendo en cuenta la problematica que se ha presentado en los ultimos
semestres debido a la falta de modulos con equipos modernos en los laboratorios, se
tiene la necesidad de disefiar e implementar el modulo de entrenamiento que sera de
gran ayuda para las practicas de la catedra de Automatizaciéon de la Carrera de
Electronica de la Universidad Politécnica Salesiana.

1.2. Antecedentes

En la actualidad el laboratorio de automatizacion de la Carrera de Ingenieria
Electronica de la Universidad Politécnica Salesiana cuenta con pocos modulos
didéacticos, por lo cual se ha presentado el problema de ser utilizado por mas de tres
estudiantes debido a la actual demanda que se ha presentado en los ultimos afos.

Por lo mencionado anteriormente, existe la necesidad de disefiar nuevos
modulos en los cuales se puedan desarrollar practicas de las diferentes catedras de la
Carrera de Ingenieria Electronica de la Universidad Politécnica Salesiana.

1.3. Importancia y alcance

Modulos didacticos con la mejor infraestructura, seguridad, disefio, laminas
varias y equipos de ultima tecnologia para fortalecer y poner en practica sus
conocimientos aprendidos en clases y en futuro se reflejen en su vida profesional.

Para fortalecer los conocimientos aprendidos en clases, se detallan las practicas
que se realizaran en el modulo de entrenamiento que se detallan a continuacion:

1. Declaracion de variables para entradas y salidas para un control on/off de salidas
digitales utilizando set/reset.

2. Lectura de entradas analogicas con funciones de normalizar y escalar.

3. Control de salida mediante el uso de contadores y comparadores.

4. Simulacion de dos semaforos con 6 salidas fisicas digitales utilizando un
controlador S7-1500 y simularlo en un HMI.

5. Control secuencial de un motor a través de un variador de frecuencia.

6. Arranque de un motor por medio de un variador de frecuencia con comunicacion

profinet con PLC S7-1500.
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7. Control de velocidad de un motor a través del PLC S7-1500 (Vectorial).

8. Control de cambio de giro y control de velocidad de un motor a través de interfaz
HMI.

9. Monitoreo de parametros de un motor con registro de aviso y alarmas con HML.

10. Monitoreo de parametros eléctricos y fisicos del motor utilizando WinCC RT
Advanced.

1.4. Beneficiarios

Este proyecto beneficia a los estudiantes de la carrera de Ingenieria Electronica
de la Universidad Politécnica Salesiana que utilizardn este nuevo Laboratorio de
Automatizacion Industrial, que cursan las asignaturas de Automatizacion Industrial 1,
Automatizacion Industrial II, Comunicaciones (SI), Instalaciones Industriales,
dictadas por los docentes de la carrera para lograr una mejor experiencia en la praxis
del estudiante.

1.5. Delimitacion del Problema
1.5.1. Delimitacion Temporal

La implementacion de este trabajo de titulacion se lo realizo entre Mayo del
2019 y Febrero del 2020.

1.5.2. Delimitacién Espacial

Este proyecto esta disefiado para ser utilizado en el Nuevo Laboratorio de
Automatizacion Industrial de la carrera Ingenieria Electronica ubicado en el tercer piso
del bloque E de la Universidad Politecnica Salesiana sede Guayaquil campus Barrio
Centenario, ubicada en la Av. Domingo Comin y callejon Chambes. Como se podra
observar la ubicacion geografica en la figura 1.

Universidad Politéersca
Salesinns - Gusysqus

Figura 1. Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil (Google Maps, 2020).
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1.5.3. Delimitacion Académica

La principal limitante académica del proyecto es que los equipos principales
tales como el PLC, HMI y variador son de la marca Siemens.

1.6. Objetivos
1.6.1. Objetivo general

Disefiar e implementar un méodulo de entrenamiento con PLCs S7-1500 y HMI,
para praticas de aplicacion de monitoreo de parametros eléctricos y fisicos del motor
utilizando el WinCC RT Advanced, ademas de practicas de las catedras de Maquinas
Eléctricas Automatizacion Industrial [y II, Teoria de Control, Informatica Industrial y
Redes de Computadores II1.

1.6.2. Objetivos especificos

e Disefiar un modulo de entrenamiento en la cual se encuentren los elementos
basicos necesarios para realizar practicas de control del motor asincrono.

e Implementar un Variador Siemens SINAMICS V20 para con este poder
realizar el control de un motor asincrono Siemens.

e Implementacion de HMI para simular el funcionamiento del modulo con
selectores y salidas digitales con luces piloto.
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2. MARCO TEORICO
2.1. Conceptos Eléctricos
2.1.1. Corriente

“Es conveniente percibir la corriente como el movimiento de carga positiva,
incluso cuando se sabe que el flujo de corriente en los conductores metalicos se
produce del movimiento de electrones” (Hayt, Kemmerly, & Durbin, 2007a, p.13).

La corriente se simboliza mediante I o 1, como se observa en la ecuacién 1:

. dq
T

Ecuacion 1. Corriente.

Donde:

i = Intensidad de la corriente en Amperes (A).
dq = La carga que ha atravesado la superficie.
dt = En el instante t.

2.1.1.1. Tipos de Corriente

2.1.1.1.1. Directa. o conocida como cd, una corriente que es constante en el
tiempo.
2.1.1.1.2. Corriente Alterna. o conocida como ca, una corriente que varia

senoidalmente con el tiempo.
2.1.2. Tension

De tal modo, “La tension entre un par de terminales significa una medida del
trabajo que se requiere para mover la carga a través del elemento” (Hayt, Kemmerly,
& Durbin, 2007b, p.14).

Como se observa en la ecuacion 2, se detalla las siguientes caracteristicas:

e Launidad de tension (Voltaje) es el volt? ,y 1 volt es lo mismo que 1 J/C.
e Latension se representa por medio de V o v.

V=IXR

Ecuacion 2. Tension.
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2.1.3. Carga

Existen dos tipos de cargas: positiva, cuando se refiere a un proton y negativa,
cuando se refiere a un electron. En este caso, resulta relevante analizar el flujo de
electrones, aunque no se descarta el estudio de los protones para entender la operacion
interna, pero es mejor concentrarse en lo externo para un mejor entendimiento de como
fluyen los electrones a través de alambres de conexion (Hayt, Kemmerly, & Durbin,
2007c).

e Launidad de carga es el culombio (C), es equivalente a un amperio-segundo.

e Una cantidad constante de carga que es invariante en el tiempo suele
representarse por medio de Q.

e La cantidad instantanea de carga que varia con el tiempo a menudo se
representa por medio de q(t), o g.

2.1.4. Potencia

Si un joule de energia se gasta en transferir un coulomb de carga a través del
dispositivo en un segundo, la tasa de transferencia de energia es un watt. La potencia
absorbida debe ser proporcional al nimero de coulomb transferidos por segundo
(corriente) y a la energia necesaria para transferir un coulomb a través del elemento
(tension) (Hayt, Kemmerly, & Durbin, 2007d, p.15).

De tal modo, como se observa en la ecuacidn 3 se tiene:

p =vi

Ecuacion 3. Potencia.

2.1.5. Ley de Ohm

La ley de Ohm establece que la tension entre los extremos de materiales
conductores es directamente proporcional a la corriente que fluye a través del material,
o donde la constante de proporcionalidad R recibe el nombre de resistencia (Hayt,
Kemmerly, & Durbin, 2007e, p.22), como se observa en la ecuacion 4.

Launidad de resistencia es el ohm, que corresponde a 1 V/A y suele abreviarse
mediante una omega mayuscula, Q.

V =RI

Ecuacién 4. Ley de Ohm.
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2.2. Concepto de Automatizacion Industrial
2.2.1. Automatismo

“Conjunto de sensores, actuadores y controladores conectados
convenientemente por medio de circuitos y/o buses de comunicacion de un
determinado proceso para que funcione con una minima intervencion humana”
(Gonzalez, 2004, p.41).

2.3. Circuitos y Esquemas Eléctricos
2.3.1. Circuito de Potencia

Los circuitos de potencia se encargan de ejecutar las ordenes establecidas en el
circuito de mando, por la cual mencionaremos los equipos de fuerza mas utilizados:

e Interruptores.
e Elementos de proteccion, como fusibles, relés, etc.

2.3.2. Circuito de mando

En los circuitos de mando se establece la logica del automatismo mediante
cables conductores, capaz de proporcionar un control sobre los circuitos de potencia,
por lo que mencionaremos los elementos y equipos de control mas utilizados:

e Conexiones entre controlador y modulos digitales/analdgicos, puertos de
comunicacion.

Contactos, equipos de proteccion y medida.

Elementos de regulacion y control, Interfaz hombre-maquina.

Pulsadores, interruptores, conmutadores.

Elementos de sefializacion.

2.3.3. Tipos de Esquemas
2.3.3.1. Esquema Unifilar

e Un solo trazo de las distintas fases.
e Menor detalle, por lo cual dificulta su comprension.
e Poco uso en automatizacion.

2.3.3.2. Esquema Desarrollado

e Mayor detalle, por lo cual facilita la compresion del funcionamiento.
e FElemental para el cableado, reparacion y mantenimiento.
e Asocia cada equipo con sus elementos a través de letras y numeros.

2.4. Rotulado de conductores y bornas
2.4.1. Conductores

e  Fase, se representa con la letra “L”.
e  Neutro, se representa con la letra “N”.
e  Tierra, se representa con la letra “PE”.
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2.4.2. Contactos de potencia

Son las vias por la cual se conecta, mantiene y desconecta la intensidad de
corriente del circuito de potencia, dependiendo del nimero de vias de paso de corriente
sera bipolar, tripolar, etc. Como se observa en la figura 2.

Al

Figura 2. Bobina y contactos de potencia (Contactor, 2017).

2.4.3. Contactos Auxiliares
Utilizados en los circuitos de mando, por lo cual soportan poca intensidad de
corriente, activando elementos de poca potencia como por eje. Luces de senalizacion,
bobina de relé, bobina de contactor, etc. Como se observa en la figura 3.
Las bornas de contactos auxiliares constan de dos cifras:
1? cifra (cifra de las decenas), indica el nimero de orden del contacto en el

equipo.
2% cifra (cifra de las unidades), indican la funcion del contacto auxiliar: NC

(1,2); NA (3,4).

< (o}
Figura 3. Contactos Auxiliares (Contactor, 2020).

2.4.4. Bobinas

Conexion de Bobina se representa sus terminales con las letras Al y A2, se
escribe una letra y por consiguiente el nimero de borna. Asi sucesivamente se asigna
una letra diferente por el numero de devanados a utilizar, como se detalla graficamente

en la figura 4.

Al, B1,ClI, ... = m
A2,B2,C2, ..
E

Figura 4. Bobinas (Gonzalez, 2004).
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2.4.5. Bornas control

La numeracion es de forma ascendente de izquierda a derecha, desde 1 hasta
‘n’ como se detalla en la figura 5.

Borneros X1y X2: N° de bornas = 1,2,3,4,5,6,7, 8, ...n

X3 [1]2]3]4]5]6]7]
Figura 5. Bornero de control (Gonzélez, 2004).

2.4.6. Bornas potencia

e Alimentacion monofasica: L, N, PE (fase, neutro y tierra).
e Alimentacion bifasica: L1, L2, PE (2 fases y tierra).
e Salidas a motores trifasicos: U, V, W, PE.

2.5. Autématas Programables
2.5.1. Descripcion de un PLC

“Un PLC se compone de una o varias cajas de plastico acopladas mecanica y
eléctricamente entre si. Una de ellas contiene la CPU (Central Process Unit) y las otras
son modulos complementarios para entradas, salidas, comunicaciones, alimentacion y
otras funciones especiales” (Gonzalez, 2004, p.75).

Tanto la CPU como los mddulos adicionales tienen bornas para los cables de
conexion del automata con sensores y actuadores, asi como con otros autdmatas y
ordenadores.

2.5.2. Funcionamiento

El PLC ejecuta un programa almacenado en memoria, con una serie de
instrucciones siguiente una logica de modo secuencial y ciclico, en base a lo que suele
denominarse ciclo de scan.

2.5.3. Fabricantes

ABB

Allen Bradley (Rockwell)
Hitachi

Omron

Siemens

Telemecanique (Schneider)

2.5.4. Estructura de un PLC
2.5.4.1. Estructura externa

2.5.4.1.1. Compacta. Se caracteriza por que presenta en un unico modulo todos
los elementos que lo conforman.
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2.5.4.1.2. Semi-modular. Se caracteriza porque separa las entradas y salidas
digitales del resto del automata, dejando a un lado la CPU y la fuente de
alimentacion.

2.5.4.1.3. Modular. Se caracteriza porque existe un modulo para cada uno de
los elementos que forman el automata. Esto supone una flexibilidad ademas de
que posibilita extraer cualquier médulo de forma simple, facilitando asi las
tareas de diagndstico y reparacion.

2.5.4.2. Estructura interna
2.5.4.2.1. Modulo de entradas. Estas pueden ser analogicas o digitales.

2.5.4.2.2. Modulo de salidas. Son las lineas de salida. Estas también pueden
ser analdgicas o digitales.

2.5.4.2.3. CPU. Es el cerebro de todo proceso automatico. Interpreta y procesa
toda la informacion del programa. Dependiendo del estado de las entradas la
CPU ordena la activacion de las salidas deseadas. Esta unidad esta formada por
un procesador, memoria interna y circuitos auxiliares.

2.6. Programacion de PLC’S
2.6.1. Descripcion

Los programas deben ser interpretados con facilidad por otros operarios ajenos
al programador: técnicos, encargados de planta e ingenieros de procesos, entre otros.
A través del tiempo, el lenguaje empezo6 a cambiar por la dificultad en los procesos de
automatizacion, para ello se crearon estandares de lenguajes de tipo grafico y textual
para dicho entorno de programacion en controladores autdmatas.

2.6.2. Tipos de Lenguajes
2.6.2.1. Lenguaje de contactos (KOP)
Es un lenguaje grafico empleado en gran medida en el mundo industrial.

2.6.2.1.1. Elementos. Relés (contactos, bobinas), temporizadores y contadores,
aritmética, entre otros.

2.6.2.2. Lenguaje de instrucciones (AWL)

Tiene similitudes con una programacion en C++. No es de caracter grafico sino
textual.

2.6.2.3. Grafcet

Grafico de orden etapa-transicion, es usado en autdomatas para resolver
problemas secuenciales. Para personas que no tengan conocimientos sobre
automatismos, resulta sencillo de entender ya que muestra una secuencia del proceso
en cuestion.
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2.6.2.4. Naturaleza de los datos

Entradas y Salidas.

Marcas (memorias).
Temporizadores y contadores.
Datos globales (permanentes).
Datos locales (temporales).

2.6.2.5. Tipos de datos bdsicos

Boolean: Bool (1 bit).

Bit String: Bool, Byte, Word, Dword, Iword (8,16,32,64 bits).
Integer: Sint, Int, Dint, Lint (1,2,4,8 bytes).

Unsigned Integer: Usint, Unit, Udint, Ulint (1,2,4,8 bytes).
Real: Real, Ireal (4,8 bytes).

Time: Time, Date, Tod, Dt.

String: String.

2.7. Comunicaciones Industriales

Las comunicaciones dentro del entorno industrial juegan un papel importante
cuando se requiere tener un control de equipos y lineas de produccién completas, la
monitorizacion de sistemas de transporte o la gestion de la distribucion de energia. En
el siguiente grafico se establecen tres niveles de comunicacion; nivel de gestion, de
control y de campo, como se observa en la figura 6.

=M

Estaciones de trabajo,
aplicaciones en red,
supervision del producto

Nivel de gestion

Nivel de control / A PC'syPLC's

) PLC's, PC's,
Nivel de campo bloques de efs,
Y proceso controladores,

transmisores

ctuadores,
sensores

Nivel de
els

Figura 6. Niveles de comunicacion en el entorno industrial (Hurtado, s.f.).
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2.7.1. Nivel de gestion

Comprende los sistemas de visualizacion y control de toda la instalacion
(sistemas SCADA) asi como los servidores que almacenan datos de produccion. Dado
los sistemas de gestion, se establecid la comunicacion Ethernet en este nivel, dado que
el entorno era similar al de oficina.

2.7.2. Nivel de control

Formada por los controladores, los cuales enviaran las instrucciones a los
elementos conectados en el bus de campo.

2.7.3. Nivel de campo

Para concluir, la idea de poder estandarizar las comunicaciones en el entorno
industrial ha sido de vital importancia para poder integrar equipos de diferentes
fabricantes. PROFIBUS International, encargada de desarrollar ambos protocolos de
comunicaciéon como PROFIBUS y PROFINET, al ser una mejora de PROFIBUS
ofreciendo ventajas en los nuevos PLCS S7-1200/1500 donde existen modulos de
comunicacién para seguir trabajando con dicho protocolo, ademas las versiones como
el S7-1500 incorporan una interfaz integrada en el propio controlador.

2.8. Protocolos de comunicacion
2.8.1. Profibus

Es un bus de campo abierto que puede implementarse en el sector industrial,
en diferentes areas como industrias de proceso, fabricacion hasta los edificios y
sistemas logisticos. Proporciona un gran nivel de confianza de cara al usuario, asi
como la comunicacion entre los dispositivos de diferentes fabricantes y el uso de
mecanismos estandarizados y flexibles.

En la actualidad existen dos tipos de Profibus importantes: Profibus-PA y
Profibus-DP.

2.8.1.1. Profibus-DP

Periferia Descentralizada, disefiado para comunicacion en tiempos rapidos con
unidades periféricas descentralizadas. Las redes PROFIBUS-DP incorporan un
maestro y varios esclavos. La configuracion del maestro le permite reconocer cuales
tipos de esclavos estan conectados, asi como sus respectivas direcciones. El maestro
inicializa la red y wverifica si los esclavos coinciden con la configuracion.
Continuamente, el maestro escribe los datos de salida en los esclavos y lee de alli los
datos de entrada. Una vez que un maestro DP haya configurado correctamente a un
esclavo, éste ultimo le pertenecera. Si hay otro maestro en la red, tendra apenas un
acceso muy limitado a los esclavos del primer maestro.

2.8.1.2. Profibus-PA

Es la ampliacion de PROFIBUS-DP compatible en comunicacién con una
tecnologia que permite aplicaciones en areas con riesgo de explosion. La tecnologia
de transmision de PROFIBUS-PA se corresponde con el estandar internacional [EC
1158-2, como se observa en la figura 7.
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Figura 7. Diagrama basico de una red PROFIBUS (PROFIBUS: Qué es y Como funciona, 2020).

2.8.2. Profinet

Este tipo de red permite conectar equipos desde el nivel del campo (PLCS y
otros dispositivos) hasta el nivel de gestion (sistemas informaticos e internet).
PROFINET permite una comunicacion homogénea con la ingenieria cubriendo toda
la planta industrial y de gestion apoyando las tecnologias de la informacion hasta el
nivel del campo.

Profinet utiliza el conjunto de protocolos TCP/IP para la transferencia de datos
en toda la empresa y a todos los niveles.

PROFINET es la evolucion de del estandar abierto de Ethernet industrial para
la automatizacion. Utiliza Industrial Ethernet y permite la comunicacion en tiempo
real hasta el nivel de campo, aprovechando plenamente los estandares de las
tecnologias de la informacion existentes. PROFINET tiene determinismo y permite
establecer prioridades en la red, evitando asi la saturacion de la red e incrementando
por tanto la seguridad en la comunicacion.

2.8.3. Caracteristicas

e PROFINET I/O ofrece funcionamiento en “tiempo real” para datos de E/S
ciclicos. Tiempo real significa programar/organizar el intercambio ciclico con
cada esclavo, con alta prioridad y tiempos fijos.

Se pueden utilizar los cables y switches estandar de Ethernet

Sistema Maestro-Esclavo, como en Profibus.

Se configura como una red de campo.

Los dispositivos ya no se direccionan mediante nimero de nodo, sino mediante
un nombre.

Comunicacion facil, rapida, flexible y abierta.

Tan sencillo como un bus de campo.

Alta velocidad, tiempo de ciclo por dispositivo.

100 m. entre dispositivos.
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e Utiliza conectores industriales apantallados RJ45.
e Grandes velocidades de transmision (10-100-1000 Mps).

2.9. TIA Portal — Software de programacion

Totally Integrated Automation Portal o Portal de Automatizacion Totalmente
Integrada es el software que integra diferentes productos de SIMATIC, con un costo
relativamente muy bajo, disminuye tiempos. también crea soluciones para
automatizacion como en el mismo crear el proyecto a programar, configura el software
de los dispositivos y ademas permite:

e Rapida puesta en marcha debido a que localiza errores.

e Disminucion de tiempos de paradas, se realiza tareas de mantenimiento a
distancia.

e Disminucion de costos.

2.9.1. STEP 7 TIA Portal v13

Es la herramienta lider en el mercado de la automatizacion industrial y pieza
clave para liberar todo el potencial de Totally Integrated Automation. El software que
optimiza todos los procedimientos de planificacion, procesos y maquinaria. Con una
interfaz intuitiva y facil de usar para el usuario con funciones simples, y su completa
transparencia de datos, es extremadamente facil de usar. Datos y proyectos
preexistentes pueden integrarse sin esfuerzo, lo que garantiza la seguridad de la
inversion (Programacion PLC con SIMATIC STEP7, 2021).

2.10. SCADA
2.10.1. Definicion

SCADA, llamado asi por su nombre en inglés: Supervisory Control and Data
Acquisition (supervision, control y adquisicion de datos).

2.10.2. Funcionamiento

El sistema SCADA esta disefiado para funcionar en computadoras con el
propésito de controlar la produccion por medio de sensores y dispositivos al servicio
del operador responsable y el resto del personal. Por lo tanto, es un sistema flexible,
escalable y facil de usar (;;Qué es un sistema SCADA?, 2020).

2.10.3. Sistema SCADA en la automatizacion Industrial

Los sistemas SCADA potencian todo el aspecto de gobernanza y gestion dentro
de la automatizacion industrial. Gracias a esto, se pueden supervisar las diferentes
métricas que afectan al funcionamiento de la planta.

La tecnologia SCADA ha desarrollado diferentes versiones mediante las que
se pueden controlar y supervisar todo el proceso industrial. Se trata de los sistemas
PLC o DCS, que se pueden combinar mediante una red Ethernet (Martinez, 2020),
como se puede observar en la figura 8.
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Figura 8. SCADA en la automatizacion industrial (Options for SIMATIC SCADA
Systems, s.f.)

2.10.4. WinCC TIA Portal

WinCC (TIA Portal), es el software para todas las aplicaciones HMI, que van
desde las soluciones de operacion mas sencillas con paneles basicos hasta aplicaciones
SCADA en sistemas multiusuario basados en PC. El software de ingenieria SIMATIC
WinCC (TIA Portal) esta disponible en las versiones WinCC Basic, WinCC Comfort,
WinCC Advanced y WinCC Professional (Siemens, s.f.).

2.10.5. Registro SIMATIC WINCC

El registro de datos de procesos y alarmas con WinCC Logging admite la
adquisicion y el procesamiento de datos de proceso desde una planta industrial o
maquina.

Las secuencias de proceso se pueden documentar, se puede supervisar la
utilizacion de la capacidad o la calidad de produccion o se pueden registrar las
condiciones de error recurrentes (Siemens, s.f.), como se observa en la figura 9.

2.10.5.1. Registro de datos. “Los valores de etiquetas externas e internas se
pueden guardar en los registros de datos de proceso. Se puede configurar cada
etiqueta para que capture continuamente mediante los ciclos de registro y
eventos” (Siemens, s.f.).

2.10.5.2. Registro de alarmas. “WinCC Logging permite registrar alarmas y
documentar estados operativos y de error del proceso industrial. Las alarmas
puedes ser registradas automaticamente o administradas por un operador”
(Siemens, s.f.).
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Figura 9. Visualizacion de registro de datos y alarmas del proceso.

2.11. Equipos y Elementos
2.11.1. Controlador SIMATIC S7-1500

Los controladores SIMATIC S7-1500 se utilizan para la automatizacion
completa de la produccion y para aplicaciones para maquinas de tamafio medio y alto
con altas exigencias de rendimiento, comunicacion, flexibilidad y tecnologia. El
SIMATIC S7-1500 tiene una estructura modular y su funcionalidad es escalable. Esto
le permite adaptar de forma o6ptima conjuntos y funciones a su concepto de maquina.

Las unidades centrales de procesamiento (CPU) son el corazon del SIMATIC
S7-1500. Ejecuta el programa de usuario y conecta el controlador en red con otros
componentes de automatizacion. Gracias a una variedad de innovaciones, los modulos
centrales del SIMATIC S7-1500 brindan la maxima ventaja en productividad y
eficiencia. El hardware es extremadamente compacto y tiene certificacion IP20 o IP65
/67. (SIMATIC S7-1500, 2021), como se observa en la figura 10.

PLC S7-1500 CPU1516 3PN/DP

Figura 10. PLC S7-1500.
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2.11.2. Moé6dulo de entrada y salida digital S7-1500

Como se observa en la figura 11, el modulo de entrada digital tiene las

siguientes caracteristicas técnicas:

32 entradas digitales, con aislamiento galvanico en grupos de 16 — De ellas, los
canales 0 y 1 opcionalmente con funcion de contaje.

Tension nominal de entrada 24 V DC.

Retardo a la entrada parametrizable: 0,05ms ... 20ms.

Diagnostico parametrizable (por canal).

Alarma de proceso parametrizable (por canal).

Adecuado para interruptores y detectores de proximidad a 2, 3 o 4 hilos.
Hardware compatible con el médulo de entradas digitales DI 16x24VDC HF
(6ES7521-1BH00-0ABO) (Siemens, 2018).

Figura 11. Vista del médulo DI 32x24VDC/0.5A HF (Siemens, 2018).

Si desea suministrar a los dos grupos de carga el mismo potencial (sin

aislamiento galvanico), utilice los puentes suministrados con el conector frontal. De
este modo se evita tener que cablear un borne con dos conductores, como se observa
en la figura 12.

Proceda del siguiente modo:

1.

2.

Aplique la tension de alimentacion de 24V DC a los bornes 19 y 20.

Coloque los puentes entre los bornes 19 y 39 (xL+) y entre los bornes 20 y 40
(xM).

Utilice los bornes 39 y 40 para conectar en cadena el potencial con el siguiente

modulo.
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Figura 12. Uso de puentes (Siemens, 2018).

Como se observa en la figura 13, el modulo de salida digital tiene las siguientes

caracteristicas técnicas:

32 salidas digitales, con aislamiento galvanico en grupos de 8.

Tension nominal de salida 24 V DC.

Intensidad nominal de salida 0,5 A por canal.

Valores sustitutivos parametrizables (por canal).

Diagndstico parametrizable (por canal).

Adecuado para electrovalvulas, contactores de corriente continua y lamparas
de sefalizacion.

Hardware compatible con el modulo de salidas digitales: — DQ
16x24VDC/0.5A ST (6ES7522-1BH00-0ABO) — DQ 16x24VDC/0.5A HF
(6ES7522-1BHO1-0AB0) — DQ 32x24VDC/0.5A ST (6ES7522-1BL00-
0ABO) (Siemens, 2018).

Figura 13. Vista del m6dulo DQ 32x24VDC/0.5A HF (Siemens, 2018).
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Si desea suministrar a los cuatro grupos de carga el mismo potencial (sin

aislamiento galvanico), utilice los puentes suministrados con el conector frontal. De
este modo se evita tener que cablear un borne con dos conductores, como se observa
en la figura 14.

Proceda del siguiente modo:

1.

Aplique la tension de alimentacion de 24 V DC a los bornes 19 y 20.
Coloque puentes entre los bornes:

9y 29 (L+)

10y 30 (M)

19y 39 (L+)

20y 40 (M)

Tienda puentes entre los bornes 29 y 39, asi como 30 y 40.

Utilice los bornes 9 y 10 para conectar en bucle el potencial con el siguiente

modulo.

Figura 14. Uso de puentes (Siemens, 2018).

2.11.3. Médulo de entrada y salida analégica S7-1500

Como se observa en la figura 15, el moédulo de entrada analdgica tiene las

siguientes caracteristicas técnicas:

8 entradas analogicas.
Tipo de medicion Tension configurable canal por canal.
Tipo de medicion Intensidad configurable canal por canal.
Tipo de medicion resistencia configurable para canales 0, 2, 4 y 6.
Tipo de medicion Termorresistencia (RTD) configurable para canales 0, 2,4 y
6.
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Tipo de medicion Termopar (TC) configurable canal por canal.

Resolucion 16 bits incl. Signo.

Diagnostico parametrizable (por canal).

Alarma de proceso al rebasar valores limite configurable canal por canal (dos
limites superiores y dos limites inferiores, respectivamente) (Siemens, 2014).

—_—
“;_'—_

Figura 15. Vista del modulo Al 8xU/I/RTD/TC ST (Siemens, 2014).

El elemento de alimentacion se enchufa en el conector frontal y sirve para
alimentar el modulo analdgico. Para ello debe conectar la tension de alimentacion a
los bornes 41 (L+) y 44 (M). Utilice los bornes 42 (L+) y 43 (M) para conectar en
bucle el potencial con el siguiente mdédulo en caso necesario, como se observa en la
figura 16.

T

r“ji@l

Figura 16. Conexion del elemento de alimentacion (Siemens, 2014).

Como se observa en la figura 17, el modulo de salida analdgica tiene las
siguientes caracteristicas técnicas:

4 salidas analogicas.

Seleccion de salida de tension canal por canal.

Seleccion de salida de intensidad canal por canal.
Resolucion: 16 bits incl. Signo.

Diagnostico parametrizable (por canal) (Siemens, 2018).
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Figura 17. Vista del modulo AQ 4xU/I ST (Siemens, 2018).

El elemento de alimentacion se enchufa en el conector frontal y sirve para
alimentar el modulo analdgico. Para ello debe conectar la tension de alimentacion a
los bornes 41 (L+) y 44 (M). Utilice los bornes 42 (L+) y 43 (M) para conectar en
bucle el potencial con el siguiente médulo, como se observa en la figura 18.

| —

£ & 44
oc
L+ 24y M

Figura 18. Conexion del elemento de alimentacion (Siemens, 2018).

2.11.4. Scalance XB005

Switch Ethernet industrial no gestionado SCALANCE XBO005 para 10/100
Mbit / s, para configurar topologias de linea y estrella pequefias, LED de diagndstico,
1P20, fuente de alimentacion de 24 V CA / CC, con 5 puertos de par trenzado de 10/100
Mbit / s con conectores RJ45 y Manual disponible como descarga, como se observa
en la figura 19.

Figura 19. Scalance XB005.
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2.11.5. Paneles basicos SIMATIC HMI Segunda Generacién

Los paneles SIMATIC HMI ofrecen modernas funciones de manejo y
visualizacién aunadas con caracteristicas tales como robustez, estabilidad y
simplicidad. SIMATIC HMI esta optimizado para satisfacer sus necesidades de
interfaz hombre-maquina especifico utilizando interfaces abiertas y estandarizadas en
hardware y software, que permiten la integracién eficiente en sus sistemas de
automatizacion, como se observa en la figura 20.

Caracteristicas destacadas:

e Serie de iniciacion, idonea para aplicaciones HMI sencillas.

e Montaje compatible con los SIMATIC HMI Comfort Panels y los SIMATIC
HMI Basic Panels 4” y 6” existentes Escalabilidad flexible en la familia HMI
Pantallas panoramicas de alta resolucion y atenuables con 64.000 colores.

e Innovadora interfaz de usuario y facilidad de uso mejorada gracias a los nuevos
controles y graficos.

e Funcionalidad tactil o con teclado para manejo intuitivo.

e Interfaz para conexion con diversos PLC Variantes para PROFIBUS vy
PROFINET.

e Archivado mediante lapiz USB.

e Ingenieria en el Tia Portal (Siemens, 2018).

SIMATIC HMI

Figura 20. Panel HM KTP700.

2.11.6. Fuente de alimentacion S7-1500

SITOP modular son fuentes tecnoldgicas monofasicas y bifasicas para
soluciones sofisticadas y ofrecen maxima funcionalidad para el empleo en maquinas e
instalaciones complejas. La entrada de rango ultra amplio permite conectar la fuente
en cualquier red monofasica o directamente entre los conductores exteriores de redes
de corriente alterna (bifasicas), garantizando la méaxima seguridad incluso cuando hay
grandes fluctuaciones de tension. El aumento transitorio de potencia (funcion Power
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Boost) permite entregar brevemente una corriente de tres veces la intensidad nominal.
Y en caso de sobrecarga se puede elegir entre intensidad constante con rearme
automatico o desconexion que exige rearme expreso. Su alto rendimiento permite
mantener el consumo de energia y la generacion de calor en el interior del armario a
un nivel muy bajo. Ademas, gracias al disefio compacto de la caja metalica se ahorra
espacio, como se observa en la figura 21.

Para incrementar ain mas la disponibilidad de 24 V, las fuentes SITOP
modular se pueden combinar con moédulos de respaldo, UPS DC, de redundancia y de
corte selectivo.

e Caracteristicas esenciales del producto.

e 24V DC/5Ay10A, también disponible como variante con circuitos impresos
con barniz protector.

e Entrada de rango ultra amplio monofasica y bifésica.

e Forma muy estrecha, sin necesidad de dejar espacio en los laterales.

e Power-Boost con 3 veces la intensidad nominal (durante 25 ms) para disparar
dispositivos de proteccion.

e "Potencia extra" con 1,5 veces la intensidad nominal (durante (5 s/min) para
salvar breves sobrecargas en funcionamiento.

e Comportamiento ante cortocircuito elegible: intensidad constante o re

arranque.

Posibilidad de repartir simétricamente la carga al operar en paralelo.

Indicacion del estado mediante 3 LED.

Alto rendimiento hasta 91%.

Amplio rango de temperatura de -25 a +70 °C.

Numerosas homologaciones, como cULus, ATEX y DNV GL.

UNTVERSIORD POLITECNICA SALESIANA
OTAT - Retive Fije - 2018
SIEMENS 37-1500

i

000588814

Figura 21. Fuente SITOP.
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2.11.7. Variador de Frecuencia Siemens V20

Variador de frecuencia compacto SINAMICS V20, es el convertidor mas
pequefio del mercado y resulta idoneo cuando se trata de ahorrar espacio en el montaje.
Se caracteriza por sus tiempos de puesta rapidos en marcha, facilidad de uso, robustez
y eficiencia de costes. Integra la unidad de regulacion y etapa de potencia en un equipo,
ademas con panel de mando integrado; por lo tanto en una sola referencia, como se
observa en la figura 22.

El incremento de sus aplicaciones en procesos de automatizacion sencillos y
econodmica, optimizada para el empleo facil en las distintas areas como el bombeo, la
ventilacion, el transporte y el moviemiento.

El convertirdor cumple con grado de proteccion IP20 y cuenta con siete
tamafios de bastidor, entre ellos FSAA y FSAB para el funcionamiento monofasico de
la red de 220V y cubre un rango de potencia que se extiende desde 0,12 Kw hasta
30Kw.

Caracteristicas destacadas:

e Interfaces USS y Modbus RTU integradas.

e Macros de conexion y aplicacion integradas.

e Gran robustez, gracias al amplio rango de tension, sistema de refrigeracion
avanzado y circuitos impresos recubiertos.

e Modo de hibernacion integrado en Standby.

e Acoplamiento de circuito intermedio.

SIEMENS

DANGER

‘ ‘ oy

o | e

Figura 22. Variador de Frecuencia V20.
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2.11.8. Motor Trifasico + Estructura (Base)

Es una maquina eléctrica rotativa, capaz de convertir la energia eléctrica
trifasica suministrada, en energia mecanica. La energia eléctrica trifasica origina
campos magnéticos rotativos en el bobinado del estator lo que provoca que el arranque
de estos motores no necesite circuito auxiliar, son mas pequefios y livianos que uno
monofasico de induccion de la misma potencia, debido a esto su fabricacion representa
un costo menor.

Los motores eléctricos trifasicos, se fabrican en las mas diversas potencias,
desde una fraccion de caballo hasta varios miles de caballos de fuerza (HP), se los
construye para practicamente, todas las tensiones y frecuencias (50 y 60 Hz)
normalizadas y muy a menudo, estan equipados para trabajar a dos tensiones
nominales distintas, como se observa en la figura 23.

Figura 23. Motor ABB Trifésico.

2.11.8.1. Conexiones del Motor

En los EE.UU,, se disefian para dos tensiones con una relacion de 2 a 1.
Ejemplo 230/ 460 voltios, y dos tipos de conexiones: “Conexiones Tipo Delta “o
“Conexiones Tipo Estrella”, cada tipo puede ser conectado en paralelo (para bajo
voltaje) y en serie (para voltaje alto).

En potencias bajas (hasta 40 HP) las conexiones mas utilizadas son Estrella, en
potencias mas altas las conexiones utilizadas son Delta.
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2.11.8.1.1. Conexion Estrella serie. Se la suele utilizar para el arranque de
motores a un mayor voltaje por lo cual la corriente consumida es menor, se la
suele utilizar para poner en funcionamiento al motor sin que las protecciones
accionen por picos de corriente, como se observa en la figura 24.

117

Estrella Serie

Figura 24. Conexion Estrella Serie (Motores eléctricos trifasicos de 12
terminales, 2014).

2.11.8.1.1. Conexion Estrella Paralelo. Se la utiliza para el arranque de motores
a menor voltaje por lo cual la corriente consumida es mayor, se la suele utilizar

para alcanzar el pleno funcionamiento de motores, como se observa en la figura
25.

Doble Estrella

Figura 25. Conexion Estrella Paralelo (Motores eléctricos trifasicos de 12
terminales, 2014).
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2.11.8.1.2. Conexion Delta Serie. Se la suecle utilizar para el arranque de
motores a un mayor voltaje por lo cual la corriente consumida es menor, se la
suele utilizar para poner en funcionamiento al motor sin que las protecciones
accionen por picos de corriente, como se observa en la figura 26.

Alto Voltaje A L1
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Figura 26. Conexion Delta serie (Motores eléctricos trifdsicos de 12
terminales, 2014).

2.11.8.1.3. Conexion Delta Paralelo. Se la suele utilizar para el arranque de
motores a menor voltaje por lo cual la corriente consumida es mayor, se la suele

utilizar para alcanzar el pleno funcionamiento de motores (NEMA, IEC), como
se observa en la figura 27.

Bajo Voltaje A A

|  Doble deita | delta paraleio) |

20V

Figura 27. Conexién Delta paralelo (Motores eléctricos trifasicos de 12
terminales, 2014).
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2.11.9. Fuente de Poder 12V AC/DC 1.25 Amp.

Fuente de poder de 12V AC DC a 1.25A 15W, para montaje en riel DIN TS-
35 /7.5 0 15, equipo con proteccion contra cortocircuito, sobrecarga y sobre voltaje.
Producto de maxima calidad con multiples certificaciones. Fundada en 1982, Mean
Well es uno de los principales fabricantes de fuentes de alimentacion conmutadas de
Taiwan. Con mas de 4.500 modelos estandar y nuestros mas de 30 afios de experiencia
en disefio, fabricacion y distribucion en el sector de las fuentes de alimentacion,
estamos convencidos de que podemos ofrecer a los usuarios una solucion total y
convertirnos en su socio de confianza para sus necesidades de energia, como se
observa en la figura 28.

Figura 28. Fuente de poder de 12V.

2.11.10. Plug Banana

Un conector banana (cominmente un conector banana para el macho o un
conector banana para la hembra) es un conector eléctrico de un solo cable (un
conductor) que se utiliza para unir los cables al equipo. El diametro del conector macho
es de 4mm y la altura de 50mm. Existen varios estilos de contactos de enchufe tipo
banana, todos basados en el concepto de resorte metalico que aplica fuerza hacia afuera
en el gato cilindrico no suspendido para producir un ajuste perfecto con buena
conductividad eléctrica, como se observa en la figura 29.

Figura 29. Plug tipo banana (ProtoSupplies, 2020).
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Un conector hembra, se utiliza para permitir el ingreso y conectividad del
conector banana. El didmetro del conector es de 10mm y la altura de 30mm, como se

observa en la figura 30.
ﬁ

Figura 30. Conector hembra (Mercado Libre, 2019).

2.11.11. Luces Piloto

Las luces de piloto son un elemento Optico que le indica al conductor la
presencia de electricidad en el tablero. Mostrando funciones de seguridad y necesidad
del vehiculo. Tales como funcionamiento de la bomba, detector del cinturén de
seguridad y falla en el motor o servicio, como se observa en la figura 31.

Figura 31. Luces piloto.
2.11.12. Pulsadores

Un pulsador eléctrico o boton pulsador es un componente eléctrico que permite
o impide el paso de la corriente eléctrica cuando se aprieta o pulsa. El pulsador solo se
abre o cierra cuando el usuario lo presiona y lo mantiene presionado. Al soltarlo vuelve
a su posicion inicial, como se observa en la figura 32.

Figura 32. Pulsadores.
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2.11.13. Potenciometro

Un potencidometro es un resistor eléctrico con un valor de resistencia variable
y generalmente ajustable manualmente. Los potenciémetros utilizan tres terminales y
se suelen utilizar en circuitos de poca corriente, para circuitos de mayor corriente se
utilizan los reodstatos. En muchos dispositivos eléctricos los potenciometros son los
que establecen el nivel de salida, como se observa en la figura 33.

Figura 33. Potenciémetro.

2.11.14. Paro de Emergencia

Un botoén pulsador de parada de emergencia es un interruptor de control a
prueba de fallos que proporciona seguridad para la maquinaria y para la persona que
utiliza la maquinaria, como se observa en la figura 34.

Figura 34. Paro de emergencia.

2.11.15. Disyuntor

Dispositivo capaz de interrumpir o abrir un circuito eléctrico cuando la
intensidad de la corriente eléctrica que por €l circula excede de un determinado valor
0, en el que se ha producido un cortocircuito, con el objetivo de no causar dafios a los
equipos eléctricos. A diferencia de los fusibles, que deben ser reemplazados tras un
unico uso, el disyuntor puede ser rearmado (Disyuntor, s.f.), como se observa en la
figura 35.
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Figura 35. Disyuntor bifasico.

2.11.16. Relés de estado solido

El relé de estado solido (SSR) lo utilizamos para poner en funcionamiento
dispositivos eléctricos o electronicos mediante una sefial de control. os terminales de
control podemos estar trabajando con una tension de 24 voltios en corriente continua,
mientras que los terminales de potencia pueden estar trabajando con una tension de
230 voltios en corriente alterna. (Relé de estado so6lido, 2016), como se observa en la
figura 36.

Figura 36. Relés de estado sélido.
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2.11.17. Fuente de alimentacion conmutada

Una fuente conmutada es un dispositivo usado para entregar energia a equipos
electronicos con un rango controlado de voltajes de salida para dicha alimentacion. En
este caso, nuestra fuente tiene una entrada de 100 — 240 AC, suministrando un voltaje
de 12V, una corriente de 1.25A CC y una potencia de 15W, como se observa en la
figura 37.

Figura 37. Fuente conmutada DR-15-12.

2.11.18. Fusible

Un fusible es un componente que se utiliza para proteger los circuitos eléctricos
y electronicos de cualquier aparato. Mientras este componente este en Optimas
condiciones permite el paso de la corriente. Un fusible estd compuesto por un
filamento o lamina de metal que se quema para cortar el paso de la corriente eléctrica.
Si por cualquier razon esta corriente comienza a aumentar, y llegara a entrar al circuito
con un valor demasiado alto, arruinaria el dispositivo eléctrico (Que es un fusible y
para que sirve?, 2018).

Los fusibles a utilizar en nuestro modulo son de 2A y son del tipo Encapsulado
de vidrio, como se muestra en la figura 38.

b
S

Figura 38. Fusible (Que es un fusible y para que sirve?, 2018).
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2.11.19. Portafusible con Rosca

Como su nombre lo indica, son portadores donde va inmerso el fusible para
lograr la proteccidon que se requiere contra sobre pico de corrientes en el circuito, en
este caso es un portafusible con rosca para montaje en panel y con terminales para
soldar los cables de alimentacion, como se observa en la figura 39.

Figura 39. Porta fusible con Rosca (Proteccion/Fusibles, s.f.).
2.11.20. Conector RJ45

El conector hembra RJ45 es una pieza clave en la estructuracion de un cableado
estructurado, este conector cuenta con 8 pines o extensiones en donde se realizan las
conexiones con el cable de red y por donde finalmente se transfieren los datos a todo
el cuarto de datos (atlancticswire, s.f.), como se observa en la figura 40.

Figura 40. Conector hembra RJ45.
2.11.21. Medidor Digital Multifuncional

Los medidores digitales se encargan de medir la tension en Volts y la
intensidad de corriente en Amperes que ingresan por medio de los cables de
alimentacion de dicho medidor para conocer y visualizar el valor de medicion. El rango
de medicion es de 0 — 240 Vy 0— 10 A, como se observa en la figura 41.

Figura 41. Medidor digital.
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2.11.22. Conector Industrial de Alimentacion

Este conector brinda seguridad a los equipos de autdématas, de medicion y
control, como soporte frente a voltajes de 500V y corrientes hasta 20A. Fabricada con
material de aleacion y su método de fijacion giratoria lo ubica dentro la gama alta de
este segmento (cnlinko, 2004), como se observa en la figura 42.

Figura 42. Conector Industrial de alimentacion (cnlinko, 2004).

2.11.23. Mddulo adaptador Ethernet FENA-01

El médulo adaptador Ethernet FENA-01, es un dispositivo modulo de campo
opcional para el variador ABB ACS355 que permite la conexion del variador a una
red.

A través del modulo FENA-01 se puede:

Dar comandos de control al variador (por eje. Marcha, Paro y Habilitar Run).
Ingresar una referencia de par o velocidad del motor al variador.

Ingresar un valor real de proceso o una referencia de proceso al controlador
PID del variador.

Leer informacion de estado y valores reales de la unidad.

e Restablecer una falla de la unidad.

Los protocolos de comunicacion que soporte el mdédulo FENA-01 son: Modbus
/ TCP, EtherNet / IP y PROFINET IO.

Figura 43. Adaptador Ethernet FENA-01 ABB.
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3. MARCO METODOLOGICO

En esta seccion se detallara el disefio e implementacion del modulo de
entrenamiento con PLC S7 1500 y HMI, para el monitoreo de pardmetros eléctricos y
fisicos del motor utilizando WINCC TR ADVANCED, donde se explica el paso a paso
en la instalacion de los plugs, pulsadores, luces piloto, potenciometro, relevadores,
disyuntores bifasicos, variador de frecuencia, jack rj45 Industrial, conector db9 y
equipos entregados por la Universidad Politécnica Salesiana, tales como PLC S7 1500
y HMI fuente SITOP.

3.1. DISENO DE ESTRUCTURA DEL MODULO

Debido al tipo de practicas que se realizan en el laboratorio de Automatizacion
Industrial, se considero el disefiar el modulo didactico de tal manera que las laminas
que hay en el médulo puedan ser desmontables, para poder facilitar a los estudiantes
el intercambiar las laminas para las practicas que se soliciten.

Primero se envid hacer una estructura de demostracion para verificar el tamafio
y espacio de trabajo a utilizar en el laboratorio, como se muestra en la figura 44.

Figura 44. Estructura demo para aprobacion.

Luego de ser aprobada la estructura demo, se procede con la fabricacion de las

Figura 45. Retiro de estructuras aprobadas.
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Figura 46. Entrega ¢ Instalacion de estructura sobre la mesa de trabajo.

3.2. DISENO DE LAMINAS DEL MODULO

Luego de verificar la estructura de demostracion se envio a disefiar las laminas
demostrativas, para validar que el tamafio de elementos entre en los orificios de las
laminas, como se observa en la figura 47.

Figura 47. Disefio de ldminas demostrativas en AutoCAD.

Luego de validar que los elementos encajaban en los orificios de las laminas y
de que estas encajaran en la estructura aprobada, se aprobo el disefio de las laminas
como se muestra en las figuras 48 y 49.
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Figura 49. Laminas demostrativas instaladas en la estructura aprobada.

Figura 48. Vista general de las laminas entregadas.
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3.3. INSTALACION DE BASE, TAPA Y CONEXIONES DEL MOTOR.

Luego de la entrega de las laminas, se realiz6 la compra de los equipos como
el motor y variador, asi mismo de los elementos como plugs, pulsadores, luces piloto,
potenciometros, relevadores, disyuntores bifasicos, variador de frecuencia, jack 1j45
industrial, conector db9, entre otros, como se observa en la figura 50.

Figura 50. Entrega de los motores en el laboratorio.

Luego de la entrega del motor, se procedio a disefiar en AutoCAD la base y
tapa para el motor, una vez aprobado los disefios por consiguiente se los envid a
construir para poder dar estabilidad al motor y las perforaciones en la tapa para los
conectores hembra a instalar, como se observa en la figura 51.

Figura 51. Disefio de tapa con orificios para instalacion de
conectores.
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Figura 52. Vista superior donde va instalada la placa del motor.

Figura 54. Vista de la base y tapa instalada.

Figura 53. Instalacion de Placa del Motor y plugs hembra.
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3.3.1. Diseiio de placa
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Figura 55. Diseflo para placa motor en AutoCAD.
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3.4. INSTALACION DE ELEMENTOS Y CONEXIONES DE LAS LAMINAS.

Luego de dejar el motor listo con la base, tapa y placa instalada, se procedio a
colocar los conectores y cableado en las § laminas que se mencionaran a continuacion.

3.4.1. Laminas de Mando y Seializacion

Para el manejo de los equipos se requiere de una interfaz sencilla de maniobra,
para que sea de mayor entendimiento para el operador el uso de la linea de pulsadores
con enclavamientos para accionamientos o arranques del sistema y paros del proceso
por mantenimientos o fallos. Ubicado en la segunda Fila de 1a lamina desde el pulsador
S1(color rojo) con una entrada de 220V AC hasta S5 (color verde), contando con cinco
pulsadores. Adicional y de suma importancia para la seguridad de nuestros equipos se
cuenta con un pulsador grande central de color rojo con desbloqueo giratorio central
llamado Paro de Emergencia, que una vez activada logra la detencion de una zona o
todas las laminas que estén operando en ese momento, logrando la desactivacion de
todas las salidas de los autématas y quedar sin tension de mando en la entrada.

Ademas, la 1amina cuenta con 2 potenciémetros de precision para la regulacion
mecanica de distintos valores de resistencia, en nuestro caso de 10 k ohmios y el
manejo es girando el actuador.

La senalizacion de los equipos consiste en poder disponer de informacion del
estado del funcionamiento del sistema. Los testigos o luces piloto se encuentran
ubicados en la primera fila desde H1 (color rojo) de 220VAC y hasta H5 (color verde)
de 24Vdc, cuenta con 5 testigos para testificar del correcto funcionamiento del modulo,
como se observa en la figura 56.

Figura 56. Lamina de mando y seflalizacion con sus respectivos elementos.
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Para concluir el correcto funcionamiento de los elementos mencionados
anteriormente, debemos utilizar los cables fisicos construidos con los terminales Jack
tipo banana para realizar las diferentes conexiones dependiendo de la aplicacion, como
se observa en las figuras 57 y 58.

Figura 57. Vista del cableado para la lamina de mando y sefializacion.
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3.4.2. Lamina de Medidores Digitales D.C.

Esta lamina cuenta con 4 medidores digitales Voltimetro/Amperimetro DC 0-
100V/0-10A que puede medir simultdneamente el voltaje y corriente DC en el rango
de 0 a 100 Voltios y 0 a 10 Amperios. Incluye una resistencia Shunt interna para medir
la corriente, asi como dos potenciometros de calibracion en placa, como se observa en
la figura 59.

Para la conexion se energiza el medidor mediante el conector de dos cables
(negro y rojo) con un voltaje de 4.5V a 30V DC. En el conector de tres cables se
conecta el voltaje a medir entre el cable Negro (GND) y Rojo (V+), la tierra de la carga
se conecta a la entrada del Shunt (Azul). La resistencia Shunt en este circuito va entre
la carga y tierra.

Figura 59. Lamina con medidores digitales instalados.

3.4.3. Lamina de Modulo Relés

En esta lamina se observa un bloque de 10 relés montado sobre un rail Din
como soporte, con una alimentacion de 24V para la activacion de sus bobinas (Al y
A2), para lograr el accionamiento de sus contactos auxiliares, como podemos
visualizar en la lamina 3 conectores de color azul que indican el comin y las bornas
de 2 cifras (Normalmente abierto y Normalmente cerrado), que son los encargados de
cortar o conectar los circuitos con una gran facilidad, como se observa en las figuras
60y 6l.
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MD. RELES

Figura 60. Lamina de moédulo de relés.

Figura 61. Instalacion de conectores para las respectivas
conexiones.
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3.4.4. Lamina de Pantalla HMI

Para la realizacion de esta lamina, la Universidad hizo la entrega de 12
pantallas HMI KTP-700 de la marca Siemens para los modulos del nuevo Laboratorio
de Automatizacion Industrial, pero los demas elementos fueron adquiridos por

nosotros, como por eje. Conectores, fusible y adaptador de red, como se observa en la
figura 62 y 63.

Figura 62. Vista de la pantalla HMI.

SIMATIC HMI

Figura 63. Lamina de pantalla HMI KTP-700.
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3.4.5. Lamina de Distribucion

Esta lamina es fundamental para el funcionamiento de las demas laminas que
conforman este modulo, para ello esta lamina cuenta con un disyuntor de dos polos
que protege contra sobrecargas y cortocircuitos que existan desde la acometida
principal de alimentacion, protegiendo asi todos los dispositivos que se conecten a las
borneras de salida de Voltaje A.C., como podemos visualizar en la lamina 3 borneras
L1 y 3 borneras L2, en la cual esta en capacidad de poder suministrar voltajes
monofasicos y bifasicos, con sus respectivas borneras de Neutro y Potencial Eléctrico.
Para culminar se cuenta con una luz piloto de color verde para identificar que el sistema
eléctrico esta operativo, como se observa en la figura 64.

Figura 64. Lamina de distribucion.

3.4.6. Lamina de Fuentes de alimentacion

Como observan en la figura 65, contamos con una fuente de alimentacion de
carga PM 190 W 120/230 VAC, que alimenta circuitos de entrada y de salida. La
tension nominal de entrada es de 120/230VAC a una frecuencia de 50/60 Hz, tensioén
nominal de salida de 24 VDC, intensidad de corriente nominal de salida 8 A y una
potencia de salida a 190 W. Importante la proteccion contra cortocircuitos.
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En la parte superior de la fuente encontramos dos bloques con borneras de
alimentacion de 24 VDC y 10 VDC, cuatro fusibles de proteccion y un switch
ON/OFF.

VERSIORD POLITECNICR SALESIANA
& ORI - Retivo Fije - ﬁl

’ n,ﬁ
Y T
N

Figura 65. Vista posterior del cableado del modulo de fuente de alimentacion.
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3.4.7. Lamina de PLC S7-1500 CPU1516 3PN/DP

Esta lamina es una de la mas importantes dentro del médulo, ya que esta
disefiada para el control de procesos programables, gracias al PLC S7-1500 CPU 1516
3PN/DP, logramos obtener una excelente conexion en red y velocidad de
procesamiento, para la configuracion distribuida a través de PROFINET 10 y
PROFIBUS DP. Para el funcionamiento del controlador recibe de la Fuente de
alimentacion 24, incorpora modulos de entradas y salidas Digitales/ Analdgicos y un
Switch Ethernet Scalance XB005.

La lamina estd compuesta por bloques de conectores hembra para las
conexiones sea el caso, se dispone de 28 Entradas Digitales y 28 Salidas Digitales, 8
Entradas Analogicas y 4 Salidas Analdgicas. Para la entrada de voltaje 24 V, dos
puertos de Red para conexiones PROFINET y por ultimo el conector DB9, como se
observan en las figuras 67.

PLC $7-1500 CPUI516 3PN/DP

Figura 67. Instalacion de soporte Riel Din para el PLC.
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Figura 70. Conexion y cableado del PLC.
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Figura 71. Comprobacion de la continuidad del cableado en borneras del PLC y
sus bloques de conectores.

3.5. Lamina de Variador de Frecuencia V20

Esta lamina estd disefiada para el control de velocidad del motor mediante la
regulacion de voltaje y frecuencia segun lo requerido para la aplicacion. Como
podemos observar contamos con un disyuntor de proteccion de 2 polos para
contrarrestar cualquier sobrecarga o cortocircuito que se ocasione en el
funcionamiento del variador, podemos visualizar borneras de conexion para entradas
y salidas digitales como analogicas, ademas de borneras para la Red Eléctrica 220V,
Salidas del motor y para comunicacion serial Rs-485, como se observa en la figura 72.

DANGER

AA ARR

om | e

Figura 72. Lamina de Variador de Frecuencia V20.
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3.6. Modulo de prueba Variador de Frecuencia ABB ACS355

Este modulo de prueba fue solicitado al director de la carrera de Ingenieria
Electronica de la Universidad Politécnica Salesiana Sede Guayaquil para la realizacion
de las practicas de laboratorio 6, 7 y 10.

El modulo comprende un Variador de Frecuencia de la marca ABB, modelo
ACS 355 que es de utilidad para el control del motor asincrono trifasico, este variador
cuenta con un médulo FENA-01, en la cual se encontraba defectuoso por lo que se
procedié a cambiarlo por uno nuevo y realizar pruebas de comunicacion que fueron
satisfactorias. Por otro lado, como proteccion esta conectado a un disyuntor de 3 polos,
tal como se observa en la figura 73.

Figura 73. Modulo de pruebas Variador de Frecuencia ABB ACS 355.

3.7. Elaboracion cable de Red PROFINET

Las redes PROFINET estan construidas en base al estandar Ethernet IEEE
802.3, y en su mayor parte de las conexiones de red usan cables de cobre, con tipos y
clases de cables adecuados para diferentes aplicaciones. Estos cables estan disponibles
en dos clases: cobre y fibras opticas.

Como se observa en la figura 74, se requiere de la elaboracion de un cable de
Red PROFINET de 2 metros y 2 conectores RJ-45, por la cual se realizo de la siguiente
forma:
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Cortar el cable a la medida que se requiera para su conexion, como precaucion
que no quede templado.

Pelar el cable unos 3 cm con mucho cuidado en uno de sus extremos sin dafar los
pares internos del cable, usando como preferencia un estilete.

Separar los cables trenzados y estirarlos lo maximo posible, cuanto mas rectos
estén, mejor.

Ordenar los cables dependiendo para que aplicacion se necesite, en este caso para
conectar el Variador de frecuencia ABB ACS 355 y el PLC S7-1500, para ello se
requiere de cable directo y que sean ordenados segun la normativa.

Una vez ordenados, cortar la parte sobrante de los cables. La idea es que la longitud
de todos al momento de cortar sea igual para que entren y conecten bien dentro del
conector

Verificamos que al ingresar los cables el orden este correcto.

Fijar o ponchar con la crimpadora, introduciendo el conector RJ-45 en el hueco de
la crimpadora y apretamos moderadamente, se escuchara con un pequefo clic y
significara que ya esta fijo y bien colocado.

Repetir con el otro extremo y comprobar.

Figura 74. Elaboracion de cable de red PROFINET.
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3.8. Elaboracion de cables con conectores Plugs

Se estableci6 diferentes medidas, colores y calibre de los cables a elaborar, por lo cual
mencionaré¢ la cantidad de cables a realizar:

e (Cables para el motor, 9 cables entre ellos (3 de 10cm, 3 de 14cm y 3 de 6¢cm),
un total de 9 cables con calibre #14 y 18 plugs macho, color azul.

e Cables del variador al motor, 3 cables de 40 cm con calibre #14, un total de 6
plugs macho.

e C(Cables para conexiones entre laminas, 44 cables de diferentes longitudes, 7
cables de 20 cm (14 plugs), 7 cables de 30 cm (14 plugs), 5 cables de 50 cm
(10 plugs), 10 cables de 60 cm (20 plugs), 5 cables de 80 cm (10 plugs) y 10
cables de 100 cm (20 plugs), un total de 88 plugs. Se realizara con calibre #20
y color rojo.

Para la elaboracion de los conectores plugs tipo bananas se efectud de la siguiente
forma, como se observa en la figura 75.

1. El protector transparente se introduce dentro de la carcasa hasta que logre salir.
2. Se lima la bayoneta por la parte superior para poder soldar sobre la superficie.
3. Se suelda el cable a las bayonetas.

4. Luego se introduce la bayoneta con el cable soldado.

5. Para finalizar, se ubica el seguro plastico para fijar nuestros plugs banana.

Figura 75. Elaboracion de plugs banana.
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4. RESULTADOS

4.1. Practica 1: Declaracion de variables de entradas y salidas para un control
on/off de salidas digitales utilizando set/reset.

UNIVERSIDAD POLITECNICA

GUIA DE PRACTICA DE
SALESIANA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion y Control.

TITULO PRACTICA: Declaracion de variables para
NRO. . :
R ) 1 | entradas y salidas para un control on/off de salidas
PRACTICA: .. .
digitales utilizando set/reset.
OBJETIVO

Objetivo General:

= Realizar la programacion para un control on/off, declarando variables para su
funcionamiento.

Objetivo Especifico:

= Conocer como nombrar y direccionar variables para el funcionamiento del
sistema.

= Realizar las conexiones en las laminas correspondientes, tanto fuerza y control.

1. Examinar el detalle de la practica #1 en los

INSTRUCCIONES (Detallar las Anexos del libro.

instrucciones que se darad al | 2. Ubicar laminas de: Fuente, Distribucion, de

estudiante): PLC y Mando y Senalizacion.

3. Verificar las conexiones eléctricas antes de
energizar el modulo didactico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

En esta practica se tiene como objetivo el conocer las entradas y salidas digitales

que cuenta el PLC S7-1500, asi también el como realizar programaciones basicas en

el software TIA Portal V15.1, utilizando la declaracion de variables para el

encendido y apagado de una luz piloto Q0.0, con dos pulsadores de uno de marcha

10.0 y otro de paro 10.1, cuando el sistema este apagado se debe encender una luz

piloto QO0.1, que se apagara cuando el sistema se encienda.

DIAGRAMA DE CONEXIONES:

DI DQ

5114 S2-14

io‘o ?|0‘1 ‘} HT - X1 H2 - X1
— s2.11 Q0.0 Q0.1
+24 V ®

H1 - %2 2 - %2

0V o
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TABLA DE VARIABLES DEL PLC:

Nombre Tipo de Datos |Direccion
MARCHA Bool %10.0
PARO Bool %10.1
INDICADOR MARCHA |Bool %0Q0.0
INDICADOR PARO Bool %0Q0.1

Tabla 1. Tabla de variables del PLC — practica 1.

RECURSOS UTILIZADOS:

=  Una PC con el Software TIA Portal V15.1.

= Una lamina de Distribucion.

= Una lamina de Fuente de Alimentacion.

=  Una ldmina con PLC S7-1500 CPU1516 3PN/DP.
= Una lamina de Mando y Sefializacion.

CONCLUSIONES:

= Se observa la operacion del control on/off mediante las salidas digitales del PLC.

RECOMENDACIONES:

= Utilizar el direccionamiento de variables de manera ordenada y uso de marcas
de forma correcta.

= Supervisar que todos los equipos estén funcionando de manera correcta.

= Revisar las conexiones eléctricas del modulo didactica para evitar cortocircuito.
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4.2. Practica #2: Lecturas de entradas analdgicas con funciones normalizar y
escalar.

M‘c““ GUIA DE PRACTICA DE
SALESIANA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion y Control
NRO. PRACTICA: , TITULO PRACTICA: Lectqras de entradas

analdgicas con funciones normalizar y escalar.
OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer el funcionamiento de las entradas y salidas analogicas del PLC S7-1500.

Objetivo Especifico:

= (Crear un programa con las funciones normalizar y escalar para la utilizacion de
una entrada analdgica.

= Realizar las conexiones en el modulo del sistema de control y fuerza.

1. Revisar el detalle de la practica #2 en
los Anexos del libro.

2. Ubicar laminas de: Fuente,
INSTRUCCIONES  (Detallar  las Distribucion, de PLC, HMI y Mando
instrucciones que se dara al estudiante):

y Sefializacion.

3. Verificar las conexiones eléctricas
antes de energizar el modulo
didéctico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

El objetivo de esta practica es conocer las entradas y salidas analdgicas con las que
cuenta el PLC S7-1500, asi como el voltaje con las que trabajan dichas entradas y
salidas, y la programacion en el software TIA Portal V15.1 con los bloques
normalizar y escalar.

Para las entradas analdgicas se deben configurar dos entradas IW4 e IWS las cuales
vamos a cambiar sus valores a través de dos potenciometros y una salida QW4, la
cual va a ser el promedio de las 2 entradas.

Las entradas analdgicas se deben habilitar con dos pulsadores 10.0 e 10.1 y se contara
con un pulsador de paro 10.1, que desactivara las dos entradas analogicas.

Se debera afiadir una pantalla HMI, que mostrara las curvas de comportamiento de
las entradas analdgicas IW4 e IWS8 y la salida QW4.

DIAGRAMA DE CONEXIONES:
DI DQ Al AQ

o+10V

HMI
KTP-700

1 - 14
W4

i1 128 #pr

| CEEEEERERD [-\ ]

§1-144 sz2-14 5314
10.0 10.1 10.2
é\ H1-X1 HZ - X1 H3- X1 vee
s1.11 52-91 53-11
} W (£9Q0.0 Q0.1 Q0.2 (v)aw4

+24 Vo
H1 . X2 Hz- X2 H3 - X2 =]

0V o o0V
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PLCET HMI 1
CPU1516-3... KTP700 Basi...

|
(172.18.125.250
|PNJIE_1: 192.168.0.151 |

1
| PN/TPN/IE_1: 192.168.0.2

IMAGEN HMI:

m RT Simulator = X

SIEMENS SIMATIC HMI

PRACTICA 2: LECTURAS DE ENTRADAS
ANALOGICAS CON FUNCIONES ESCALAR Y UNIVERSIDAD POLITECHICA
NORMALTZAR, SALESIANA

PARO
12

IN ANALOGO 1

s B

o OE

TABLA DE VARIABLES DEL PLC:

Nombre Tipo de Datos |Direccion
MARCHA MEDI1 Bool %10.0
MARCHA MED2 Bool %I10.1
PARO Bool %10.2
Entrada Analogica 1 Int %IW4
Entrada Analogica 2 Word %IW8
INDICADOR MEDI Bool %Q0.0
INDICADOR MED?2 Bool %Q0.1
INDICADOR PARO Bool %00.2
Salida Analdgica Word %QW4
M Normalizar Entradal |Real %MD50
M Escalar Salidal Real %MD54
M Normalizar Entrada2 |Real %MD58
M Escalar Salida2 Real %MD62
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Suma Ent Ana Real %MD66
Sal Div Ent Ana Real %MD70
Sal Nor Ana Real %MD74

Tabla 2. Tabla de variables del PLC — practica 2.

TABLA DE VARIABLES DEL HMI:

Tipo
Nombre de Conexion Variable del PLC | Direccion
Datos
INDICADOR_MEDI |Bool |HMI Conexion 1 E\IID?ICADOR—M %Q0.0
INDICADOR_MED2 |Bool |HMI Conexion 1 E\II)];ICADOR—M %0Q0.1
INDICADOR_PARO |Bool |HMI Conexion 1 g\(I)DICADOR_PA %Q0.2
M_Escalar Entradal |Real |HMI Conexion 1 11\/[_Esca1ar_Sa11da %MD54
M Escalar Entrada2 |Real |HMI Conexion 1 g/I_Escalar_Sahda %MD62
MARCHA MEDI1 Bool |HMI Conexion 1 ?ARCHA—MED %10.0
MARCHA MED2 Bool |HMI Conexion 1 g/IARCHA—MED %I10.1
PARO Bool |HMI Conexion 1 |PARO %]10.2
Sal Div Ent Ana Real |HMI Conexion 1 |Sal Div Ent Ana |%MD70

Tabla 3. Tabla de variables del HMI — practica 2.

RECURSOS UTILIZADOS:

Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
Una lamina de Distribucion.

Una lamina de Fuente de Alimentacion.

Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

Una lamina de Mando y Sefalizacion.

Una lamina HMI.

CONCLUSIONES:

Se observa la operacion de la entrada analdgica a través de las funciones
normalizar y escalar.

Se cuenta con un potenciometro como entrada analdgica para el control de una
salida analégica visualizando mediante un medidor de voltaje.

RECOMENDACIONES:

Utilizar el direccionamiento de variables de manera ordenada y uso de marcas de
forma correcta.

Supervisar que todos los equipos estén funcionando de manera correcta.
Revisar las conexiones eléctricas del médulo didactica para evitar cortocircuito.
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4.3. Practica #3: Control de salida con HMI mediante el uso de contadores y
compradores.

Mmm GUIA DE PRACTICA DE
SALESIANA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion y Control

NRO. PRACTICA: 5 TITULO PRACTICA: Control de salida

mediante el uso de contadores y compradores.
OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer el funcionamiento de una entrada analdgica para el control de salidas.

Objetivo Especifico:

= (Crear una entrada analdgica que permita el encendido de salidas utilizando
contadores y comparadores.

= Realizar las conexiones en las laminas correspondientes, tanto fuerza y control.

1. Revisar el detalle de la practica #3 en
los Anexos del libro.

2. Ubicar laminas de: Fuente,
INSTRUCCIONES (Detallar laS DiStribUCién, de PLC y Mando y

instrucciones que se dara al estudiante): Sefalizacion

3. Verificar las conexiones eléctricas
antes de energizar el modulo
didactico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

El objetivo de esta practica es conocer los bloques de contadores y comparadores que
se pueden programar en el PLC S7-1500 a través del software TIA Portal V15.1.
En la programacion se debe contar con 3 pulsadores 10.0 que dard marcha al sistema,
10.1 que dara el paro e 10.2 el cual aumentara en una unidad el bloque del contador,
también debe contar con 5 salidas, las cuales desde Q0.0 a Q0.4 mostrara un nivel de
voltaje que ingresemos regulando un potencidmetro en la entrada analodgica IW4,
para valores de mayores a 2V se encendera el indicador QO0.0, para mayores de 4V
QO0.1, para mayores de 6V Q0.2 y mayores de 8V QO0.3, el contador tendra como
valor inicial el voltaje que se haya ajustado en el potencidmetro de la entrada IW4 y
con el pulsador 10.2 se pulsara hasta llegar a ese valor, luego de eso se encendera el
indicador Q0.4.

DIAGRAMA DE CONEXIONES:
DI DQ

Al AQ
=

+10V

100 & 1044 102
3111 .11 T H1 - X1 H2 - X1 HE - X1 H4 - X1 H5 - X1 HE - X1
Q0.0 (§4Q0.1 (9Q0.2 ($)Q03 ()A04 (A0S
H1 - X2 HI H4 - X2 HS - X2

2o X2 -xz xz HE - X2

+24 Vo

ov o
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TABLA DE VARIABLES DEL PLC:

Nombre Tipo de Datos | Direccion
S1 (Marcha) Bool %10.0
P.E (Paro de Emergencia) | Bool %]I0.1
PULSADOR CONT Bool %I10.2
Entrada Analdgica Word %IW4
H1 (Luz piloto) Bool %€Q0.0
H2 (Luz piloto) Bool 9%Q0.1
H3 (Luz piloto) Bool 9%Q0.2
H4 (Luz piloto) Bool 9%Q0.3
H5 (Luz piloto) Bool %Q0.4
INDICADOR CONT Bool %€Q0.5
Entrada Anal. Norm. Real %MD40
Entrada Anal. Escal. DWord %MD44

Tabla 4. Tabla de variables del PLC — préactica 3.

RECURSOS UTILIZADOS:

=  Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
= Una lamina de Distribucion.

= Una ldmina de Fuente de Alimentacion.

= Una ldmina con PLC Siemens S7-1500.

* Una lamina de Mando y Senalizacion.

CONCLUSIONES:

= Se observa la operacion del control de salida mediante una entrada analogica.
» Se cuenta con pulsadores de marcha y paro, potencidometro para el control de
salidas digitales.

RECOMENDACIONES:

= Utilizar el direccionamiento de variables de manera ordenada y uso de marcas de
forma correcta.

= Supervisar que todos los equipos estén funcionando de manera correcta.

= Revisar las conexiones eléctricas del mddulo didactica para evitar cortocircuito.
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4.4. Practica #4: Simulacion de dos semaforos en HMI con 6 salidas fisicas
digitales utilizando un controlador S7-1500.

UNIVERSIDAD POLITECNICA GUiﬁADBEO];RIAéI‘%I‘RIf()A DE
SALESIANA

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion y Control

) TITULO PRACTICA: Simulacion de dos seméforos
NRO. PRACTICA: | 4 | en HMI con 6 salidas fisicas digitales utilizando un
controlador S7-1500.

OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer el funcionamiento de una Interfaz HMI para el encendido de dos
semaforos.

Objetivo Especifico:

= Implementar un programa para la creacion de una Interfaz utilizando
temporizadores y comparadores.

= Realizar las conexiones en las laminas correspondientes, tanto fuerza y control.

1. Revisar el detalle de la practica #4
en los Anexos del libro.

2. Ubicar laminas de: Fuente, de
Distribucion, de PLC, HMI vy
Mando y Sefializacion.

. Verificar las conexiones eléctricas
antes de energizar el moddulo
didactico.

INSTRUCCIONES (Detallar las
instrucciones que se dard al estudiante): | 3

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

En esta practica tiene como objetivo la programacion de 2 semaforos los cuales se
van a visualizar en una pantalla HMI, asi como con luces piloto.

En el software TIA Portal V15.1, se debe programar 3 entradas digitales 10.0 que va
a servir para encender o apagar el sistema general, 10.1 el cual dard marcha a los
semaforos y por ultimo 10.2 el cual dara el paro a los semaforos.

Habra varios indicadores que mostraran cuando el sistema esta encendido Q0.0,
cuando el sistema este en marcha Q0.1 y los respectivos indicadores de las luces de
los semaforos.

Cuando se pulse 0.0 encendera el sistema y para esto deberan parpadear las 2 luces
amarillas de los semaforos, hasta que se pulse 10.1 lo cual dara inicio al encendido
de la luzroja Q1.0 y verde Q1.5, luego de 12 segundos se apagara la luz verde Q1.5
y se encenderd la luz amarilla Q1.4, para luego de tres segundos apagar la luz
amarilla Q1.4 y roja Q1.0 y encender la luz roja Q1.3 y la verde Q1.2, luego de 12
segundos se pagara la luz verde Q1.2 y se encendera la amarilla Q1.1 y después de
3 segundos reiniciar el proceso.

Su durante la secuencia se presiona el pulsador de paro 10.1 este detendra la
secuencia y encendera las respectivas luces amarillas de los seméaforos, hasta que se
haga un apagado general del sistema con el pulsador 10.0.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES:

100 &101 & 102 ¢

LI =.m. o1y

+24V o
ove
PLC 1
CPU 1516-3...
[172.18.125.250 | ; H
| PNTPN/IE_1: 172.18.123.2]

|PNIIE_1I: 172.18.123.151]

IMAGEN HMI:

m RT Simulator

SIEMENS

| e e e
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VARIABLES DEL PLC:

Nombre Tipo de Datos |Direccion
Marcha Bool %I0.1
Indicador Encendido Bool %Q0.0
Paro Bool 9%]10.2
S1_Amarillo Bool %MI1.1
S2 Amarillo Bool %M1.4
M_Encendido_Temp Bool %MO0.1
M_Temporizador Time %MD4
Clock Byte Byte %MB2
Clock 10Hz Bool %M?2.0
Clock 5Hz Bool %M2.1
Clock 2.5Hz Bool %M?2.2
Clock 2Hz Bool %M?2.3
Clock 1.25Hz Bool %M2.4
Clock 1Hz Bool %M?2.5
Clock 0.625Hz Bool %M?2.6
Clock 0.5Hz Bool %M?2.7
ON/OFF Bool %10.0
Indicador de Marcha Bool %Q0.1
M_Encendido Bool %MO0.0
M _Pul Enc Bool %MO0.2
Q_S1 Rojo Bool %Q1.0
Q_S1 Amarillo Bool %Q1.1
Q _S1 Verde Bool %Q1.2
Q _S2 Rojo Bool %Q1.3
Q_S2 Amarillo Bool %Q1.4
Q _S2 Verde Bool %Q1.5

Tabla 5. Tabla de variables del PLC — practica 4.
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VARIABLES HMI:

Nombre ]];lzll)tzsde Conexion Variable del PLC |Direccion
Q S1 Amarillo |Bool HMI Conexion 1]Q S1 Amarillo %Q1.1
Q _S1 Rojo Bool HMI Conexion 1]Q S1 Rojo %Q1.0
Q S1 Verde Bool HMI Conexion 1|Q S1 Verde %Q1.2
Q S2 Amarillo |Bool HMI Conexion 1|Q S2 Amarillo %Q1.4
Q S2 Rojo Bool HMI Conexion 1 |Q S2 Rojo %Q1.3
Q S2 Verde Bool HMI Conexion 1 |Q S2 Verde %Q1.5
Tabla 6. Tabla de variables del HMI — practica 4.
RECURSOS UTILIZADOS

Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
Una lamina de Distribucion.

Una lamina de Fuente de Alimentacion.

Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

Tres laminas de Mando y Senalizacion.

Una lamina de HMI.

RESULTADO(S) OBTENIDO(S):

La programacion de declaracion de variables en TIA Portal.
La implementacion de accionamientos marcha y paro en la ldmina de mando y
sefializacion.

CONCLUSIONES:

Se observa la operacion del control on/off para el arranque del sistema y
visualizacion en el HMI.

Se cuenta con pulsadores Marcha y Paro e interfaz HMI para la visualizar el
funcionamiento de los 2 semaforos.

RECOMENDACIONES:

Utilizar el direccionamiento de variables de manera ordenada y uso de marcas
de forma correcta.

Supervisar que todos los equipos estén funcionando de manera correcta.
Revisar las conexiones eléctricas del modulo didactica para evitar cortocircuito.
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4.5. Practica #5: Control secuencial de un motor a través de un variador de
frecuencia.

UNIVERSIDAD POLITECNICA GUiA DE PRACTICA DE
@SALESMQA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion y Control

NRO. PRACTICA: 5 | TITULO PRACTICA: Control secuencial de
un motor a través de un variador de frecuencia.

OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer el funcionamiento del posicionamiento de una entrada analdgica para
el seteo de velocidades parciales de un motor.

Objetivo Especifico:

= Implementar una Interfaz HMI para la operacion y visualizacion del sistema.

= Realizar las conexiones en las laminas correspondientes, tanto fuerza y control.

1. Revisar el detalle de la practica #5 en los
Anexos del libro.

INSTRUCCIONES (Detallar las |2. Ubicar laminas de: Fuente, Distribucion,

instrucciones que se dara al de PLC, HMI y Mando y Senalizacion.

estudiante): 3. Verificar las conexiones eléctricas antes

de energizar el mddulo didactico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

Esta practica tiene como objetivo realizar la implementacion de un control
secuencial de un motor, en el cual vamos a ingresar desde una pantalla HMI 4
velocidades, las cuales ird cambiando cada 15 segundos.

Para la practica se debe programar en el PLC S7-1500 a través del software TIA
Portal V15.1, 3 pulsadores 10.0 el cual dara marcha al sistema 10.1 para el paro e
10.2 con el que se ingresara las 4 velocidades.

En la pantalla HMI, se debe mostrar las velocidades entre el rango de 1 — 1615 RPM,
luego de seleccionar la velocidad se debe pulsar 10.2 para que esta ingrese en un
bloque de transferencia, luego de ingresar las 4 velocidades, se debe pulsar 10.0 para
la marcha del sistema, luego de hacer la secuencia de las velocidades el sistema este
se detiene, hasta ingresar nuevamente las velocidades.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES:

o DIDQ Al AQ ... udd
- = +i0vVe 1
‘ %m 3§ "’E el | W -
ESln: PYeps
e % f H]_ Bes © p—-
_ == = ‘:-I;’ ﬁv | E -
. LS L) i -ﬂ
00 & 101 |m.a‘
w4 v a] ?m.ﬂ Q0.1 (Viaws
oV [ _cov
PLC 1 HMI 1
CPU1516-3... KTP700 Basi...

1172.18.125.250

|FNIIE_1/: 172.18.123.151 |

1
E PN/IE_1: 172.18.123.153 |

IMAGEN HMI:

SIEMENS

PRACTICA 6: CONTROL SECUENCIAL DE UN MOTOR

MEDIANTE INTERFAZ HMI

O

MARCHA
PARO

INGRESAR 0000 RPM

1ER VELOCIDAD

2DA VELOCIDAD

3RA VELOCIDAD

SIMATIC HMI

7]
AL UNIVERSIDAD POLITECNICA
]

#EJSALESIANA

VELOCIDAD | 0000 RPM
voLTAJE |00,00V

FRECUENCIA | 00,00 HZ

4TA VELOCIDAD

[oooowem] () (oovmem] () [ooonmem] () [omoorem] ()

rF'S
[ 5]

0 N
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VARIABLES PLC:

Nombre Tipo de Datos | Direccion
MARCHA Bool %10.0
PARO Bool %]10.1
INGRESAR Bool %10.2
IND MARCHA |Bool %0Q0.0
IND PARO Bool %Q0.1
SAL ANA Word %QW4
M MARCHA Bool %MO0.0
M _PARO Bool %MO0.1
M_INGRESAR |Bool %MO0.2
M _SAL TEMP |Bool %M1.0
M_SAL CONT |Bool %MI.1
VELI1 Bool %M10.0
VEL2 Bool %M10.1
VEL3 Bool %M10.2
VEL4 Bool %M10.3
TEMPO Time %MD18
SAL CONT Int %MW22
ING_RPM DWord %MD24
RPM 1 Word %MW28
SAL RPM 1 Word %MW30
RPM 2 Word %MW32
SAL RPM 2 Word %MW34
RPM 3 Word %MW36
SAL RPM 3 Word %MW38
RPM 4 Word %MW40
SAL RPM 4 Word %MW42
SAL GEN Real %MD44
SAL RPM Real %MD48
SAL FREC Real %MD52
SAL VOLT Real %MD56

Tabla 7. Tabla de variables del PLC — practica 5.
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VARIABLES HMI:

Nombre lrl;lalizsde Conexion §Egable del Direccion
IND MARCHA | Bool HMI Conexion 1 |[IND MARCHA |%0Q0.0
ING_RPM DWord |HMI Conexion 1 |ING RPM %MD24
INGRESAR Bool HMI Conexion 1 |INGRESAR %10.2
M_INGRESAR Bool HMI Conexion 1 |M_INGRESAR |%MO0.2
M MARCHA Bool HMI Conexion 1 (M MARCHA %MO0.0
M PARO Bool HMI Conexion 1 |M_PARO %MO0.1
RPM 1 Word HMI Conexion 1 |RPM 1 %MW28
RPM 2 Word HMI Conexion 1 [RPM 2 %MW32
RPM 3 Word HMI Conexion 1 |RPM 3 %MW36
RPM 4 Word HMI Conexion | [RPM 4 %MW40
SAL FREC Real HMI Conexion | |SAL FREC %MDS52
SAL RPM Real HMI Conexion 1 |SAL RPM %MD48
SAL RPM_GEN |Real HMI Conexion 1 |SAL GEN %MD44
SAL VOLT Real HMI Conexion 1 |[SAL VOLT %MD56
VELI Bool HMI Conexion 1 | VELI %M10.0
VEL2 Bool HMI Conexion 1 | VEL2 %M10.1
VEL3 Bool HMI Conexion 1 | VEL3 %M10.2
VEL4 Bool HMI Conexion 1 | VEL4 %M10.3
Tabla 8. Tabla de variables del HMI — practica 5.

RECURSOS UTILIZADOS

= Una computadora con Software TTA Portal V15.1.

= Una lamina de Distribucion.

= Una lamina de Fuente de Alimentacion.

=  Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

= Una lamina con Variador de frecuencia V20.

= Una lamina de HMI.

Una lamina de Mando y Sefializacion.

CONCLUSIONES:

= Se observa la operacion del control secuencial de un motor por medio de un
variador de frecuencia.
= Se cuenta con pulsadores en HMI para encendido y apagado, y potenciémetro
para el seteo de las velocidades.

RECOMENDACIONES:

= Utilizar el direccionamiento de variables de manera ordenada y uso de marcas
de forma correcta.

= Supervisar que todos los equipos estén funcionando de manera correcta.

= Revisar las conexiones eléctricas del modulo didactica para evitar cortocircuito.

84




4.6. Practica #6: Arranque de un motor por medio de un variador de frecuencia
con comunicacion profinet con PLC S7-1500.

UNIVERSIDAD POLITECNICA GUiA DE PRACTICA DE
@SALESMKNA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Automatizacion y Control

) TITULO PRACTICA: Arranque de un motor a través de un
NRO. PRACTICA: 6 | variador ABB con mddulo de comunicacion profinet FENA-01
y PLC S7-1500.

OBJETIVO

Objetivo General:

= Realizar la conexion y programacion Profinet entre un Variador y el PLC.

Objetivo Especifico:

= Realizar las conexiones entre el variador, motor y PLC en el modulo didactico.

= Configurar la comunicacion Profinet entre el variador con modulo FENA-01 y el PLC S7-
1500.

1. Revisar el detalle de la practica #6 en los
Anexos del libro de titulacion.

2. Ubicar laminas de: Distribucion, de
Fuente, de PLC, Mando y Sefalizacion y
Modulo didactico con Variador y Motor
ABB.

3. Verificar las conexiones eléctricas antes
de energizar el mddulo didactico.

INSTRUCCIONES (Detallar las
instrucciones que se dara al estudiante):

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

Esta practica tiene como objetivo el conocer el como parametrizar un motor ABB ACS355
con moddulo de comunicacion Profinet FENA-01, para que se comunique con un PLC S7-
1500, asi como la programacion en el software TIA Portal V15.1 de los bloques de datos para
la comunicacion con el variador.

Para esta practica se debe utilizar 3 pulsadores 10.0 para el encendido del bloque de
comunicacion del variador, 10.1para darle marcha al motor e 10.2 para el paro.

Para el control de la velocidad del motor se debe utilizar un potenciometro conectado a la
entrada analogica IW64, también se debe configurar 3 indicadores Q0.0 de encendido, Q0.1
de marcha y Q0.2 de paro de emergencia.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES:

PLC 1
CPU1516-3...

FENA
FENA-01

PLC_1

—— PNAE_1: 192.1 68.0.10 |

[172.18.125.250
[PN/IE_1: 192.168.0.1

PNJIE_T

VARIABLES PLC:
Nombre Tipo de Datos | Direccion
ON/OFF Bool %10.0
MARCHA Bool 9%10.1
PARO Bool %10.2
PARO EME Bool %10.3
ENT ANA Int %IW64
IND ON/OFF Bool %0Q0.0
IND MARCHA Bool %0Q0.1
IND PAR EME Bool %Q0.2
M PUL ON/OFF Bool %MO0.0
M Encendido Bool %MO.1
M ON/OFF Bool %MO0.2
M MARCHA Bool %MO0.3
M PARO Bool %MO0.4
FUE RANG Bool %MO0.5
AlwaysTRUE Bool %M1.0
switch on_dl Bool %M1.1
start dl Bool %M1.2
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NOR SCA DWord %MD6
done dl1 Bool %MS8.0
error Bool %M8.1
stopped dl Bool %MS8.2
running d1 Bool %M8.3
fault dl Bool %MS8.4
warning_d1 Bool %M38.5
V_ENT VEL Real %MD10
VEL BLO VAR Int %MW 14
Clock Byte Byte %MB20
Clock 10Hz Bool %M?20.0
Clock 5Hz Bool %M?20.1
Clock 2.5Hz Bool %M?20.2
Clock 2Hz Bool %M?20.3
Clock 1.25Hz Bool %M?20.4
Clock 1Hz Bool %M20.5
Clock 0.625Hz Bool %M20.6
Clock 0.5Hz Bool %M?20.7
Tabla 9. Tabla de variables del PLC — practica 6.

RECURSOS UTILIZADOS

= Una computadora con Software TIA Portal V15.1.

= Una lamina de Distribucion.

= Una lamina de Fuente de Alimentacion.

=  Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

=  Un modulo didactico con Motor ABB ACS355 con modulo PROFINET FENA-01.

» Una lamina de Mando y Senalizacion.

CONCLUSIONES:

= Se observa el funcionamiento del arranque del motor a través de la comunicacion Profinet.
= Se cuenta con pulsadores para la marcha y paro y de un potencidometro para el control de
velocidad del motor.

RECOMENDACIONES:

= Llevar un orden al crear las variables en el bloque.

= Validar los parametros del variador con la tabla de valores de la guia de practica.

= Verificar que los direccionamientos IP este correctos.

= Observar que las conexiones eléctricas estén bien realizadas, para evitar accidentes
eléctricos.
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4.7. Practica #7: Control de velocidad de un motor a través del PLC S7-1500
(Vectorial).

UNIVERSIDAD POLITECNICA GUiA DE PRACTICA DE
@SALESMENUA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Automatizacion y
Control

NRO. 7 TITULO PRACTICA: Control de velocidad de un

PRACTICA: motor a través del PLC S7-1500 (Vectorial).

OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer la configuracion de un variador para un control vectorial del motor.
Objetivo Especifico:

= Configurar los pardmetros del variador para que realice un control vectorial.
= Realizar una interfaz HMI para el control de un motor.

1. Revisar el detalle de la practica #7
en los Anexos del libro de titulacion.
2. Ubicar laminas de: Distribucion, de
Fuente, de PLC, Mando vy
INSTRUCCIONES (Detallar las Sefializacion, Modulo didactico con

instrucciones que se dara al estudiante): Variador y Motor ABB y HML.
3. Verificar las conexiones eléctricas

antes de energizar el modulo
didactico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

Esta practica tiene como objetivo la parametrizacion del variador ABB ACS355 con
modulo Profinet FENA-01, para realizar el control vectorial del motor, para esta
practica se debe programar en el software TIA Portal V15.1 3 entradas y 3 salidas
digitales en el PLC S7-1500.

Asi como una pantalla HMI donde se va a ingresar la velocidad deseada, esta
velocidad ingresara en el bloque de del variador y también se mostrara la velocidad
de salida del bloque.

Las entradas 10.0 es para el encendido del bloque, 10.1 para la marcha e 10.2 para el
paro, con las salidas Q0.0 se visualizara Q0.1 el encendido y Q0.2 el paro.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES:
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VARIABLES PLC:

Nombre Tipo de Datos | Direccion

ON/OFF Bool %10.0

MARCHA Bool %10.1

PARO Bool %10.2

IND ON/OFF Bool %Q0.0

IND MARCHA |Bool %Q0.1

IND PARO Bool %Q0.2

M PUL ON/OFF | Bool %MO0.0

M Encendido Bool %MO0.1

M ON/OFF Bool %MO0.2

M MARCHA Bool %MO0.3

M PARO Bool %MO0.4

FUE RANG Bool %MO0.5

AlwaysTRUE Bool %M]1.0

switch on_dl Bool %M1.1

start dl Bool %M1.2

speed ref dl Int %MW?2

speed act dl Int %MW4

NOR SCA DWord %MDS

done dl Bool %MS8.0

error Bool %M8.1

stopped dl Bool %MS8.2

running_d1 Bool %M38.3

fault d1 Bool %MS8.4

warning_d1 Bool %M8.5

V_ENT VEL Real %MD12

VEL BLO VAR |Int %MW16

NOR SCA2 Real %MD18

V_SAL VEL Real %MD22

Tabla 10. Tabla de variables del PLC — practica 7.
VARIABLES HMI:
Tipo .
Nombre dep Conexion Variable del Direccion
PLC
Datos

FUE RANG Bool |HMI Conexion 1 | FUE RANG %MO0.5
IND MARCHA Bool |HMI Conexion 1 [IND MARCHA | %Q0.1
IND ON/OFF Bool |HMI Conexién 1 |IND ON/OFF %0Q0.0
INDICADOR PARO |Bool |[HMI Conexion 1 |IND PARO %Q0.2
M MARCHA Bool |HMI Conexion 1 |M MARCHA %MO0.3
M _ON/OFF Bool |HMI Conexion 1 |[M PUL ON/OFF | %MO0.0
M _ON/OFF(1) Bool |HMI Conexion 1 | M ON/OFF %MO0.2
M PARO Bool |HMI Conexiéon 1 |M PARO %M0.4
V_ENT VEL Real |HMI Conexion 1|V _ENT VEL %MD12
V SAL VEL Real |HMI Conexion 1|V SAL VEL %MD22

Tabla 11. Tabla de variables del HMI — practica 7.
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RECURSOS UTILIZADOS

= Una computadora con Software TIA Portal V15.1.

= Una lamina de Distribucion.

= Una lamina de Fuente de Alimentacion.

= Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

=  Un modulo didactico con Motor ABB ACS355 con modulo PROFINET FENA-
01.

= Una lamina de Mando y Sefializacion.

= Una ldmina de HMI.

CONCLUSIONES:

=  Se observa el funcionamiento del control vectorial de un motor.
= Se puede realizar el control del motor a través de la interfaz HMI.

RECOMENDACIONES:

= Llevar un orden al crear las variables en el bloque.

= Validar los parametros del variador con la tabla de valores de la guia de practica.

= Verificar que los direccionamientos IP este correctos.

= Observar que las conexiones eléctricas estén bien realizadas, para evitar
accidentes eléctricos.
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4.8. Practica #8: Control de cambio de giro y control de velocidad de un motor a
través de interfaz HMI.

UNIVERSIDAD POLITECNICA GUiA DE PRACTICA DE
@SALESMENUA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Automatizacion y
Control
TITULO PRACTICA: Control de cambio de giro y
NRO. ; , .
‘ 8 | control de velocidad de un motor a través de interfaz
PRACTICA:
HMI.
OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer la configuracion para un control de un cambio de giro y velocidad de
un motor.

Objetivo Especifico:

= Configurar los parametros de un variador Siemens V20 para control de un motor.

= Realizar las conexiones con entradas y salidas analogicas entre el variador V20
y el PLC S7-1500.

1. Revisar el detalle de la practica #8
en los Anexos del libro de titulacion.

2. Ubicar laminas de: Distribucion, de
INSTRUCCIONES (Detallar las Fuente, de PLC, de mando vy

instrucciones que se dara al estudiante): sefializacion, Variador V20 y HMI

3. Verificar las conexiones eléctricas
antes de energizar el moddulo
didactico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

El objetivo de esta practica es de conocer como realizar la parametrizacion de un
variador Siemens V20, para poder realizar el control de cambio de giro de un motor.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES:
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VARIABLES PLC:

Nombre Tipo de Direccion
Datos
MARCHA HORA Bool %10.0
MARCHA ANTI Bool %10.1
PARO Bool %I10.2
AUMENTAR Bool %10.3
DISMINUIR Bool %10.4
INDICADOR HORA | Bool %0Q0.0
INDICADOR ANTI |Bool %Q0.1
INDICADOR PARO |Bool %Q0.2
PARO VARIADOR |Bool %Q0.3
SAL ESCA ANA |Word %QW4
M MARCHA HORA |Bool %MO0.0
M MARCHA ANTI |Bool %MO0.1
M PARO Bool %MO0.2
M AUMENTAR Bool %MO0.3
M DISMNUIR Bool %MO0.4
MARCHA Bool %MO0.5
SAL CONTA DWord %MD14
SAL MULT DInt %MDI18
SAL RPM DWord %MD22
ENT DIGI UDInt %MD26
SAL NORM ANA |Real %MD?30
SAL VOLT Real %MD34
Tabla 12. Tabla de variables del PLC — practica 8.
VARIABLES HMI:
Tipo de ‘s . . .
Conexion Variable del PLC |Direccién
Datos
AUMENTAR Bool HMI Conexion |M_AUMENTAR | %MO0.3
1
DISMNUIR Bool HMI_ Conexion |M_DISMNUIR %MO0.4
1
INDICADOR_AN |Bool HMI Conexion | INDICADOR AN |%Q0.1
TI 1 TI
INDICADOR HO |Bool HMI Conexion | INDICADOR HO |%Q0.0
RA 1 RA
INDICADOR PA |Bool HMI_ Conexion | INDICADOR PA | %Q0.2
RO 1 RO
MARCHA_ ANTI |Bool HMI Conexion |M_ MARCHA AN | %MO0.1
1 TI
MARCHA HORA | Bool HMI Conexiéon |[M_ MARCHA HO |%MO0.0
1 RA
PARO Bool HMI Conexion |[M_PARO %MO0.2
1
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SAL RPM DWord |HMI Conexion | SAL RPM %MD22
1

SAL VOLT Real HMI Conexion | SAL VOLT %MD34
1

Tabla 13. Tabla de variables del HMI — practica 8.

RECURSOS UTILIZADOS

Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
Una lamina de Distribucion.

Una lamina de Fuente de Alimentacion.

Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

Una lamina con Variador de frecuencia V20.

Una lamina de Mando y Sefializacion.

Una lamina de HMI.

CONCLUSIONES:

= Se observa la operacion del control de cambio de giro y velocidad del motor.
= Serealiza el control de la velocidad y giro del motor a través de la interfaz HMI.

RECOMENDACIONES:

= Llevar un orden al crear las variables en el bloque.

= Validar los parametros del variador con la tabla de valores de la guia de practica.

= Verificar las conexiones del variador V20.

= Observar que las conexiones eléctricas estén bien realizadas, para evitar
accidentes eléctricos.
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4.9. Practica #9: Monitoreo de parametros de un motor con registro de aviso y
alarmas con HMI.

UNIVERSIDAD POLITECNICA GUiA DE PRACTICA DE
@ SALESIANA LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Automatizacion y
Control

NRO. 9 TITULO PRACTICA: Monitoreo de parametros de un

PRACTICA: motor con registro de aviso y alarmas con HMI.

OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer el monitoreo de parametro de un motor.

Objetivo Especifico:

= Configurar un bloque de datos para las alarmas del motor.

= Realizar las conexiones entre el Variador V20 y el PLC S7-1500.

1. Revisar el detalle de la practica #9
en los Anexos del libro de titulacion.

2. Ubicar laminas de: Distribucion, de
INSTRUCCIONES (Detallar las Fuente, de PLC, de mando y

instrucciones que se dara al estudiante): sefializacion, Variador V20 y HMI

3. Verificar las conexiones eléctricas
antes de energizar el modulo
didactico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

En esta practica se va a configurar avisos en los cuales se mostrara la marcha horaria,
marcha antihorario y paro del motor, para esto se debe realizar la programacion en
el software TIA Portal V15.1 y la parametrizacion del variador Siemens V20.
Debemos configurar 5 entradas digitales y 4 salidas digitales en el PLC S7-1500,
con las que vamos a poder controlar la marcha horaria 10.0, marcha antihoraria 10.1,
paro 10.2, adicional los pulsadores 10.3 para el aumento y 10.4 para la disminucion
de la velocidad del motor, esto también se lo puede realizar desde una pantalla HMI
que tendra los mismos botones, para el control del motor, todos estos cambios seran
reflejados en un “Visor de Avisos”, que se configurara en otra imagen del HML.
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DIAGRAMA CONEXIONES:
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SIEMENS SIMATIC HMI

E A R A A

VARIABLES PLC:

Nombre l];iali((:s de Direccién
MARCHA HORA(PLC) | Bool %10.0
MARCHA ANTI(PLC) |Bool %I0.1
PARO Bool %10.2
AUMENTAR Bool %I10.3
DISMINUIR Bool %I10.4
INDICADOR_HORA  |Bool %Q0.0
INDICADOR_ANTI Bool %Q0.1
INDICADOR_PARO Bool %€Q0.2
SAL DIG VAR Bool %Q0.3
SAL ESCA ANA Word %QW4
MARCHA HORA Bool %MO0.0
MARCHA_ ANTI Bool %MO0.1
M _PARO Bool %MO0.2
M_AUMENTAR Bool %MO0.3
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M_DISMNUIR Bool %MO0.4

MARCHA Bool %MO0.5

SAL CONTA DWord %MD14
SAL MULT DInt %MD18
SAL RPM DWord %MD22
ENT DIGI UDInt %MD26
SAL NORM_ ANA Real %MD30
SAL VOLT Real %MD34
VELOCIDAD DWord %MD38

Tabla 14. Tabla de variables del PLC — practica 9.

VARIABLES HMI:
Tipo
Nombre de Conexion Variable del PLC |Direccion
Datos

HMI_Conexion %DB1.DB

ALARMAS Int 1 WO
HMI Conexién

AUMENTAR Bool 1 M_AUMENTAR |%MO0.3
HMI_ Conexion

DISMNUIR Bool 1 M_DISMNUIR %MO0.4

INDICADOR_AN HMI Conexion | INDICADOR AN

TI Bool 1 TI %Q0.1

INDICADOR HO HMI_Conexion | INDICADOR HO

RA Bool 1 RA %Q0.0

INDICADOR PA HMI_ Conexion | INDICADOR PA

RO Bool 1 RO %Q0.2
HMI_Conexion

MARCHA_ANTI |Bool 1 MARCHA ANTI |%MO.1
HMI_ Conexion

MARCHA_ HORA |Bool 1 MARCHA HORA |%MO0.0
HMI Conexién

PARO Bool 1 M_PARO %MO0.2
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HMI_ Conexion
SAL RPM DWord | 1 SAL RPM %MD22
HMI_ Conexion
SAL VOLT Real 1 SAL VOLT %MD34
HMI_Conexion
VELOCIDAD DWord | 1 VELOCIDAD %MD38
Tabla 15. Tabla de variables del HMI — practica 9.
RECURSOS UTILIZADOS

= Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
= Una lamina de Distribucion.

= Una lamina de Fuente de Alimentacion.
= Una lamina con PLC Siemens S7-1500.
= Una lamina con Variador de frecuencia V20.
= Una lamina de Mando y Sefializacion.
= Una lamina de HMI.

CONCLUSIONES:

= Seobserva los avisos que se generan al realizar la marcha, paro o cambio de giro

del motor.

RECOMENDACIONES:

= Llevar un orden al crear las variables en el bloque.
= Validar los parametros del variador con la tabla de valores de la guia de practica.
= Verificar las conexiones del variador V20.
= Observar que las conexiones eléctricas estén bien realizadas, para evitar

accidentes eléctricos.
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4.10. Practica #10: Monitoreo de parametros eléctricos y fisicos del motor
utilizando WinCC RT Advanced.

UNIVERSIDAD POLITECNICA
SALESIANA GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion y Control

NRO. TITULO PRACTICA: Monitoreo de pardmetros

PRACTICA: 101 eléctricos y fisicos del motor utilizando WinCC RT
Advanced.

OBJETIVO

Objetivo General:

= Conocer el funcionamiento de un monitoreo de un motor a través de una interfaz
con WinCC RT Advanced.

Objetivo Especifico:

= Implementar una interfaz en WinCC RT Advanced.

= Configurar los parametros del variador ABB ACS355 para obtener datos.

= Realizar las conexiones entre el PLC, Variador HMI y PC con WinCC RT
Advanced.

1. Revisar el detalle de la practica #10 en los
Anexos del libro.
INS,TRUCCIONES (Deta’llar 2. Ubicar laminas de: Distribucion, de Fuente,
las 1gstru001ones que se dara al de PLC, Mando y Sefializacion, Modulo
estudiante): didactico con Variador y Motor ABB y HMI.
3. Verificar las conexiones eléctricas antes de
energizar el modulo didéctico.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA:

Esta practica se enfoca en disefiar un SCADA en una PC que debe tener instalado el
software TIA Portal V15.1 con WinCC RT Advanced, en este SCADA vamos a
monitorear los parametros eléctricos y fisico de un motor que esta conectado a un
variador ABB ACS355 con modulo FENA-OI el cual se comunicara a través de
PROFINET con el PLC S7-1500.

Los parametros que vamos a monitorear los debemos parametrizar en el variador
para poder tomar estos datos de este, estos parametros son temperatura del variador,
corriente del motor, voltaje del motor, frecuencia y velocidad.

Para esta practica vamos a configurar 3 pulsadores 10.0 para el encendido del
sistema, 10.1 para darle marcha al motor e 10.2 para el paro, asi mismo 4 indicadores
Q0.0 para el encendido del sistema, Q0.1 para la marcha y Q0.2 para el paro.
También se debe afiadir un “visor de Curvas” en la cuales se mostrara los valores de
volate y corriente y un “Visor de Avisos”, donde se observara los datos de encendido,
marcha, paro, cambio de giro y las alarmas cuando se ingrese valores incorrectos de
velocidad.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES:
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IMAGEN DE HM1 Y WINCC:
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VARIABLES PLC:

Nombre Tipo de Datos | Direccion
ON/OFF Bool %10.0
MARCHA Bool %I0.1
PARO Bool %10.2
IND_ON/OFF Bool %Q0.0
IND MARCHA Bool %Q0.1
IND PARO Bool %Q0.2
M_PUL_ON/OFF Bool %MO0.0
M_Encendido Bool %MO0.1
M_ON/OFF Bool %MO0.2
M_MARCHA Bool %MO0.3
M _PARO Bool %MO0.4
FUE RANG Bool %MO0.5
BORRAR Bool %MO0.6
M _IND ENC Bool %MO0.7
M _IND MAR Bool %M1.0
M_IND PAR Bool %M1.1
FALSE Bool %M10.0
TRUE Bool %M10.1
VOLTAIJE Real %MD20
CORRIENTE Real %MD24
FRECUENCIA Real %MD28
VAL CORRIENTE Real %MD32
TEMPERATURA Real %MD36
VAL TEMPERATRA |Real %MD40
VAL FRECUENCIA Real %MD44
ING_VEL Int %MW9o6
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NOR_SCA Real %MDO8

ENABLE_FB500 Bool %M99.7

SWITCH_ON DI Bool %M100.0
START DI Bool %M100.1
RESET DI Bool %M100.2
SPEED REF1 DI Real %MD102
STOPPED DI Bool %M102.0
RUNNING D1 Bool %M102.1
FAULT DI Bool %M102.2
WARNING D1 Bool %M102.3
LOCAL CTRL DI Bool %M102.4
DONE DI Bool %M102.5
ERROR Bool %M102.6
SPEED ACT DI Real %MD106
MSW DI Int %MW110
MCW Dl Int %MW112
ERN DI Int %MW114
NOR_SCA2 Real %MD116
VAL VELOCIDAD  |Real %MD120

Tabla 16. Tabla de variables del PLC — practica 10.

VARIABLES HMI:
Tipo
Nombre de Conexion Variable del PLC |Direccion
Datos
FUE RANG Bool |HMI Conexion 2 |FUE RANG %MO0.5
IND MARCHA Bool |HMI Conexion 2 |IND MARCHA %Q0.1
IND ON/OFF Bool |HMI Conexion 2 |IND ON/OFF %Q0.0
INDICADOR PA
RO Bool |HMI Conexion 2 |IND PARO %Q0.2
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ING VEL Int HMI Conexion 2 |ING VEL %MW96
M _MARCHA Bool |HMI Conexion 2 |M_MARCHA %MO0.3
M_ON/OFF Bool [HMI Conexion 2 |M_ON/OFF %MO0.2
M _PARO Bool |HMI Conexiéon 2 (M _PARO %MO0.4
M _PUL ON/OFF |Bool |HMI Conexion 2 (M PUL ON/OFF |%MO0.0
VAL CORRIENT

E Real |HMI Conexion 2 | VAL CORRIENTE | %MD32
VAL FRECUENC VAL FRECUENCI

IA Real |HMI Conexion 2 |A %MD44
VAL TEMPERA VAL TEMPERAT

TURA Real |HMI Conexion 2 |URA %MD40
VAL VELOCIDA VAL VELOCIDA

D Real |HMI Conexion 2 |D %MD120
VELOCIDAD Real |HMI Conexion 2 |FRECUENCIA %MD28
VOLTAIJE Real |HMI Conexion 2 [VOLTAIJE %MD20
VARIABLES WINCC:

Nombre l];iznptzsde Conexion §Eléable del Direccion

%DB4.DB

ALARMAS Ulnt HMI Conexion_1 WO

FUE RANG Bool HMI Conexion 1 [FUE RANG %MO0.5
IND MARCHA Bool HMI Conexion 1 [IND MARCHA |%QO0.1
IND ON/OFF Bool HMI Conexion 1 [IND ON/OFF %Q0.0
INDICADOR_PAR

0) Bool HMI Conexién 1 |[IND PARO %Q0.2
ING VEL Int HMI Conexion 1 [ING VEL %MW96
M _MARCHA Bool HMI Conexiéon 1 (M_MARCHA %MO0.3
M_ON/OFF Bool HMI Conexion 1 |M_ON/OFF %MO0.2

M _PARO Bool HMI Conexiéon 1 (M _PARO %MO0.4

M_PUL ON/OF
M_PUL ON/OFF |Bool HMI Conexion 1 |F %MO0.0
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VAL _CORRIENT VAL CORRIEN
E Real HMI Conexiéon 1 |TE %MD32
VAL FRECUENC VAL FRECUE
IA Real HMI Conexion 1 | NCIA %MD44
VAL TEMPERAT VAL _TEMPER

URA Real HMI Conexion 1 | ATURA %MD40
VAL VELOCIDA VAL VELOCID

D Real HMI Conexion 1 | AD %MD120
VOLTAIJE Real HMI Conexion 1 | VOLTAIJE %MD20

Tabla 17. Tabla de variables del HMI — practica 10.

RECURSOS UTILIZADOS

= Una computadora con Software TIA Portal V15.1.

= Una lamina de Distribucion.

= Una lamina de Fuente de Alimentacion.

= Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

=  Un moédulo didactico con Motor ABB ACS355 con modulo PROFINET FENA-

01.

= Una lamina de Mando y Senalizacion.

= Una lamina de HMI.

CONCLUSIONES:

= Se puede monitorear los parametros eléctricos y fisicos del motor con la interfaz

con WinCC RT Advanced.
RECOMENDACIONES:

Llevar un orden al crear las variables en el bloque.

Validar los parametros del variador con la tabla de valores de la guia de practica.
Verificar que los direccionamientos IP este correctos.

Observar que las conexiones eléctricas estén bien realizadas, para evitar
accidentes eléctricos.
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5. ANALISIS DE RESULTADOS
5.1. Implementacién de los equipos en el moédulo de entrenamiento

En el capitulo 2 y 3 se analiz6 cada uno de los elementos y equipos a utilizar
para la implementaciéon de las laminas en el modulo didactico. Por lo cual, se
seleccion6 los equipos idoneos para las diferentes practicas a realizar tanto el campo
eléctrico, instrumentista, automatismo y control que es principalmente lo que abarca
ese proyecto.

El desarrollo de nuestro modulo de entrenamiento para el area de
automatizacion industrial enfocado en la programacion de PLC, creacion de interfaces
industriales HMI y manejo de una bomba trifasica para la aplicacion que se necesite.

Para la realizacion del modulo didactico, se inici6 con la importacion de varios
dispositivos necesarios para la instalacion en las laminas, dichas laminas fueron
elaboradas con su respectivo disefio, serigrafia y perforaciones. Se realizo el disefio de
la caja de conexiones del motor con su respectiva lamina de igual forma. El disefio de
la estructura del modulo para posteriormente su elaboracion.

Listas las laminas, se procedio a colocar los plugs hembra y conectores segun
sea el caso, para la instalacion de los equipos y cableado de cada lamina. Para distinguir
que cables corresponden a los plugs hembras instalados, se ubicara su marquilla de
identificacion y al finalizar la implementacion tomando en cuenta las conexiones
internas del motor trifasico, se procede a comprobar mediante pruebas de continuidad
y mediciones de voltaje de salida, mismos que deben coincidir con las especificaciones
técnicas de cada dispositivo para su correcto funcionamiento.

A continuacion, se observara la implementaciéon del modulo con sus
respectivas laminas, plugs y cableado.

Figura 76. Instalacion de las laminas con serigrafia en el médulo.
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Figura 77. Instalacion de todos los elementos y conectores en las ldminas.
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Figura 79. Vista del moédulo con sus elementos y equipos.

5.2. Programacion del PLC S7-1500 a través del software TIA Portal

La programacion en nuestras distintas practicas fortalecid nuestros
conocimientos aprendidos durante nuestra carrera, teniendo en cuenta que para la
realizacion se comprobo que el moédulo didactico esté perfectamente implementado
para su buen funcionamiento, por ello para empezar hay que establecer con qué tipo
de comunicacion se trabajarda, PROFINET O PROFIBUS. En nuestro caso con
comunicacion Profinet, ya que necesitamos que nuestros equipos se encuentren dentro
de la misma red por medio del direccionamiento IP, para un mejor control, gestion y
captura de datos en tiempo real.

5.3. Uso de las Redes Industriales

PROFINET, es un protocolo de comunicacion para intercambiar datos entre
controladores y dispositivos. PROFINET puede funcionar en entornos industriales
dificiles, y tiene la capacidad de ofrecer la velocidad de precision que requieren las
plantas de fabricacion. También puede brindar funciones adicionales, por ejemplo,
seguridad funcional, administracion de energia e integracion a TI. Estas funciones
adicionales se pueden utilizar en combinacion con las funciones de control y
monitoreo. Los usuarios pueden elegir en cuales dispositivos desean utilizarlas.

Estas son algunas ventajas que trac la implementacion de PROFINET en
aplicaciones industriales:

e Arquitecturas altamente escalables
e Acceso a dispositivos en campo sobre la red
e Mantenimiento y servicio desde cualquier lugar (incluso por Internet)
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e Los mejores diagnosticos de su clase
e Menores costos de la produccion y monitoreo de calidad de los datos
(PROFINET: PAGINA DE TECNOLOGTIA, s.f.).

5.4. Manual de Practicas

La realizacion de este manual consiste de 10 practicas con diversas
aplicaciones, con este manual el docente podra fomentar la praxis en los estudiantes
fortaleciendo sus conocimientos teéricos en sus distintas materias como
Automatizacion Industrial [, Automatizacion Industrial 11, Redes de Computadoras 111
y entre otras.

Para llevar al cabo estas practicas, se requiere revisar la informacion del
capitulo 4 y los anexos.
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CONCLUSIONES

Luego de culminar con la implementacion del modulo de entrenamiento,

pueden apreciar que se han cumplido con los objetivos especificos indicados al inicio
de este trabajo de titulacion, ademas de los siguientes puntos:

1. Realizacion del correcto Disefio e Implementacion del modulo de

entrenamiento, desde su estructura hasta las diferentes laminas de trabajo.
Ejecucion de la configuracion de una comunicacion Profinet entre distintos
equipos del modulo de entrenamiento, tales como el PLC S7-1550, HMI y
modulo de Variador ABB ACS-355 con modulo de comunicacion Profinet
FENA-O1.

Implementacion de diferentes practicas, con la programacion en software TIA
Portal V 15.1, en las cuales utilizaron las distintas laminas del moédulo de
entrenamiento.

Aplicacion de una interfaz en el software WinCC RT Advanced, en la cual
pudieron monitorear los parametros eléctricos y fisicos del Motor, a través de

la comunicacion Profinet.

RECOMENDACIONES

Para poder utilizar el Modulo Didactico deben seguir las siguientes

recomendaciones:

Antes de conectar los equipos a las alimentaciones eléctricas, se debe verificar
que las conexiones estén bien realizadas, para asi evitar accidentes el usuario y
el dafio de algiin equipo del Modulo Didactico.

Utilizar el manual de practicas para observar el diagrama de conexiones que se
debe realizar en cada practica.

Cuando se vaya a realizar las practicas de comunicacion Profinet se recomienda
realizar un (ping) de los diferentes equipos configurados, para validar la
conexion de estos.

Se debe considerar un plan de mantenimiento de las diferentes laminas para
poder alargar su vida 1til.
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ANEXOS
PRESUPUESTO DE LOS AUTORES

En la siguiente tabla, se detallan los distintos costos de los materiales que se
utilizaron para la implementacion del proyecto de titulacion:

Materiales Cantidad Precio Total
Estructura del médulo 1 $ 255,00
Plug de conexion color rojo hembra 14mm 67 $ 46,90
Plug de conexion color negro hembra 14mm 136 $ 95,20
Plug de conexion color verde hembra 14mm 25 $ 17,50
Plug de conexion color azul hembra 14mm 289 $ 202,30
Plug de conexion color amarillo hembra 14mm 85 $ 59,50
Plug de conexion color rojo macho 14mm 160 $ 136,00
Plug de conexion color negro macho 14mm 160 $ 136,00
Adaptador conector RJ45 8 $ 18,40
Conector DB9 1 $ 1,89
Modulo reductor de voltaje LM2596 DC-DC 1 $ 5,00
Conector Industrial de alimentacidon hembra/macho Cnlinko 1 $ 14,06
Fuente de alimentacion 12V 1.5A 1 $ 18,81
Voltimetro y Amperimetro Digital 6 $ 16,02
100 metros de cable rojo 20AWG 2 $ 40,00
100 metros de cable negro 20AWG 2 $ 40,00
Portafusibles y Fusibles 7 $ 13,93
Terminales de punta (amarillos) 600 $ 10,00
Terminales de ojo (rojos) 12 $ 60,00
Luz piloto de 24VDC color verde 12 $ 18,60
Luz piloto de 24VDC color rojo 1 $ 18,60
Luz piloto de 220AC color rojo 12 $ 1,35
Pulsador color verde (1 NA + 1 NC) 12 $ 35,28
Pulsador color rojo (1 NA + 1 NC) 1 $ 35,28
Relé (1 NA + 1 NC + Luz piloto) 12 $ 35,00
Potenciometros de precision (10 KOhm) 12 $ 217,02
Breaker 2P 220VAC/10A 1 $ 6,25
Breaker 2P 220VAC/6A 1 $ 6,25
Breaker 3P 220VAC/6A 1 $ 8,25
Pulsadores de emergencia 16mm 1 $ 14,61
Moédulo de Comunicacién Ethernet TCP/FENAO1/ABB 1 $ 184,24
Variador de Velocidad Sinamics V20 1 $ 175,00
Fuente de 10VDC — 1A 3 $ 15,50
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Motor trifasico 0,5HP + Estructura (Base) + Serigrafia 1 $ 170,50
Gastos varios (transporte) 1 $ 50,00
Total $ 2.178,24

Tabla 18. Presupuesto de los autores.

PRESUPUESTO DE LA UNIVERSIDAD

En la siguiente tabla, se detallan los distintos costos que la Universidad
Politécnica Salesiana desembolsd para la adquisicion de los equipos que fueron

entregados a los estudiantes para la implementacion del proyecto de titulacion:

Materiales Cantidad Precio total
PLC 1500 CPU 1516 3PN/DP Siemens 1 §  4.400,00
Switch Scalance XB005G Siemens 1 $ 650,00
Panel KTP 700 Basic Color Siemens 1 $ 1.439,00
Fuente de alimentacion PM 190W 120/230 VAC Siemens 1 $ 371,00
Modulo de entradas digitales PLC 1500 Siemens 1 $ 773,00
Modulo de salidas digitales PLC 1500 Siemens 1 $ 1.101,00
Moédulo de entradas analdgicas PLC 1500 Siemens 1 $ 1.493,00
Modulo de salidas analogicas PLC 1500 Siemens 1 $ 1.260,00
Simatic memory card Siemens 24MB 1 $ 694,00
Licencia TIA Portal V15.1 1 $ 5.051,00
Brazo giratorio para monitor 1 $ 50,00
Monitor LCD DELL 1 $ 140,00
CPU DELL 1 $ 280,00
Rial DIN Siemens 1 $ 92,00
Total $ 17.834,00

Tabla 19. Presupuesto de la Universidad Politécnica Salesiana.

116




MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #1

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Declaracion de variables de entradas y salidas para un control on/off de salidas
digitales utilizando set/reset”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer el funcionamiento de un control on/off mediante salidas digitales
set/reset.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Implementar un programa de declaracion de variables en TIA Portal.
e Realizar las conexiones en el modulo del sistema de control y fuerza.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

Ultimos proyectos utiizades
e

7 Activat comprobacion e negridad biska

1111111

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.
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3. Hacer clic en Crear proyecto, por la cual se llenard los campos Nombre de
proyecto, ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se

observa en la Ilustracion 2.

Crear proyecto

Hambee rpectn: [Simuiacion de 2 emaiorss

s [Crersiilg | Desheopiractice:racicad

Veeste: [V15.1 =
8 A T
Mifgar proyorto f
gl Comentaria | Simulacion de des semafcros can § 5alioas fricac oigtales wtlzando un cammcidar 571308 y 5imulari 6n ua HA —|
¥

[ |

@ Welcame Tour

"

Tlustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.

4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar

“Si ion de 2 " se ha abierto ione el sigui paso:
I
o Configurar un
S dispositivo

n#  Escribir programa PLC

Configurar
ohjetos tecnologicos

Parametrizar el
LR accionamiento

Configurar una imagen
HMI

Abrirla vista del
proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.
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5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracion 4, donde
seguiran los siguientes pasos:

e Seleccionar el controlador que se requiera. Hacer un clic en PLC > SIMATIC

S7-1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3ANO01 -0ABO.

Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e Clic en Agregar.

Agregar dispositiva
® Mo 5 Noenoro duf dispasitve;
B Agregar dispositivo L |
W Contraladnmes [#|  pispasitvo: el
» [ SIMATIC 57-1200
-'_. SIMATIC 571500
~@Cr
Cortroladares 2
vimeoriistam
I e
» U CRISTIC-TRY " "
[ CPUTEE-3 PNIDR
| » [ P 51201 oM
» [ CAUISIZ- TN - Eo T e
» [ crl1515-2 PN || iReteeicias 6857 S1E3ANOIOAID |
Hudl =L CPUT516-3 PRIDP e VIE =
Il 5057 515-3ANDO-0ABD
y— I [6ES7 516/ 3AN01-0A80) Diseripcidn: =
I;I » [ crU1577-3 PuiDP TP can dizplay. mernari de rabajo 1 N8
+ [ CF1518-4 PRIDP para codige ¢ 5§ M pars dates, iempa de
,‘? epgracitn con bt de 10 ng; conceprg de
2 L CRJ1518-4 PHIGP DK proteceion de 4 nivelss, hacioney
Sistemas FC » [l CPU 1518:4 PHIDP MEP teenclagicas: Motian Contral, reguiscién,
e ey ceAteje y medicien, racing 14 i -
* [ CAUIBTIR-TPN centalador FROFINET 10, soperts RTIRT,
v [ CPUISIIF- 1N Fedormance Upgrade FROFRIETA 3, 2
£ »[@CATS1SF2 N ki, devce, MAR, MEFE. protocale de
. o L Uatspuete TIPIF, decure Open Ler
2, =REIAr S Cormmariicsbion, camanicagion 57, serddes
g e » Ly EPUTS17F-2 PNIDP web, cliente DS, OPC LA servidor DA
e » [ CR 15716F-3 PRDP clierce D, métades, ez pacificecicn
T v cemparian, meade izdcrana, raucag; 2.0 —
Y LRCRU IS BTSN OnE inteaz: contstdar PADFINET 0: s apana AT,
» [ CPU15T8F-4 PNIDE MEF I-device, pratocols de trans parte TCRSS,
» [l CPU 1S 1IT-1 PN secure Oper User Communication,
I"! 2 cemunicssian 5, zervdor web, cliente OHE,
» g CAUTEIST-2 PN |w|  OPCLAsenidorOs, clients OF, métedas,
— s bmrcoissieccsoume LS| pspecdicacitn companion, routing, 3 ¢ e
< 54 L [>] inteia - masstra FRORBUS DF. comunicacion ||
Fl Mewir o yuata de dissitves tommra)

Tlustracion 4. Seleccionamos el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,

como se muestra en la Ilustracion 5.
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Iustracion 5. Vista del dispositivo.

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catilogo de
hardware”, que se detallaran a continuacion:

e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

Pugeco Edton Ver seat Onie Opciones Femamertar Vertans Ayids Totally Inteqated Automation
“ POR

3 ooy S X 2 X 08 (x5 DG E Gtk conmiononine ¥ e

& vista topolagica [sh vista de redes [BY vista de dispositivos
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Tustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.
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Tlustracién 7. CPU con modulo de salida digital.

como se observa en la Ilustracion 8.
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Iustracion 8. CPU con modulo de entrada analdgica.
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observa en la Ilustracion 9.
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Tustraciéon 9. CPU con modulo de salida analdgica.

7. Agregados los moédulos digitales y analogicas, asignan el direccionamiento IP al

PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-

1500 CPU1516 3PN/DP.

Para ello, hacer doble clic al PLC_1 por lo cual se tendra acceso a la Interfaz

PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

|§', Propiedades

e

- v v v

-

General

| Vvariables 10

| Constantes de sistema ” Textos ‘

H"i.‘. Informacion i) ” % Diagndstico

General

Interfaz PROFINET [%2]
Interfaz DP [X3]
Arrangue

Ciclo

Carga de comunicacion

Marcas de sistema yde ciclo

SIMATIC Memory Card
Diagnastico del sisterna
Avisos de PLC

» Servidorweb
=

[3]

|~

Protocolo IP

Agregar subred

) Ajustar direccion IP en el proyecto

DireccioniP: | 172 18

[ Utilizar router
Direecién rauter: | 0 0 o o |

() Permitir ajustar la direccian IP directamente en el dispositivo

Iustracion 10. Asignacion de direccionamiento IP al PLC 1.
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9. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 11.
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Iustracién 11. Bloque principal o Main para inicio de programacion.

10. Antes de empezar con la programacion, se necesita reconocer el bloque de
contactos KOP principales que les ayudaran con la programacion en los
Segmentos, dentro de este bloque se tienen pulsadores, contactos de salida y

conexiones, como se puede observar en la [lustracion 12.

- i = —_

Iustracion 12. Bloque de contactos principales.
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11. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar nuestra practica
(Titulo del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento
programada para un mejor entendimiento.

12. En el “Titulo del bloque” asignan el detalle general de la programacion a realizar,
en este caso “Declaracion de variables para entradas y salidas para un control
on/off de salidas digitales utilizando set/reset.” y el nombre del “Segmento 17, se
denominara “Control ON/OFF”, bajo el comentario de “Encendido y Apagado de

una Salida Digital”, como se observa en la Ilustracion 13.

¥ Titulo del blogue: Declaracion de variables para entradas ysalidas para un control onloff de salidas digitales utilizando setire...

¥  Segmento 1: Control ONIOFF

Encendido y Apagado de una Salida Digital.

Tlustracion 13. Asignacion de nombres al bloque y Segmento 1 del Main.

13. En el Segmento 1, inician agregando en la primera rama un contacto abierto y una
bobina tipo SET, y en la segunda rama se agrega un contacto abierto y una bobina

tipo RESET, como se muestra en la [lustracion 14.

¥ .4 Segmento 1: Control ONIOFF

Encendido y Apagado de una Salida Digital.

P
w o
—

Ilustracion 14. Programacion del Segmento 1 del PLC.

14. En el Segmento 1, agregados los contactos proceden a declarar las variables

asignando los nombres y direccion respectivos.
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15. En la primera rama al contacto abierto le asignan la variable “10.0” con su nombre
“MARCHA” y a la bobina “Q0.0” con su nombre “INDICADOR MARCHA”,
como se muestra en la [lustracion 15.

16. En la segunda rama al contacto abierto se asigna la variable “10.1” con su nombre
“PARQO” y a la bobina “Q0.0” con su nombre “INDICADOR MARCHA”, como
se muestra en la Ilustracion 15.

17.Y por ultimo la tercera rama se inserta un contacto cerrado de la bobina “Q0.0”
“INDICADOR MARCHA”, y una bobina adicional “Q0.1” “INDICADOR

PARO”, como se muestra en la Ilustracion 15.

¥  Segmento 1: SEGMENTO DE MARCHA (SET)
%Q0.0
%l0.0 "INDICADOR
"MARCHA" MARCHA"
] | {5}
LI | 1 s !
¥  Segmento 2: SEGMENTO DE PARD (RESET)
%Q0.0
%l0.1 "INDICADOR
"PARO" MARCHA"
] | {r)
11 iR}
¥  Segmento 3: INDICADOR DE PARO
%0Q0.0 %0Q0.1
"INDICADOR "INDICADOR
MARCHA" PARO"
| [ )
I/I \ 7

Ilustracién 15. Asignacion de nombres y direccion a variables de los contactos de los
Segmentos.
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18. Para la declaraciéon de las variables, dirigirse al Arbol de proyecto > PLC 1 >
Variables PLC > Mostrar todas las variables. Se apertura una ventana con las
variables creadas y donde se podran nombrar las variables y asignar el

direccionamiento respectivo, como se muestra en la Ilustracion 16.

Control ON OFF con Sety Reset * PLC 1 [CPU 1516-3 PN/DP] * Variables PLC

<o Variables
= B TH S
Variables PLC
Nombre Tabla de variables Tipo de datos Direccion Rema... |Acces.. Escrib.. Misibl.. &

1 @] MARCHA | Tabla de variabl..[>] Bool ] %i0.0 [=] M & @
3 4@  INDICADOR MARCHA Tabla de variables e, Bool %Q0.0 ™ ™ ™
3 4@ PARO Tabla de variables e, Bool %10.1 =] =] [
4 4@  INDICADORPARO Tabla de variables e, Bool %0Q0.1 =) (=] =)
5 <Agregar E‘ E‘ E‘

Ilustracion 16. Variables del PLC.

D. RECURSOS UTILIZADOS
e Una PC con el Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.
e Una lamina de Fuente de Alimentacion.
e Una lamina con PLC S7-1500 CPU1516 3PN/DP.

e Una lamina de Mando y Senalizacion.
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #2

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Lecturas de entradas analégicas con funciones de normalizar y escalar”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer el funcionamiento de las entradas y salidas analogicas del PLC S7-
1500.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Implementar un programa con las entradas y salidas analogicas.
e Realizar las conexiones en el modulo del sistema de control y fuerza.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1.

2. Una vez abierto, se observa la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

X

Totaly ntegrated Automation

Ultimos proyectos utlizados
feco s s oo

<

I At compiokacin & egrdaanésca

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Hacer clic en Crear proyecto, por la cual se llenard los campos Nombre de
proyecto, ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se

observa en la Ilustracion 2.

Iustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.
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4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar 2 Primeros pasos

El proy i de 2 “se ha abierto ione el siguiente paso:
>
y  Configurarun

n dispositive

N Escribir programa PLC
Configurar
objetos tecnologicos
Parametrizar el

V5. accionomiento

| Configurar una imagen

| HMI

Abrir la vista del

proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la [lustracion 4, donde se
seguiran los siguientes pasos:
e Seleccionar el controlador que se requiera. Hacer un clic en PLC > SIMATIC
S7-1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3ANO01 -0ABO.
Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e Clic en Agregar.
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Ilustracion 4. Seleccionar el controlador respectivo.

o Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,

como se muestra en la Ilustracion 5.
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Vi Ilustracion 5. Vista del dispositivo.

[ S eeid

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catidlogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

Projects s Ver Imerar Onlie Opconsy  Henamienta:  Vertars  Awts

Totally Integrated Automation
3 3 umrproyerns 3 X

B ¥ tsblecerconenignoniine ¥ Lesho U0 il i T e O PORTAL

Dispositivas [ vista topoligica [ vista de redes [ vista de dispositivos
s L4 vista general de dis
Wedule
~ 1 sinudacion de 2 semaloros *
W sgega deposiive
bi Rt
b e
»
L [ 032,
- de programa Perfil soparte_0 » [ DIT6:2290C 85 3
+ 3 Objetos tecnaligicos £ 8 D1 162aDC W
v 2 T6124VDC SKC BA.
2 Varitles L 'a ioces
’ e cams A ~lniazenocE
¥ 23 Tathasde cbuamaciony fazadopemanerts [Weesy 521-1800-0880 :
+ (i gackups oriine » (8 DI604_125WK o 2
@ e » @ DI630VAC 38 H
+ & Comunicacion OFC U b w00 £
» i Datos e provy de fspositva f + Lgoiwg
4 nformacisn de | prmgrama T £
upe wisiones y avisos del PLC r‘;A’! E
s de toxtos de aviso PO 2 [mAIAD ]
+ [ Mo locales [ Maculos e comaniacion L
B Dispositvos no sgrupadon » [ s tenolgicos o
+ B Configuracién ce sequided » Lo Machos de etz F
+ 4l Batos comunes s
5} Confuracin el documento 3
» 1 Miomas yrecutios
+ fag Arcesos online
¥ (8 Lecorce aetasmemo UsE-

Iustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.
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Tustracion 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.
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Ilustracion 8. CPU con modulo de entrada analdgica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.
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» [ Modbos de ineriaz

FORTAL

S Bl

Tustracion 9. CPU con modulo de salida analdgica.
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7. Agregados los modulos digitales y analogicas, asignamos el direccionamiento [P
al PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-
1500 CPU1516 3PN/DP.

8. Para ello, hacer doble clic al PLC 1 por lo cual se tendra acceso a la Interfaz
PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

‘ﬁ', Propiedades “"l.‘. Informacion i) || 2 Diagnéstico

JGenelaI ” Variables 10 ‘ Constantes de sistema ” Textos ‘
I [ Agregarsubred |

» General

» [

» Interfaz PROFINET [¥2]

b Interfez DF [X3]
Arranque

>

Protocolo IP

(=) Ajustar direccién IP en el proyecto

Ciclo

Direccign IP: | 172
Carga de comunicacién d —_—
Marcas de sistema yde ciclo i oo ne st iR
SIMATIC Memory Card D Utilizar router

} Diagnostico del sistema Direccian rauter | o e o e |

Avizos de PLC (") Permitir ajustar la direccian IP directamente en el dispositive

» Servidor web [£|
e

Tlustracién 10. Asignacion de direccionamiento IP al PLC 1.

9. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 11.

J#, Siemans - CalsersialglVinebrive - Univarsided Polites #LIPSiTes sWracticas Fi \Contral ON QOFF son Sety ntral ON OFF con 5ot y Resat
Poyectn  Edicion Ver  imseriar Online  Dpciones  Hera
(% gy 3 M ¥ g 5 MG B G e conemsnanine o Do o cnne B X [0 W
Control ON OFF con Sety Reset & PLC T [CPU 1516-3 PNDP] b Bloques de programa b Main [DB7]
Dispositivas |
(2 |ddze ekt arguyecead a0 d7 d
Maln
~ ] Conirol ON OFF conSaty Reset iemare Tipa Gedntas alerpreger  Comenuario
W Agregar dispositve | - oput
h Dispositivos y redes 2 @ witalta oot Initial call of this OF
= [ AL 1 [CPUT5T6:3 PNIDP] 3 | Remanence Bool <Titie, if rernanent date are available
[t configuracion e dispositivas =
) Oriline y dragnétticn Ak A 7o

+ 5 Software Units

~ ' Bloque de programa
W Agreger rweva biogue
& pain[0B1]

» _§ Objetos tecnologicos

¥ g Fuentes eqemas

+ [ Vanabies PLC |

* Titulo dal blogue:

*  Segmentot:

» g Tipos de datos ALC
b 1 Tablas de cbservacion y forzado permanent
+ 1) tackups o
» 15 Traces |
» 5 Comunicacion OC A
+ i Datos ce pravy de dposiive.
iH} Informacion del programa

1visiones y avisos del FLC
de fexios de avis PLE
ies locales

¥ ' Dispos tivos no sgiupadas

+ g Configurmcion de sequidad

b gk Danoe comunes
¥ e onquration ol dhcumenta

+ L iiomas yrecursos
» (1@ Accason oling
+ (i Lector da tarjetas/memoria USE

Iustracién 11. Bloque principal o Main para inicio de programacion.
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10. Antes de empezar con la programacion, se necesita reconocer el bloque de

11

12.

contactos KOP principales que les ayudaran con la programacion en los
Segmentos, dentro de este bloque se tendran pulsadores, contactos de salida y

conexiones, como se puede observar en la [lustracion 12.

- i = —_

Iustracion 12. Bloque de contactos principales.

. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar nuestra practica

(Titulo del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento
programada para un mejor entendimiento.

En el “Titulo del bloque” asignan el detalle general de la programacion a realizar,
en este caso “Lectura de entrada y salida analdgica con funciones de normalizar y
escalar.” y el nombre del “Segmento 17, se lo denominara “Arranque Marcha y

Paro del Sistema”, como se observa en la Ilustracion 13.

* Titulo del bloque: Lectura de entradas analogicas con funciones de normalizar y escalar.

¥  Segmento 1: Arrangue Marcha y Parc del Sisterna

Ilustracion 13. Asignacion de nombres al bloque y Segmento 1 del Main.
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13. En el Segmento 1, iniciar la programacién ubicando en la primera linea o rama un
contacto abierto, seguido de un contacto cerrado y una bobina como salida. Por
consiguiente, se agrega una segunda rama con un contacto abierto en paralelo con
el primer contacto abierto de la rama 1, como se muestra en la Ilustracion 14.

b EB Segmento 1: Arranque Marcha y Paro del Sistema

Iustracion 14. Programacion en el Segmento 1 del PLC 1.

14. Programado el Segmento 1, se procede a asignar las variables y sus respectivos
nombres a los contactos que intervienen en la programacion.

15. Segmento 1, el primer contacto abierto de la rama 1 se asigna la variable “10.0”
denominada como “Marcha”, seguido del contacto cerrado “I0.1” denominada
como “Paro” y finalmente la bobina “Q0.0” denominada como “Indicador

16. Marcha”, que también se encuentra en paralelo con el contacto “Marcha”, como se

muestra en la [lustracion 15.
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* Segmento 1: ...
%00.0
%I0.0 " INDICADOR_
"MARCHA_MED1" MED1"
| | 154
11 {3}
%00.0
%I0 2 " INDICADOR_
- BARC” MED1"
A (x —
¥  Segmento 2:
Comentario
%Q0.1
%I0.1 " INDICADOR_
" MARCHA_MEDZ2" MEDZ"
| | 151
1 o
%0Q0.1
%02 "INDICADOR_
" PARD" MED2"
| | {R p—
*  Segmento 3: ..
%00.0 %00.1 %00.2
" INDICADOR_ " INDICADOR_ " INDICADOR_
MED1" MED2" PARD"
| | T
11 1 { )

Ilustracion 15. Asignacion de nombres y direccionamiento de las variables a los contactos
del Segmento 1.
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17. En el segmento 4 y 5, nombrar como “Normalizado y Escalado de una Entrada
Analbgica”, por ello se agrega un contacto abierto “Q0.0”, seguido de un bloque
“NORM_X"y “SCALE_X”. Para agregar estos elementos se dirigen a la tabla de
Instrucciones > Instrucciones basicas > Conversion, como se muestra en la

[lustracion 16.

¥  Segmento 4:
%Q0.0
"INDICADOR_ NORM_X SCALE_X
MED 1" Int to Real Fesl to Real
| - o r-
= HMDS50 UH —MIN ®MDS5S
W ‘M_N:r!'r!ali;ar_ %MD50 I'_M__E:‘:?Iar_
“Entrada g Eriedal *M_Normalizar_ our  Selidal
Analogics VALUE Entrada 1™ yaluE
3 MAX 0.0 — MAX
¥  Segmento 5:
%Q0.1
" INDICADOR_ NORM_X SCALE_X
MED2" Int to Real Feal to Real
|} EN i EN F—
ol “MDSS vU — %MDE2
®IVWE ‘M_N:ur:r:ali:zr_ %MD5E :M__E:flar_
“Entrada oy EniredaZ “M_Normalizar_ out  5slida2
Analogica_2"  yaLuE Entrada2” _ yaluE
17643 — MAX 0.0 — MAX

Tlustracion 16. Ingreso de bloques para lectura de entradas analdgicas.

18. Antes de configurar los convertidores, se debe habilitar la Entrada Analdgica
“IW4”. Para ello los siguientes pasos son: Ubicarnos en el Arbol del Proyecto >
Dispositivos 'y Redes > Visualizaremos el PLC 1 y sus modulos
digitales/analogicos > Clic en el modulo
Al 8xU/I/RTD/TC ST > En la parte inferior en la pestafia General, ingresar a
“Entradas 0 — 7 > Clic en “Direcciones E/S”, que se mostrara de lado derecho las
direcciones de entrada, donde se escribira la direccion inicial, asignando
automaticamente en rango de direcciones hasta direccion final permitida, en este

caso utilizaran la direccion “IW4”, como se muestra en la Ilustraciéon 17.
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]

[>] [100%

|§, Propiedades

J General || Variables 10 || Constantes de sistema

| Textos |

b Parametros del madulo
.
General
» Vista general de confi...
* Entradas
Canal 0
Canal 1
Canal 2
Canal 3
Canal 4
Canal 5
Canal &
Canal 7
Temperatura de refer...
Direcciones EIS

4]

les

itrado

Direcciones EIS

Direcciones de entrada

Direccion inicial

Direccion final

Blogue de organizacion:

Memeoria imagen de proceso

: |4 |

- |19 |

| — (Actualizacidn automatica)

i |F.ctua|izaci6n automatica

Hustracion 17. Habilitar el direccionamiento de la entrada analogica IW4.

19. Como se observa en la Ilustracion 18, ya ingresados los bloques, configuran

NORM Xy SCALE X de la siguiente manera:

NORM_X

o Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en

los simbolos “???” y seleccionan “Int” y de lado derecho “Real”.

e MIN:O

e VALUE: Ingresen la “Entrada Analogica (IW4)”, pero también podran trabajar

con otras variables dependiendo de cual se habilite en el modulo.

o MAX: 27648

e OUT: Ingresen la marca “M Normalizar Entrada (MD50)”, como dato de

memoria interna del PLC que ayuda al escalamiento de la entrada analogica.

SCALE_X

o Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en

los simbolos “???” y seleccionan “Real” y de lado derecho “Real”.

e MIN: O
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e VALUE: Ingresen la marca OUT “MD50”.

e MAX:10

e OUT: Ingresen la marca “M_Escalar Entrada (MD54)”, como dato de
memoria interna del PLC que ayuda al escalamiento de la entrada analdgica

entre los valores de 0 a 10.

¥  Segmento 2: Normalizado y Escalado de una Entrada Analogica

oo
“Indicador NORM_X SCALE_X
Marcha* int to Real Real to Real
{ | EN ! EN
O MN %D50 00— MN TMDS4
Lo "M _Mormalizar_ WADS0 *I_Escalar_
“Entrada out — Entrada *I_Normalizar_ ouT — Entrada
Anglogica” — yALUE Entrada’ — yalUE
27648 — MAX 10.0 — MAX

Ilustracion 18. Ingresados los datos de las variables y direccionamiento en los bloques Normalizar y
Escalar.

20. En el segmento 3, nombrar como “Normalizado y Escalado de una Salida
Analdgica”, por ello se agrega un contacto abierto “Q0.0”, seguido de un bloque
“NORM_X"y “SCALE_X”. Para agregar estos elementos nos dirigimos a la tabla
de Instrucciones > Instrucciones basicas > Conversidon, como se muestra en la

[lustracion 19.

> BSegmento 3: Normalizado yEscalado de una Salida Analogica

ymentario

%00.0
“Indicador NORM_X SCALE X
Marcha" M to M7 77?7 to 77
—] ———en — 0 EN — EnNG—
T MIN QUT — <771 T MIN ouT — glieg
VALUE TTe— YALUE
P MAX 1T — MAX

Iustracion 19. Ingreso de bloques para lectura de salidas analogicas.
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21. Como se observa en la Ilustracion 20, ingresados los bloques, configuran

NORM_ Xy SCALE X de la siguiente manera:

-

NORM_X

Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en
los simbolos “???”” y seleccionamos “Real” y de lado derecho “Real”.

MIN: 0

VALUE: Ingresar la “M_Escalar Entrada (MD54)”.

MAX: 10

OUT: Ingresar la marca “M_Normalizar Salida (MD58)”, como dato de
memoria interna del PLC que ayuda al escalamiento de la salida analdgica.

SCALE_X

Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en
los simbolos “???” y seleccionar “Real” y de lado derecho “Int”.

MIN: 0

VALUE: Ingresar la marca OUT anterior “MDS58”.

MAX: 27648

OUT: Ingresen la variable “Salida Analogica (QW4)”.

Segmento 3: Normalizado yEscalade de una Salida Analégica

W0 .0
“Indicador NORM_X SCALE_X
Marcha” Real to Real Real to Int
| EN EN
0o 0.0
B WADS8 MIN oW
D54 'rh-1__NolrmaIizar_ %MD58 "Salida_ .
“M_Escalar_ ouT — Salida *M_Normalizar_ ouT — Analogica
Entrada” — yaLUE Salida® — yaLUE
0.0 — pax 27648 — A

Tlustracion 20. Ingresados los datos de las variables y direccionamiento en los bloques
Normalizar y Escalar.

142



22. Programado los Segmentos en el Main, proceder a visualizar la tabla de variables

creadas y asignadas por direccionamiento a los contactos y bloques afiadidos. Para

ingresar a la tabla de variables sera de la siguiente manera: Arbol de proyecto >

PLC 1 > Variables PLC > Mostrar todas las variables. Como podemos observar

en la [lustracion 21.

Variables PLC
Maombre Tabla de varisbles Tipo de datos

@ Marcha | Tabla de \.rariabl...E'I Bool
2 < Indicador Marcha Tabla de variables e.. Bool
3 1| M _Mormalizar_Entrada Tabla de vanables e.. DWord
4 1| M _Escalar_Entrada Tabla de variables e.. Real
5 =1 | M _Maormalizar_Salida Tabla de variables e.. Real
& | Paro Tabla de variables e.. Bool
7 1 Salida Analogica Tabla de variables e.. Int
8 < Entrada Analogica Tabla de variables e.. Int
3 AQreqgar

Ilustracion 21. Tabla de variables del PLC.

D. RECURSOS UTILIZADOS
e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.
e Una lamina de Fuente de Alimentacion.
e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

e Una lamina de Mando y Senalizacion.
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #3

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Control de salida mediante el uso de contadores y comparadores”

145



. OBJETIVO GENERAL

e Conocer el funcionamiento de las funciones de contadores y comparadores.
. OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Implementar un programa con contadores y comparadores en TIA Portal.

e Realizar las conexiones en el modulo con la Iamina de mando y sefializacion.

. MARCO PROCEDIMENTAL

. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1

. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracién 1.

—#X

Ultimes proyectos ublizados
Aoy

<
[ Activar comprobecion de integridad biésica

xaminar

Tlustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.
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3. Hacer clic en Crear proyecto, por la cual se llenard los campos Nombre de
proyecto, ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se

observa en la Ilustracion 2.

Crear proyectn

Hombee progecia: | Simulicion de 2 cemabraz
fita: [Crerirelg) Deskopraciica: Fraracad

@ Crear pros Vet (V153 [=

Autoe: |Ramon Lope: -Enck Ace]

@ Migrar proyorto

Comentaria |Simulicion de des somifesos con § salitas s icae giales viliande un <omrocor 571500y Smulari an ua HI

[ ce |

Iustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.

4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar

El proy ion de 2 " se ha abierto i el siguiente paso:
I
4 Configurar un
N} dispositive

L% Escribir programa PLC

Configurar
[ K Tour Raa objetos tecnoldgicos
@ Primeros pasos Parametrizar el

LS accionamiento

Configurar una imagen
HMI

Abrir |a vista del
proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la [lustracion 4, donde se

seguira los siguientes pasos:
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e Seleccionar el controlador que se requiera. Hacer un clic en PLC > SIMATIC

S7-1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3ANO01 -0ABO.

Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e C(lic en Agregar.

Controladares
»omiistam

» [ CRUISTIC-TRN
» [ cmisizc-1 oM
» [ CAUISIZ-T AN

» [ cAu1517-3 PRiDP
» [ ORI 1518-4 PRIDR

+ [ £Au15715-3 PNIDP DOR

Agregar
Woerioro dal dispositvo;
[E]
@ Controfadnres || Dispositve: e
» [ SIMATIC 57-1200
- '_. SIMATIC 571500
~ ey

» [ CPUISIS-2 PN Retérencia:
Hl =g CAI1516.3 PRDP —
I 6657 516 3ANDC-DABD
[T J6ES7 516 3AND1-0AR Discripeion; &

CPUTETG-3 FNIDR

P4 can dizplny. memaris de mrabiojo 1 A8
para codige ¢ 5 ME par datos. tismpa de
eperanilin con bz de 10 ns; conceprg di

preEecidn de 4 nivedes, funciones

Sistemas PC » [l CPU 15184 PRIDP MFP tecnclagicas: Matan Lontral, regulscicn,
I b coateje y medicion. tracing; 1 * interaz:
* W CRIETIEA PN ceatmladorPROFINETIE), saparts RTIRT,
» [ CPUTSTIF-1 PN Fedicnmance Upgrade FROFHETVS 3,2
4 » L@ O 1915F-2 P ks, Ldevice, AR, MEFD. pratacale de
= o SR traispiete TORIF, decure Dpen Lier
A slei st Commuricabion, comunicacién 57, serdoe
Ay 2 » Lig CPUTS17F-2 PNIDP el cliente OME, OPC LA servidor DA
FROOramE [ CPU 1516F-4 PHIDP clients B4, méadns, e=pacificacian
I v Funpll\iun.mndl:i:ﬁ:mm.mzl —
XIRC 1B SR ODK, interT conteaar PRGENET 10, saparts i,
L] '] AU 15718F-4 PRIDP MFF Idevice, pratocale de tran: parte TR,
» [l CPU 1S 11T-1 P secure Open User Communication,
l‘! iy cemunicacion 57, servider web, cliznte DHE,
» L@ CAUTET5T-2 PN OPC LA: servidar DA, cliente DA, métedes,
RS - ¥ TETEFLE T T S— especEcacitn companion: ruting. 3 ¥ =
] L [3] interhz- magstm PAOSSUS DF, comunication | )
® Avuida o] Aty s vt e disprsitivs ihmmray

Tlustracion 4. Seleccionamos el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,

como se muestra en la Ilustracion 5.

Edcion Ver Imemst Grire Dpcioner Hem Verns Ayt

Totally Integrated Automation

- A CRI 15164 PR !
I confiuracion de dispasitives o 1 ¥ % s e
[ a—— 5 '

» i Software unis

+ g Bloques ce pogama

» 3 Otjeos ecnolgees

» G Fusies exemas

@ Variables PLC

» L Tipos e datos LG

¥ 5 Tabia do cbrarationsy ezado pernerts

» Ta) gackups oriine.

» e

» @ Comunicadén OFC LA

* i Datos e proy de dpasita
et el

.
» 55 Dispos tivas no sgupados
+ B Confguracon cesequrdad
» i Dates comunes
+: 5] Configuracian del documenty
» (@ diomas yrecursas

» b,
weer.,

» [ Mesulos de comumicacién
» [ Mk iserclisices
» i Médios de sz

Ilustracion 5. Vista del dispositivo.
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6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catalogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:

e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

- e Totally Integrated Aultomation
= [0 e FORTAL

Dlsposltivos [ vista 1opologica [sh Vista de wdes [[ Vista de dispostivos | | Opclanes

r‘: 4| vista general de dis

]

Wbdule
* 7 Smuacone 2 semalorcs bl
W Agegardspositen
Dispositivos y rdas by e MFimo e | <Todoss
* @ACT[CTSIBEENDE & - Vi |
[ m— i T H
i ¥ MEC |
w0 B = 7 g0l E
Oi3de. L 1
Perfil soporte_0 » (D11 6x29VDC B2 J:
e
I IDC SAC B4
el pees
~LapIRnDCE |
i lces7 52115000980 A4
» DI 1641V K 2
» 062300 B i
»igoo |
+ L 0100
. |

&
il Dates comunes
+ (2] Confquracin el éocumento
» 9 iomasyecuros
¥l fecescs o
(g Lactoy oo trermsimenads S8

Tustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.

5 3 H commpor 2 K

Bispositivos |

perfil saporte_0

R I L T T |

RS L]

3 - 5] [0 Bl o @ (<] il
A propiedades | informacion 4 |4 Dlagnostica |
| compllar |
Tl
o Duespein i e

> Vista detallada > nfomacion

Tlustracién 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.

Totatly Integrated Automation
i PORTAL

& Visla lopolbgica | Vivka de redes 11 Visla de disposiivos | Cpeianes
=5 =]

= 3 Conirol N OFF consety Reser
W Agregar capasiiie

& Dsposifuor y edes CIE
» 1 PLC_1 [CPU 15163 PRIDP e
» & Disposiivos no agrupacos var
+ 58 Confipuracon e seguicad vacu
» % 3t camrec Vol
» 5 Corfguracion el documants Perfilsoporte_0 N viang
8 Womas y o »7@omg
» i Acresoscrie il van
» 9 Lectorde treasimemaia UsB i van
+ Al

» 2 Moclon g comuricacian
» 78 Micios ecnocgiecs
b M g s

ST EE] s o b B |

%
W
I
[ —— 5] e H v @
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Tlustracion 8. CPU con modulo de entrada analdgica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.
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7. Agregados los mddulos digitales y analogicas, asignan el direccionamiento IP al
PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-

1500 CPU1516 3PN/DP.
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8. Para ello, hacer doble clic al PLC 1 por lo cual se tendra acceso a la Interfaz

PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

] ‘ﬁ', Propiedades ”"A.‘. Informacion i) || 2 Diagnéstico
J General ” Variables 10 ‘ Constantes de sistema ” Textos |
» General E_ [ Agregar subred |
>
» Interfaz PROFINET [x2] Protocolo IP

b Interfaz DF [X3]
Arrangue
Ciclo
Carga de comunicacian
Marcas de sistema y de ciclo
SIMATIC Memory Card

» Diagnostico del sistema
Avisos de PLC

» Servidor web
=

s

() Ajustar direccién IF en el proyecto

Direccian IP: | 1

[ utilizar router

(") Permitir ajustar la direccién IP directamente en el dispasitive

Direccian ro

Tlustracion 10. Asignacion de direccionamiento IP al PLC 1.

9. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 11.

CiMlsarsiralq 1 WOnelrive - Univarsidsd Palitecnica Salasianaill P es sWractizas FinalesiPractical Lantml ON OFF can Sat y ResatiCantrol ON OFF con Set y Reset

1§ Siemans

fogects Edicion Yer

Dlspositivos |

7 Control ON OFF con Sety Reset
W Agregardispasitiva
h Dispositivas y redes
- @ MLC_1 [CPU 15163 PNIDR
racion de dspositivas

' Bloques de programa
W Agragar ruevo biogue
& Mairi [081]

» "3 Objetos tecnologicos

g Fuentes eqemas

b [l Vanables ALC

+ Z&1 Tipos de datos ALC

observaciin y forzatho permanent

5
» 5 Comurizacion OPC LA
+ [ Datos de prowy de dispositiva

34 Informacian del programa

¢ Supenvisiones y avisos del FLC

de texins de aviso PLC
s Iocles

¥ ' Dispositives no sgrupados

b g Configuraciin da sequridad

+ 1 Dates comunes

+ %) Confiquracion oel docmenio

v [ wiomas y recursas
¥ i Accesas oaline
+ (19 Lector de tarjetasimemaria USE

Insartar  Onfire  Opciones  Hemamiantas  Ventana  Ayuda
H %] uemerproyerto 3 Mo f2 L X Bz c=: 5 MG B G W teedlecerconexiananiine @¥ eshecs conei

e i S e

Control ONOFF con Sety Reset » PLC 1[CPU 1516-3 PNIDP] ¢ Bloques de programa » Main [DB1]

i L ESEEBeGe G HE AR LS Gl AT W
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namare Tipa o= datas Valer prader Comemisic
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Ak - e 4

¥ Titulo dal blogue:

*  Segmentot:

Iustracién 11. Bloque principal o Main para inicio de programacion.

10. Antes de empezar con la programacion, se necesita reconocer el bloque de

contactos KOP principales que les ayudaran con la programacion en los segmentos,

dentro de este bloque se tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones,

como se puede observar en la [lustracion 12.
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- i = —_

Iustracion 12. Bloque de contactos principales.

11. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar nuestra practica
(Titulo del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento
programada para un mejor entendimiento.

12. En el “Titulo del bloque” asignan el detalle general de la programacion a realizar,
en este caso “Declaracion de variables para entradas y salidas para un control
on/off de salidas digitales utilizando set/reset.” y el nombre del “Segmento 17, se
denominara “Control ON/OFF”, bajo el comentario de “Encendido y Apagado de

una Salida Digital”, como se observa en la [lustracion 13.

¥ Titulo del blogue: Declaracion de variables para entradas ysalidas para un control onioff de salidas digitales utilizando setire .

¥  Segmento 1: Control ONIOFF

Encendide y Apagado de una Salida Digital.

Iustracion 13. Asignacion de nombres al bloque y Segmento 1 del Main.

13. En el Segmento 1, inician agregando en la primera rama un contacto abierto y una
bobina tipo SET, y en la segunda rama se agrega un contacto abierto y una bobina

tipo RESET, como se muestra en la [lustracion 14.

¥ §.4 Segmento 1: Control ONIOFF

Encendido y Apagado de una Salida Digital.

[

Ilustracion 14. Programacion del Segmento 1 del PLC.
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14. En el Segmento 1, agregados los contactos proceden a declarar las variables
asignando los nombres y direccion respectivos.

15. En la primera rama al contacto abierto le asignan la variable “10.0” con su nombre
“S1 (Marcha)” y a la bobina “Q0.0” con su nombre “H1 (Luz Piloto)”, como se
muestra en la Ilustracion 15.

16. En la segunda rama al contacto abierto se asigna la variable “I0.1” con su nombre
“P.E (Paro de Emergencia)” y a la bobina “Q0.0” con su nombre “H1 (Luz

Piloto)”, como se muestra en la [lustracion 15.

¥  Segmento 1: Control ONIOFF

Encendido y Apagado de una Salida Digital.

W00 %00 0

*%1 (Marcha)"® "H1 (Luz Piloto)”
| {5 —
W01

"P.E (Paro
de Emergencia} 0.0
z "H1 iLuz Filota)"

| {R)

Tlustracién 15. Asignacion de nombres y direccion a variables de los contactos del Segmento 1.

17. En el segmento 2, se nombrard como “Normalizado y Escalado de una Entrada
Analdgica”, por ello se agrega un contacto abierto “Q0.0”, seguido de un bloque
“NORM_X"y “SCALE_X”. Para agregar estos elementos se dirigen a la tabla de
Instrucciones > Instrucciones basicas > Conversion, como se muestra en la

Ilustracion 16.

153



e
R

2 @ nitial Gell
3 @@= Remanence

Bool
Bool

1ipu ue uBws.

Vo prewe.

Lo ] v Instrucciones basicas

Nombre Descripcién

Initial call of this 08
=True, ifremanent data are available

» [ General

[<]

» i Operacicnes logicas con..

HF Ak =0 {77 =

» £3Segmento 2: Normalizado y Escalado de una Entrada Analégica
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» 5 Trensferencia
~ B Conversion

& comvert

& rounp

& e

SCALE_X Convertir valor|
M0 m Redondearn

Redondear u
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Truncara en...
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Tlustracién 16. Ingreso de bloques para lectura de entradas analdgicas.

18. Antes de configurar los convertidores, se debe habilitar la Entrada Analdgica

“IW4”. Para ello los siguientes pasos son: Ubicarse en el Arbol del Proyecto >

Dispositivos y Redes > Visualizaran el PLC 1y sus modulos digitales/analdgicos

> Clic en el médulo Al 8xU/I/RTD/TC ST > En la parte inferior en la pestafia

General, ingresar “Entradas 0 — 7” > Clic en “Direcciones E/S”, que se mostrara

de lado derecho las Direcciones de entrada, donde se escribira la Direccion Inicial,

asignando automaticamente en rango de direcciones hasta Direccion Final

permitida, en nuestra caso utilizaremos la direccion “IW4”, como se muestra en la

[lustracion 17.

Q; Propiedades

JGeneraI || Variables 10 || Constantes de sistema || Textos |

b Pararnetros del module
- e
General
b Vista general de confi...
+ Entradas
Canal 0
Canal1
Canal 2
Canzl 3

]

4

Direcciones ES

Direcciones de entrada

Direccion inicial: !4 |

Direccian final: |19 |

Blogue de organizacion: ! {Actualizacién automatica)

Hustracion 17. Habilitar el direccionamiento de la entrada analogica IW4.

19. Como se observa en la Ilustracion 18, ya ingresados los bloques, configuran

NORM Xy SCALE X de la siguiente manera:
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NORM_X

Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en
los simbolos “???” y seleccionan “Int” y de lado derecho “Real”.

MIN: 0

VALUE: Ingresen la “Entrada Analdgica (IW4)”, pero también podran trabajar
con otras variables dependiendo de cual se habilite en el modulo.

MAX: 27648

OUT: Ingresen la marca “M_Normalizar Entrada (MD50)”, como dato de
memoria interna del PLC que ayuda al escalamiento de la entrada analogica.

SCALE_X

Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en
los simbolos “???” y seleccionan “Real” y de lado derecho “Real”.

MIN: 0

VALUE: Ingresar la marca OUT “MD50”.

MAX: 10

OUT: Ingresar la marca “M_Escalar Entrada (MD54)”, como dato de memoria
interna del PLC que ayuda al escalamiento de la entrada analdgica entre los
valores de 0 a 10.

Segmento 2: MNormalizade yEscalade de una Entrada Analogica

%00 .0

*Indicador NORM_X SCALE X
harcha® Int to Real Resl to Real
{ | EN EN
0 0.0
b WID50 g WMD54
Y "IM_Normalizar_ YD50 *M_Escalar_
“Entrada out — Entrada *M_Normalizar_ ouT — Entrada
Analogica” — yALUE Entrada” — yALUE
27648 — MAX 0.0 — Max

Tlustracion 18. Ingresados los datos de las variables y direccionamiento en los bloques
Normalizar y Escalar.
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20. En el segmento 3, se nombrard como “Normalizado y Escalado de una Salida

21.

Analbgica”, por ello se agrega un contacto abierto “Q0.0”, seguido de un bloque

“NORM_X"y “SCALE_X”. Para agregar estos elementos se dirigen a la tabla de

Instrucciones > Instrucciones basicas > Conversion, como se observa en la

[lustracion 19.

> Q Segmento 3: Normalizado yEscalado de una Salida Analégica

%000
*Indicadar NORM_X SCALE X
Marcha® 77 to 7 77 to 77
—] ————n— = EN— EN
T MIN QU — <777 ITEe —— MIN outT
VALUE 777 — YALUE

WAX TTT — MAX

Iustracién 19. Ingreso de bloques para lectura de salidas analogicas.

Como se observa en la Ilustracion 20, ingresados los bloques configuran

NORM_X 'y SCALE X de la siguiente manera:

NORM_X

Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en
los simbolos “???” y seleccionamos “Real” y de lado derecho “Real”.

MIN: 0

VALUE: Ingresar la “M_Escalar Entrada (MD54)”.

MAX: 10

OUT: Ingresar la marca “M_Normalizar Salida (MD58)”, como dato de

memoria interna del PLC que ayuda al escalamiento de la salida analdgica.
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SCALE_X

e Establecer el tipo de datos a convertir, de lado izquierdo del bloque, dar clic en
los simbolos “???” y seleccionar “Real” y de lado derecho “Int”.

e MIN: 0

e VALUE: Ingresar la marca OUT anterior “MD58”.

e MAX: 27648

e OUT: Ingresar la variable “Salida Analogica (QW4)”.

¥  Segmento 3: Normalizado yEscalade de una Salida Analagica

W30 .0
“Indicador NORM_X SCALE X
Marcha® Real to Real Real to Int
{ | EN EN
TR YMD5E Bl “ow
D54 Lh&__Nn[rr‘-ahzar_ wWAD58 "Sahda_ :
“I_Escalar_ out — Salida "M_Normalizar_ ouT — Analogica
Entrada” — yaLUE Selida” — yALUE
0.0 — max 27648 — MAX

Tustracion 20. Ingresados los datos de las variables y direccionamiento en los bloques
Normalizar y Escalar.

22.En el Segmento 3, nombran como “Control de salida mediante el uso de
comparadores”, realizando la comparacion de valores de voltaje entre 0 y 10 para
el encendido de distintas luces piloto de acuerdo al rango respectivo.

23. La programacion para este segmento se realizara de la siguiente manera:

- Rama 1: Se ubica un contacto abierto “Q0.0” como entrada de alimentacion
en el bloque de comparadores, seguido de un comparador “CMP >, que
significa Compara Greater Than, consulta si el primer valor de comparacion es
mayor que el segundo. A este comparador Mayor que, le asignan como variable
la marca “MD44”, con ¢l nombre “Entrada Anal. Escal.”, ademas con un
simbolo “???” para asignar el tipo de datos que se requiere comparar, en este

caso “DInt”, en la parte inferior ubican la constante que se va a comparar, en
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el caso nimero “2”, finalmente ubicar la bobina “Q0.1” nombrada como “H2
(Luz Piloto)”, como se muestra en la ilustracion 21.

Rama 2: A razon de cascada, seguido de un comparador “CMP >, que
significa Compara Greater Than, consulta si el primer valor de comparacion es
mayor que el segundo. A este comparador Mayor que, le asignan como variable
la marca “MD44”, con el nombre “Entrada Anal. Escal.”, ademas con un
simbolo “???” para asignar el tipo de datos que se requiere comparar, en este
caso “DInt”, en la parte inferior ubican la constante que se va a comparar, en
nuestro caso el nimero “4”, finalmente ubicar la bobina “Q0.2” nombrada
como “H3 (Luz Piloto)”, como se muestra en la ilustracion 21.

Rama 3: A razon de cascada seguido de un comparador “CMP >, que
significa Compara Greater Than, consulta si el primer valor de comparacion es
mayor que el segundo. A este comparador Mayor que, se le asigné como
variable la marca “MD44”, con el nombre “Entrada Anal. Escal.”, ademas con
un simbolo “???” para asignarle el tipo de datos que se requiere comparar, en
este caso “DInt”, en la parte inferior ubicamos la constante que se va a
comparar, en nuestro caso el nimero “6”, finalmente ubicar la bobina “Q0.3”
nombrada como “H4 (Luz Piloto)”, como se muestra en la ilustracion 21.
Rama 4: Finalmente, a razon de cascada seguido de un comparador “CMP >,
que significa Compara Greater Than, consulta si el primer valor de
comparacion es mayor que el segundo. A este comparador Mayor que, asignar
como variable la marca “MD44”, con ¢l nombre “Entrada Anal. Escal.”,
ademas con un simbolo “???” para asignar el tipo de datos que se requiere
comparar, en este caso “DInt”, en la parte inferior ubican la constante que se

va a comparar, en este caso el nimero “8”, finalmente ubicar la bobina “Q0.4”
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nombrada como “HS5 (Luz Piloto)”, como se muestra en la ilustracion 21.

ak ik == o -t v ‘ Instrucciones basicas
Nombre Descripcidn
[aly 1
¥  Segmento 3: Control de salida mediante el uso de comparadares. 21 b [] Generel
- ¥ [ii] Operaciones lagicas con..
w Comparacion de valores de voltaje entre 0y 10 para el encendida de VBl i aadirs
distintas luces piloto de acuerdo &l ranga respective. ol Temp i
b \+1| Contadores
[ Comparacion
LMDH
%000 w001 Igual
HI (Luz pil o "H2 (Luz pildd’ Diferente
I E
f [l { Mayor o igual
Menar o iqual
L Mayor
Menor
%00 Al IN_Range Valor dentro del rango
H3 (Luz il -
; HI| CUT Range Valor fuers del rango
Comprobar validez
= Comprobarinvalidez
» [ Variant
b [£] Funciones matematicas
Q0
“H4 Lz il 3 rﬁ Transferencia
{ — » B Conversion
| » & Control de! programa
» (=2 Operaciones lagicas con..
} rﬂ Desplazamiento y rotaciar
L0 ¥ g Legacy
“HS {uzpildi’
_{Di.ml { —

Tlustracion 21. Uso de comparadores para el encendido de luces piloto en secuencia
con entrada analogica.

24, Segmento 4, uso de un contador ascendente “CTU” para el incremento de la salida

en CV, como se observa en la Ilustracion 22.

* Segmento 4: Contador Ascendente

Lomenianro
WDB1
"IEC_Counter_
0 _DE"
%o 2 cu 000 .5
*Tag_3" Dint *H1 (Luz pilota)” "Tag_ 2"
| | cu Q | { )
o
0 1
"P.E (Paro
de Emergencia)
T—nR
D44
"Entrada Anal.
Escal.” Py

Ilustracion 22. Contador Ascendente CTU.
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25. En la Ilustracion 23, se mostrara la Tabla de variables del PLC.

Ilustracion 23. Tabla de variables del PLC.

D. RECURSOS UTLIZADOS
e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.
e Una lamina de Fuente de Alimentacion.
e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

e Una lamina de Mando y Senalizacion.
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1 @l| 51 (Marcha) | Tabla de Uariabl...B Bool .E %I0.0 E]
2 < H1 (Luz piloto) Tabla de variables e.. Bool %000
3 < P.E (Parc de Emergencia) Tabla de variables e.. Bool %10.1
4 4  Entrads Analdgica Tabla de variables e Word %IV
& < Entrada Anal. Morm. Tabla de variables e.. Real %MD40
& < Entrada Anal. Escal. Tabla de variables e. DWord %MD44
7 < H2 (Luz piloto} Tabla de variables e.. Bool %Q0.1
8 T H3 (Luz piloto} Tabla de variables e.. Bool %002
9 < H4 (Luz piloto) Tabla de variables e.. Bocl %003
0 < H5 (Luz piloto) Tabla de variables e.. Bool %004
1 |4 Tag.l Tabla de variables e Bool %MD.0
12 <3 Tag_2 Tabla de variables e.. Bool %005
13 4 Teg3 Tabla de variables e Bool %I0.2
14 Agregar

ACces..

NEINENENNRENEEE

Escrib...
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #4

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Simulacién de dos semaforos con 6 salidas fisicas digitales utilizando un
controlador S7-1500.”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer el funcionamiento de una Interfaz HMI para el encendido de dos
semaforos.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Implementar un programa para la creacion de una Interfaz utilizando
temporizadores y comparadores.
e Realizar las conexiones en las [aminas correspondientes, tanto fuerza y control.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1.

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

Totally Integrated Automation

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu

i
I Aciar compeotacinde niegrided isia

mmmmmmm

Ilustracion 1. Pantalla inicio TIA Portal V15.1.
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3. Hacer clic en Crear proyecto, por la cual se llenard los campos Nombre de
proyecto, ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se

observa en la Ilustracion 2.

Crear proyecto

Namiee projecin; |Simulecion de 2
Auta | Cserselg 10es krop Procticas i cicad

Versibe: (V153 [~

ek Raron Loges - ek cd

Comentario. |5 mulacion de des semaforos can 6 7alioas s cas sigitaet iz nde un conesscor 571500 y 5 mularo e LA A

[l |

Iustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.

4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar

El proyecto: "Si ion de 2 se ha abierto i el siguiente paso:
s
y  Configurarun
Ry dispositive

N#  Escribirprograma PLC

Caonfigurar
objetos tecnologices:

Parametrizar el
RE. accionamiento

Configurar una imagen
HMI

Abrir la vista del
proyecia

Tlustracién 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la [lustracion 4, donde se

seguiran los siguientes pasos:
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S7-1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3ANO1

Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e Clic en Agregar.

Seleccionar el controlador que se requiera. Hacer un clic en PLC > SIMATIC

-0ABO.

Agiegar dispo
L Normizr dal dispasitvo:
PLC T

B Agregar disp

M Conimladomes

» [ SIMATIC 57-1200

= g SIMATIC 571500

= @R

v mCRIIST1 I
s[@cruIsnc-Im
» [ CRUIS1ZE-T PN
» [ CRUTETS-T PN
» [ CPUISIS-2 PN

l w L CFUTA16-3 PNDP

Controladores

» [ CRUI517-3 PRIDP
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Tlustracién 4. Seleccionar el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,

como se muestra en la Ilustracion 5.
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Ilustracion 5. Vista del dispositivo.
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6. Agregado el dispositivo, proceden agregando los modulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catalogo de
hardware”, que se detallaran a continuacion:

e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.
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Tustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.
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Tustracion 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.
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Tlustracion 8. CPU con modulo de entrada analogica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.
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Tustracion 9. CPU con modulo de salida analdgica.
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7. Agregados los médulos digitales y analogicas, asignan el direccionamiento IP al

PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-

1500 CPU1516 3PN/DP.

8. Para ello, hacer doble clic al PLC 1 por lo cual se tendra acceso a la Interfaz

PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

|§', Propiedades H:i.'.lnformacién yuﬂ Diagnéstico

J General || Variables 10
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b General
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]

Ciclo
Carga de comunicacion
Marcas de sistema y de ciclo
SIMATIC Memaory Card
» Diagnostico del sistema
Avisos de PLC
D_‘ISeNidDrweb

[

‘ Constantes de sistema

[ Agregar subred |
Protocolo IP

(=) Ajustar direccion IP en el proyecto

[T utilizar router

Direecién rauter |

() Permitir ajustar la direccisn IP directamente en el dispositive

Iustracion 10. Asignacion de direccionamiento IP al PLC 1.

9. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 11.
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Iustracién 11. Bloque principal o Main para inicio de programacion.
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10. Antes de empezar con la programacion, se necesita reconocer el bloque de
contactos KOP principales que les ayudaran con la programacion en los segmentos,
dentro de este bloque se tendra pulsadores, contactos de salida y conexiones, como

se pueden observar en la Ilustracion 12.

S i = —_ T

Ilustracion 12. Bloque de contactos principales.

11. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar la practica (Titulo
del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento programada
para un mejor entendimiento.

12. En el “Titulo del bloque” asignan el detalle general de la programacion a realizar,
en este caso “Declaracion de variables para entradas y salidas para un control
on/off de salidas digitales utilizando set/reset.” y el nombre del “Segmento 17, se
denominara “Control ON/OFF”, bajo el comentario de “Encendido y Apagado de

una Salida Digital”, como se observa en la Ilustracion 13.

¥ Titulo del blogue: Declaracin de variables para entradas ysalidas para un control onloff de salidas digitales utilizando setire...

¥  Segmento 1: Control ON/OFF

Encendido y Apagado de una Salida Digital.

Iustracion 13. Asignacion de nombres al bloque y Segmento 1 del Main.

13. Segmento 1, programaran el encendido y apagado del sistema con el uso de un solo

pulsador.

e Enlarama 1, observaran un contacto con flanco de sefial positivo asociado a

la variable “10.0” y una marca “M0.2” en la parte inferior, este flanco positivo
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se llamara “ON/OFF”, seguido de la bobina “M0.0” nombrada como
“M_Encendido”, como se observa en la [lustracion 14.

e Enlarama 2, se observa un contacto abierto con la marca “M0.0”, seguido de
un contacto cerrado “Q0.0” para activar la bobina “Q0.0”, nombrada como
“Indicador Encendido”.

e FEn la rama 3, finalmente observaran un contacto cerrado “M0.0”, seguido de
un contacto abierto “Q0.0”, estos dos contactos se encuentran en paralelo con

los dos primeros contactos de la rama 2.
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“M_Pul_Enc” Fsr Flipflop de activaciénid...
s Flipficp de desactivaci
HI -7y Consultar flanco de sef.
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*M_Encendido® Encendido” & FRIG Detectar lanco de sefis.
—— » [®) Temporizadores
¥ [+1] Contadores
¥ [21 Comnaracifin

Ilustraciéon 14. Programacion en Segmento 1 del PLC.

14. En el Segmento 2, se encontraran con la programacion del TEMPORIZADOR,
para ello en la rama 1 se programara con un contacto abierto “I0.1” llamada
“Marcha”, seguido de un contacto cerrado “I0.2” llamada “Paro”, cuando se
requiera desactivar por emergencia el funcionamiento de nuestro sistema, seguido
se ubica un contacto abierto “Q0.0” nombrado como “Indicador Encendido”,
finalmente la bobina “Q0.1” como “Indicador de Marcha”, aperturando de igual
forma una segunda rama seguido de un contacto cerrado “M0.1”, activando a su
vez al temporizador “TON” a través de la variable “IN”, cual su funcion es

acumular el tiempo seteado en la variable “PT”, en este caso de tiempo “30s” para
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almacenarlos en una memoria “MD4” nombrada como “M_Temporizador”, para

a su vez encender por medio de la variable “Q” la bobina “M0.1” nombrada como

“M_Encendido_Temp”. Para terminar este segmento, el enclavamiento con el uso

de contacto abierto “Q0.1”” nombrada como “Indicador de Marcha” en paralelo con

el pulsador “Marcha” de la rama 1, como lo observamos en la Ilustracion 15.
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Iustracion 15. Temporizador TON en Segmento 2 programado en PLC.

15. En el Segmento 3, hacen uso de la marca de ciclo para el parpadeo del led amarillo

indicando el inicio del funcionamiento del semaforo, por lo cual asignaran el byte

“2” para el uso de la marca de ciclo “M2.7” a una frecuencia “Clock 0.5Hz”, por

lo que se mostrara la activacion de esta marca de ciclo a través de la [lustracion 16.

J General || Variables 1O || Constantes de sistema || Textos |
¥ General E_ Direccion del byte de marcas
= de ciclo (MBx): |2
b Interfaz PROFINET [X1]
b Interfaz PROFINET [X2] Reloj 10 Hz: | %M2.0 (Clock_10Hz)
b Interfaz DF [x3] 3 Reloj 5 Hz: | %M2.1 (Clock_5Hz)
Arranque " Reloj 2.5 Hz: | %M2.2 (Clock_2.5Hz)
Ciclo =
T I Reloj 2 Hz: | %M2.3 (Clock_2Hz)
Carga de comunicacion m
istemna y de ciclo :- Reloj 1.25 Hz: |%|".'Q.4 (Clock_1.25Hz)
SIMATIC Memary Card Reloj T Hz: | %M2.5 (Clack_1Hz)
b Di pstico del sistem :
mhosheadeisihtema Reloj 0.625 Hz: | %M2.6 (Clock_0.625Hz}
Avizos de PLC |
A | Relnj 0.5 Hz: |%M2.7 (Clock_0.5Hz)
£l 1 [NES

Tlustracién 16. Activacion del Byte 2 en Marcas de Ciclo del PLC 1.
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16. Segmento 3, programaran el “MODO ESPERA DE SEMAFOROS”. Por ello,
iniciaran con el contacto abierto “Q0.0”, seguido del contacto cerrado “Q0.17,
usando lo mencionado anteriormente la marca de ciclo “M2.7” para el encendido
simultaneo del led amarillo en las bobinas “M1.1”y “M1.4”, como se muestra en

la [lustracion 17.

¥  Segmento 3: MODD ESPERA DE SEMAFOROS

0.0 001
“Indicador “Indicador de W27 W1
Encendido” Marcha® "Clock_0.5Hz" *s1_Amarille®
{ | 1/ 1/ { )
W14
"52_Amarillo®

I 1
L}

Tlustracion 17. Uso de marca de ciclo para inicio de encendido con led amarillo del
semaforo 1y 2.

17. En el Segmento 4, nombrada como “SECUENCIA DE SEMAFOROS” debido a
que la programacion es bastante extensa para describir por secciones (Semaforo 1
y Semaforo 2) y a su vez con su respectiva ilustracion para un mejor entendimiento.
18. Segmento 4, la seccion 1 encontraran el encendido del Semaforo 1, con el uso de
comparadores con tipo de datos “Time” para fijar rango de tiempo establecidos
para la secuencia de encendidos de los leds Rojo, Amarillo y Verde del Semaforo

1, como se muestra en la Ilustracion 18.
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¥  Segmento 4:

SECUENCIA DE SEMAFOROS

Q0.0 oy oy
*Indicador . "‘MD_4 S "‘MD_4 o %10
Encendido" M _Temporizador M_Temporizador *Q_51_Rojo"
] 1 | = | | = | {
LT | Time | | Time | S
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D4 D4 %011
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I = | | = | { }
| Time | | Time | LI
T#28: T#30s
a1
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] |
1T
'\:Mth '\:Mth %012
*M_Temporizador®™ “M_Temporizador® *Q.51_Verde®
| = | | = | T Y
LI

| Time | | Time |

T# 165 T#28s

Ilustracion 18. Secuencia 1 — Programacion para encendido de Semaforo 1.

19. Segmento 4, la seccion 2 encontraran el encendido del Seméaforo 2, con el uso de

comparadores con tipo de datos “Time” para fijar rango de tiempo establecidos

para la secuencia de encendidos de los leds Rojo, Amarillo y Verde del Seméaforo

2, como se muestra en la Ilustracion 19.

WD WD w13
"M _Ternporizador®  “M_Temporizador” "Q_52_Rojo”
| = | | =] {
| Time | | Time | v
T#165 T#30:
M Da Dg %014
"M_Temporizador®  "M_Temporizador” "Q_s2_Amarilla”
= | | = | I\
Time | | Time | L
T#12s T#15s
W14
*52_Amarillo®
] |
1T
WD WDa W15
"M_Tempaorizador®  "M_Tempaorizador” "G 52 ‘v':ErdE'.
Lis | | < | S
| Time | | Time | » 2F
#1s T#12s

Tustracion 19. Secuencia 2 — Programacion para encendido de Seméaforo 2.



20. En la Ilustracion 20, se muestra la tabla de variables utilizadas en la programacion

de los Segmentos detallados anteriormente.

o G

— | b e =i o

1]
1

12

13
15
16
17
18
12
20
21
22
23
24
25
26

Variables PLC

Mombre

Tabla de variables

Marcha

Indicador Encendido
Fara

51_Amarillo
s2_Amarille
M_Encendido_Temp
M_Tempaorizador
Clock_Byte
Clock_10Hz
Clock_5Hz
Clock_2.5Hz

Clock _2Hz
Clock_1.25Hz
Clock_1Hz

Clock 0.625Hz
Clock_05Hz
ONIOFF

Indicadar de Marcha
I _Encendido

M Pul_Enc
0_51_Rojo
Q_51_Amarillo
Q_S1_Verde
Q_52_Rojo

Q.52 Amarillo
Q_S2 Verde

bodbbdbatdbbiabdbbbbbatdts

Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
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Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
Tabla de variables e..
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Tabla de variables e..
Tabla de variables e..

| Tabla de variabl...[>| Bool

=

Tipo de datos Direccidn
Fl0.1

Bool %00.0
Bool %l0.2
Boal Wt 1
Bool W14
Bool %01
Time %MD4
Byte %MEZ
Bool %20
Bool 2.1
Bool M2 2
Boal W23
Bool W24
Bool Tehi2.5
Boaol %26
Bool %BN2.7
Bool %I0.0
Bool %Q0.1
Bool %MO.0
Bool 0.2
Eool %QT1.0
Bool %Q1.1
Bool %012
Bool %0Q1.3
Bool ®QT.4
Eool %01.5

Ilustracion 20. Tabla de Variables del PLC.

21. Como se muestra en la Ilustracion 21, se agregara un nuevo dispositivo llamado

HMI (Interfaz Hombre - Maquina), que ayudara a visualizar y operar el sistema de

mejor forma y entendimiento, a través de una interfaz sencilla y amigable de

entender.
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Ilustracion 21. Agregar dispositivo HMI.



22. Como se muestra en la Ilustracion 22, dar clic en Arbol de proyecto > HMI 1 >
Imégenes > Imagen raiz y configura la pantalla.

s (el [

|« Simulacion de 7 semaforos b PLE_T [CRU 1563 IyDE] - e —

i i vista de redes [¥ vista de dispositvos ||
2 [ [ o sissmeon o) ot 2 (4] @ I
| &
r

b Dspasiis y edes g
~ @A (15163 PIDRY

BY Configuracien g speitives.

W iy dagotiten

i vista general de dis
2 WL e

» ' D positivr oo agrigada
» B Corfquracion ce sequidad

General | Relerendas cruzades | Compilar
N Errrrera—"c

[Daerpeien

Hustracién 22. Creacion de la imagen raiz del HMI.
23.

23.

Creada la imagen raiz, eliminen el mensaje de bienvenida: “Bienvenido a HMI 1
(KTP700 Basic + PN)!” del centro de pantalla, como se muestra en la Ilustracion

SIEMENS

ol de obsenacony frzadh permanerte
e

SIMATIC HMI

w
' Daias Ge proey de cispositve.
) ol proger

L s e ey grtiens
e

~ Controles.
racién de susios

[General ] neierencas cnuzadas | Compitar

(D Errrrrr—)

s

=i Canpetas de grafiess de WinC
4 Carpetas de grafieos propias
4 Propiedades | %informacion & | % Diagndstico

e

[Fston Adverten. e

Tlustracion 23. Imagen raiz creada.
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24. Proceden a configurar la interfaz del HMI, agregando las imagenes de dos
semaforos que representaran Semaforo 1 y Semaforo 2, como pueden visualizar
estos semaforos presentan color e imagenes fijas, por lo que se requiere editar para
establecer dos semaforos inicialmente apagados, tal como en la Ilustracion 24 y

25.

SIEMENS SIMATIC HMI

i

Nombre: Wisor de graficos_1 Nivel ©

Tlustracion 24. Semaforos insertados en la imagen raiz.

SIEMENS SIMATIC HMI

MNombre: Visor de graficos_7 Mivel: &

Iustracién 25. Edicion de Semaforos insertados en la imagen raiz.
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25. Luego de editar los semaforos 1 y 2, proceden a colocar las variables
correspondientes a cada elemento de la imagen, dando clic derecho en el elemento
a configurar y dar clic en “Propiedades”. Primero configuraran las luces de los
seméforos siendo el de la izquierda el “SEMAFORO 1” y el de la derecha
“SEMAFORO 2”. Al posicionarse sobre el elemento nos mostrara las propiedades
que se pueden insertar, en este caso Animaciones > Visualizacién > Apariencia
como se muestra en la Ilustracion 26. En el menu deben seleccionar la variable
correspondiente a cada luz que seran agregadas desde el PLC y dan clic en la tabla
inferior donde se puede modificar la apariencia que tendra cada luz cuando este

apagada o encendida con el rango 0 y 1 respectivamente, como se muestra en la

[lustracion 26.

SO N . Totally Integiated Autamation
% i Guardarprapects S O:e: DOGEG S dp I x| | & ORTAL
Dispositivos. Opciones |ﬁ“
5 EES A FIB I USK:iE: As st St —3 Bt Belile s Flarld [P E=R=lH
=~ [ovjetos vasic... £
3 Senlacion sematores - el
W Agegardnpasitie I S @l
Diposiivesy redes
=@ 1 I 15163 PP s A
[ i
o [ Hementos
nc RSl |
= B
— =
2 B o e G (7T O
|4 Propiedades [* informacion % Diagnostico | = E ' v
Propiedades | Animadones | Eventos | Texws el el
= (%)
Aparkencia d
vt gerera) e
Nambre; o, =
Deszin: [ Graficas B
e 2
» gcapetasde s |
- < Carporas do . [ 1]
e | R
+ I Mddos lcaies i H
- 6 LY X7700 Basic ] . 1§
i Vsl 0 ! oEm B
- T e vari
<] i
[ osaarmde
s e
Ql u [

e e T e e e e T
Ilustracién 26. Configuracion de cada elemento de los Semaforos 1y 2.
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26. Configurado todos los elementos en la Imagen Raiz, proceden a compilar el PLC
y el HMI para simular el funcionamiento de la practica, como se muestra en la

[lustracion 27.

SIEMENS SIMATIC HMI

SIEMENS PRACTICA 4: SIMULACION DE DOS SEMAFOROS CON 6 SALTDAS FISICAS DIGITAL
UTILIZANDO UN CONTROLADOR §7-1500 Y SIMULARLO EN UN HML

PRACTICA 4: SIMULACION DE DOS St
ILIZANDO UN CONTROLADOR 57-

Ilustracion 27. Simulacion del encendido del HMI.

D. RECURSOS UTILIZADOS
e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.
e Una lamina de Fuente de Alimentacion.
e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.
e Una lamina de Mando y Sefalizacion.

e Una ladmina de HMI.
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E. ANEXOS
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #5

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Control secuencial de un motor a través de un variador de frecuencia.”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer el funcionamiento del posicionamiento de una entrada analogica para
el seteo de velocidades parciales de un motor.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Implementar una Interfaz HMI para la operacion y visualizacion del sistema.
e Realizar las conexiones en las [aminas correspondientes, tanto fuerza y control.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1.

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

eyecto

7 Activar comprobacin de nteqridad basica

Examinar

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Sedaclic en Crear proyecto, por la cual se llenara los campos Nombre de proyecto,
ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se observa en la

[lustracion 2.

Crear proyectn

Homiee proyect

i3

Iustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.
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4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar

El proyecta: "Simulacion de 2 semaforos” se ha abierto i el sigui paso:
b
[ Configurar un
I dispositiva
LS Eseribir programa PLC

Canfigurar
objetos tecnolégicos

W Primeros pasos Parametrizar el
W5 accionamiento

I | Configurar una imagen
HMI

Abrir la vista del
proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracion 4, donde
seguiran los siguientes pasos:
e Seleccionar el controlador que se requiera. Dar un clic en PLC > SIMATIC S7-
1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3AN01 -0ABO.
Tomen en cuenta la version “V2.6”, como se observa en la Ilustracion 4.

e Clic en Agregar.
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Agregar dispositive

M Moo dol dispasitvo:
@ Agregar disposit red J
M Conireladones _: Dispasitvo: =)
m » [ SIMATIC 57-
s vmomiisiam
G e
- » [ CPUISTIC-T PN ; -
f » [ C71 154201 B8 CPUTETG-3 FNIDP
D » [ECAUTISIZ- TN -
» (@ CAUTSTS-2 P =R tegenetns
Hul - [ CPU T516.3 PNDP NPt
7516 -
BEST 516-3AMDO-DABD
e Dwscripsion; =
T can dizplay memaris de trabojo 1 M8
- L Cu1s18-4p BUdi et e
& 5 i
: + [ CPUT518-4 PNIDP DOK proteceidn de 4 niveles, nciones
Sisternas PC » [l CPU 15184 PIDP MFP tecnalogices; Matan Zontral, regulzcicn
= e coateje y medician, tracing; 1 -
* rl ChUTS 1]" T eeatrals dor PROFINET 1D, saparts RTIRT,
b I CAUTS1IF-TPN Ferfcrmance Upgrade FROFMETV2 3, 2
) » @ CATS15F2 ik mos. device, MAP, MEFE. protecale de
= " P-_:CFJ1516F-3 FNIDF ré:n;pw&_ ﬁl'.PﬂF. :::um_Opg_r-i?}er -
. mmunicebion, comanicecion 57, z=rador.
y : » (g CPU TS1TF-3 PNIDP wvamhy, clisnte DS, OPC LA servidor
i e + [ CPU 1518F-2 PIDP clients DA, mz‘mdn;.;spe:iﬁcu;‘rﬁn
= i cempanian, meds isdcrana, rautag 2.0 —
tm S R s intefaz controtador PROFINETID, soparta T,
+ [J CPU 15T 8F-2 PNIDR MEF l-device, pratocaln de tians paite TOPRR.
F secure Open Uzer Communicstin,
v g CPUISUIT-1 PR e at
I"' 2, comunicacion 57, zeridor web, cliente DHS,
¥ L CAJ1515T-2 PN (o]  OPCLA servidar DA clicnts DA, métedes,
— g bmemissiz=smne | eipeciacitn companir routing 30
£ L} [2] inte a2 magsts PAGSSUS: DF, comunicacian | )
9 Agrirla vesta de dspositivos ==

Tlustracion 4. Seleccionar el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,
como se muestra en la Ilustracion 5.

poycio Edeion Ver st Opciores s vanans i B N e s
G Y Guderproyee 5 YT LK O DOGEG S L x| I8 PORTAL
Dispasitivos [ vista topologica [db vista de redes [IN Vista de dispositivos || Opeienes

e (R crurs s mion v] | d B [ L) 1| @ e 4| vistagenenal de ais
W i

7 Seniacan te 2semaluies
[P ——
Dsposiivos yraces

= A ORI 151.3 PR
Y Configuaciin de dspostivas. 0 1 2 8 4 5

» 5 Bonu o
» 73 Objems tecnoligices

(et de cemunizscién
» [ Mo tecrologicos
» [ hduios de ez

R

110 s hvosma gt
+ B Configuracion de sequidad
+ i Dats comures
» T2} Comtqurion el cocurments
+ 13 o y s

# ol Accesas online

18 Lo tiasremats SE

[ ] e

Ilustracion 5. Vista del dispositivo.

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catalogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

. . Totally Integrated Automation
e B EEx] ][ =] FORTAL

_ 0 mX
[@ Vista topolagica | Vista de redes O Vista de dispositivos

4 || vista general de

T s

S|

Tustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.

1 Gunrrprpects 2 X

Dlspositivos

i vea

g 3] w5 ] s 8] e
d propiedades | *Yinformacion 4| ¥ piagndstico |

5 Vista detallada > [informacion

Tlustracién 7. CPU con modulo de salida digital.

e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.
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Totaly Integratsd Automation
e FORTA

fogica | Vit de s

SioRpi op oboO ]|

ol
perfil soporte_0 3 et

TR

EOT|

& saDéead, (Devb, Tpe
15 ASWIRTDICST 657 331-7K2-0MR V2. -

A sARTOTE ST

accaccacnosay
(e

5 [Visia getaitads | < Fropiedades [T informacion )] Disgnostica 5 [inormacion
B T FEE]

Hustracion 8. CPU con médulo de entrada analdgica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.

Propeco Edion Ver insariar Opciores Heramienias  Ventana  Apida Totaly Integrated Automation

FORTAL

[ Vista topoldgica | Visia de redes |BY Vista de dispositivos
L4 || vista general de dis

o &S AW Db
&
e
> e @f a
& TP 3 -

[
5

Opclenes.

" intormacién 4|
a5 | compiar |

Iustracion 9. CPU con modulo de salida analogica.

7. Agregados los médulos digitales y analogicas, asignan el direccionamiento IP al
PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-

1500 CPU1516 3PN/DP.
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8. Para ello, dan doble clic al PLC 1, por lo cual tendran acceso a la Interfaz

PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

|§', Propiedades H‘_i.'.lnformacién _1.)"@ Diagnéstico

J General " Variables 10

| Constantes de sistema " Textos |

]

» General

g orer o)
P Interfaz PROFINET [X2]
b Interfaz DF [%X3]

Arrangue

Ciclo
Carga de comunicacion
Marcas de sistema yde ciclo
SIMATIC Memory Card

» Diagnéstico del sisterna
Avisos de PLC

| Agregar subred |

Protocolo IP

@ Ajustar direccién IPen el proyecto

[ utilizar router
Direccian router

() Permitir ajustar |a dirsccién IP directamente en el dispositive

b Servidor web |_;|
e

Tlustracion 10. Asignacion de direccionamiento IP al PLC 1.

9. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques

de programa” y

doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 11.

1, Siomans

Cillisarsiralg1W0nelrive - Univarsidzd Politecnica SalasiansIPSi exisWracticas FinalesiPractic ] \Gontral M OFF con Sety Resatdantral ON OFF can Set y Reset

Progacts  Edicion Ver
4% Guedsrprayer 2 M B X

Imsertar Omliine Opciores Hemamiantas  Ventana Ayuda

Gispositivas |

7 Control ON CFF con Sety Reset
W Agregar dispositive
#h Dispositvas y redes
8 AT [CPU 15163 PIDE)

~ 5 Bloques de programa
W Agregar nuevo biogue
& Main [0B1]

¥ "3 Ohjetos tecnologicos

+ i} Backups online.
b 5 Traces
+ 5 Comunicacion OFC LA
+ i@ Datos oo pmwy de dispesitive

¥ informacon del programa
sisiones y avisos del LT
de fextas de aviss L

v m o5 locales

b ¥ Dispositivos no agupadas
cnfiquracion da sequridad

W s Confiquration dal docimentn.
¥ g Miomas y recurses

» (i@ Accesas oaling

+ [ Lector de tajetasimemoria USE

2 Taslas de obssrvain y forzade perrnanent |

D=z 5 M6 B G o tebiecerconeiananiine @F Dehescommignonine fp I8 26 | || [ oronmcie ] U
Control ON OFF con Sety Reset * PLC 1 [CPU 1516-3 PNDP] ¢ Blogues de programa * Main [081]
[H2 s wEEEBedr PGl G0t d T
Miain

semare Tipa de dotas valorpreder | Camentsiie

| 4~ gt

2 @ witalca Hooi Initiak call of this 08

1@ femanence Bost <Troe, it mranent data are uailable

Ak - 7o T

> Titulo del blogue:

> Segmento 1:

Iustracién 11. Bloque principal o Main para inicio de programacion.

10. Antes de empezar con la programacion, necesitan reconocer el bloque de contactos

KOP principales que les ayudaran con la programacion en nuestros segmentos,

dentro de este bloque tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones, como

pueden observar

en la Ilustracion 12.
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- i = —_

Iustracion 12. Bloque de contactos principales.

11. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar la practica (Titulo
del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento programada
para un mejor entendimiento.

12. En el “Titulo del bloque” asignaran el detalle general de la programacion a
realizar, en este caso “Control Secuencial de un motor trifasico a través de una
Interfaz HMI” y el nombre del “Segmento 1, lo denominaran “MARCHA DEL

SISTEMA?”, como se observa en la Ilustracion 13.

* Titulo del blogue: Control Secuencial de un motor trifdsico a traves de una Interfaz HMI.

¥  Segmento 1: MARCHA DEL SISTEMA

Tlustracion 13. Asignacion de nombres al bloque y Segmento 1 del Main.

13. Segmento 1, como se observa en la [lustracion 14. El arranque del sistema por lo

que se programara con juego de contactos para el encendido.

»  Segmento 1: MARCHA DEL SISTEMA

W00 W01 W0 1 W10 W00
*_MARCHA "I_PARO" "PARD" “M_SAL_TEMP "IND_MARCHA"
| | 1/ /1 /1 { }
o0
*MARCHA"

] 1
I

0.0

"IND_MARCHA

1 |
10

Tlustracion 14. Programacion en el Segmento 1 del PLC.
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14. Segmento 2, como se observa en la [lustracion 15. La detencion del sistema bajo
la programacion de un contacto cerrado “l0.1”, seguido de un contacto abierto
“Q0.0” cuando el sistema de arranque esté en marcha para la activacion de la

bobina correspondiente a “Q0.1”” como “IND PARO”.

¥  Segmento 2: PARD DEL SISTEMA

%01 %00.0 %001
*FARO" "IND_IMARCHA" *IND_FARD"
q { | { )

Tlustracién 15. Programacion del Segmento 2 en el PLC.

15. Segmento 3, como se observa en la Ilustracion 16. El tiempo de encendido del
sistema para el funcionamiento de ella, a través de un Temporizador ON, seteando

un PT de “60s” para el encendido del sistema con la marca “M1.0”.

¥ Segmento 3: TEMPORIZADOR COM RETARDO A LA CONEXION

DB 1
*IEC_Timer_0_DE"
Q0.0 TON TWM1.0
“IMD_MARCHA" Time “IM_SAL_TERIP"
{ | N Q { }
T#60s PT YMD18
ET "TEMPO®

Iustracién 16. Programacion del Temporizador en el Segmento 3 del PLC.
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16. Segmento 4, como se observa en la [lustracion 17. Un contador CTU se programara
para el ingreso a través de un pulsador abierto “10.2” el valor de “4” seteado en

PV, para su vez ser almacenado en la variable “MW22”.

= Segmento 4: CONTADOR CTU ASCEMNDENTE

%DB2
"IEC Counter_
o pE

%h10.2 =M1 cu M1
" M_INGRESAR " M_SAL_CONT Int “M_SAL_CONT"
| 4 @ Q { }
®MW22
%00 2 o “SAL_CONT
"INGRESAR

=

®0Q0.0
"IMD_MARCHA™

Ilustracién 17. Programacion del contador ascendente en el Segmento 4 del PLC.

17. Segmento 5, como se observa en la [lustracion 18. Los bloques MOVE, sirven para
transferir un valor numérico inicial a una variable tipo marca de almacenamiento
interno, en este caso tipo de dato “Word” 16 bits de almacenamiento, por lo que se

transferira a las salidas de todos los bloques MOVE utilizados en el segmento.

it Segmento 5: BLOQUES MOVE PARA TRANSFERENCIAS DE DATOS

®MO.1
"W_PARC® MOVE
] L —
| | EN =
IN wAW28
%i0.1 % 0uT "RPM_1"
“PARD"
| } MOVE
EN — E _—
IN ®MW32
W OUTT —"RPM_2"
MOVE
EN —— ENO ———y
O —IN W36
3 OUT1 "RPR_3"
MOVE
EN —— _
IN EMWAD
ouT1 “RPM_&

Ilustracion 18. Programacion de bloques de transferencias de datos MOVE en el
Segmento 5 del PLC.
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18. Segmento 6, como se observa en la Ilustracion 19. Se utiliza nuevamente los
bloques de transferencias de datos MOVE, seguido por cada bloque un operador
de MULTIPLICACION con tipo de dato “UDInt” para almacenarlos en variables

de marcas internas tipo Word.

Segmento 6: CAFTURA DE DATOS OBTEMIDOS PARA VISUALIZACION EN HMI.

e . N2 : UL
“M_INGRESAR" SAL_GONT uint
I o o i —
WD 24 HNNZE SNIA2E ShNED
w102 TING_RPKT —IN  Af OUTT — TRPM_T" "RPM_1" —EiNT OUT i "SAL_RFM_T™
“IMGRESAR” 17T —FINZ
]|
17T
%hANZ2 UL
"SAL GONT™ MOVE Uit
Hmmi EN — ¢ EN —
2 %MD 24 T2 TG TS
ING_RPAT — N 35 QUTT — RFM_Z" REM_2" —miN1 QUT = "SAL_RFM_2"
7 INZ 3
ThAN22 ML
"SAL_CDNT” uBint
IDImI EN — EN —
3 wMD24 WMWEE LT WhSE
TING_RPMC —IN &5 QUTY “RPM_3 RPM_3” — N QUT 71— "SAL RFM_3
T PN
BNWZZ UL
“EAL GONT™ MOVE UDint
IDImI EN — &
4 %MD+ N Sl R
ING_RPC — N s QU RPNL_F RPN~ OUT = "SAL_RFM_T
0T —NE

Tlustracién 19. Programacion de bloques MOVES y operador multiplicador para la obtencion de las
velocidades ingresadas en RPM del motor.

19. Segmento 7, como se observa en la Ilustraciéon 20. Uso de comparadores “mayor
y menor que” con tipo de dato “Time” para la activacion de marcas de salidas en

tiempos especificos tomando en cuenta el tiempo de “60s” del temporizador ON.
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et Segmento 7: INDICADORES DE MARCAS EM EL PLC

%00.0 13.4'-.1013. li.w.ms. e
“IND_MARCHA" TEMPO TEMPC “Tag 10
| | = | | = | ;1
LI I'I'|me| I'FlmEl oI
%MD18 %MD 18 o,
“TEMPO® "TEMPO" “Tag 11"
i I I ) | I %
Iﬂmel I'I'lmEl i |
T#20= Té 30=
%MD18 %MD18 w02
“TEMPC™ “TEMPO" ‘fag_‘-ﬁ‘
| = | | < | P
I'I'|me| I'FlmEl i b—!
T# 35z T# 45
%MD18 %MD18 iR
"TEMPG" "TEMPO" “Tag 13"
| > | [ < | St
Iﬂmel 'I'|mE| i I

Tlustracién 20. Programacion de comparadores para la activacion de salidas por medio de
tiempos especificos.

20. Segmento 8, como se observa en la Ilustracion 21. Uso de bloques de Normalizar
y Escalar de las distintas velocidades RPM capturadas para el escalamiento y salida

a través de la variable analdgica “QW4”.
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kil Segmento 8: SALIDA DE DATOS CAPTURADOS A TRAVES DEL POSICIOMAMENTD DE LA ENTRADA ANALOGICA.

=M10.0 NORM_K SCALE %
Tag 1T ¥ Baal a3l % b
— | S
T I i
Aumwen GUT AL GER ey OUT A AN
SALEPML T — e TALGEN —VMLE
L SR
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Tlustracién 21. Programacion de bloques de Normalizar y Escalar para la obtencion de las
distintas velocidades ingresadas.

21. Segmento 9, como se observa en la [lustracion 22. El uso de funciones Multiplicar
con tipos de datos “Real” para el escalamiento correcto de visualizacion de las

velocidades en RPM.

i Segmento 9: OBTENCION DE LASALIDADE VOLTAJEDEOA 10

Comentano
MUL AL L
A {Risal) paic {Riaat] iz {Ean)
— B — W — —_
L0 ] MO SMDED MO SMDSE
TRGEN Y T TR _EEA ThL_GEN OUT - SA_FREC TH_GEN Y T ST
T L " TR — N

Iustracion 22. Programacion con funciones matematicas para la obtencion de salida en la
mejor escala para visualizar.
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22. En la Ilustracion 23, se muestra la tabla de variables utilizadas en la programacion

de los Segmentos detallados anteriormente.

Variables PLC

| Mombre Tablz de variables Tipo de datos .Direct_iérn
| @ MARCHA | Tabla de variabl...| ] Bool fizl] %i0.0 [+
2 <] PARD Tabla de variables e.. Bool %101
3 &1 | IND_MARCHA Tabla de variables e.. Bool %Q0.0
4 gl TEMPO Tabla de variables e.. Time %MD T8
5 i | Tag_10 Tabla de variables .. Bool %100
6 | Tag_11 Tabla de vaniables e.. Bool %h10.1
7 <l Tag_12 Tabla de variables e.. Bool Wh10.2
8 < Tag_13 Tabla de variables e.. Bool %MM10.3
9 <0 INGRESAR Tabla de variables e.. Bool %l10.2
R | SAL_GEN Tabla de variables e.. Real WMD L
U1 | SAL_ANA Tabla de variables e.. Word OV
12 -3 IMNG_RPM Tebla de variables e.. DWard HMD 2
[ | RPML_T Tabla de variables e.. Word LANZE
14 <] SAL RPM 1 Tabla de variables e.. Word WANE0
=E T | RPM_2 Tabla de variables e.. Word BhMNE 2
16 g SAL_RPM_2 Tabla de variables e.. Word EhMS 4
17 -l RPN 3 Tabla de variables .. Word %MBE
18 -] SAL_RPM 2 Tabla de variables e.. Word LANE B
R | RPN 4 Tabla de variables e.. Word L0
20 g SAL RPM 4 Tebla de variables e.. Word Wi 2
21 -] SAL_CONT Tabla de variables e.. Int WAINZ 2
22 0 M_SAL CONT Tabla de variables e.. Bool WM
23 -l M_SAL TEMP Tabla de variables .. Bool %Whd1 0
24 - M_IMGRESAR Tabla de variables e.. Bool %MO.2
25 -l r_MARCHA Tabla de variables e.. Bool MO0
26 - IND_PARD Tabla de variables e.. Bool %Q0.1
27 M_PAROD Tabla de variables e.. Bool MO 1
T | SAL_RPM Tabla de variables e.. Real *MDL8
28 ] SAL_FREC Tabla de variables .. Real AMD52
a0 <4 SAL VOLT Tabla de variables e.. Real AEMDSE

Ilustracion 23. Visualizacion de Tabla de Variables del PLC.
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23. Como se muestra en la Ilustracion 24, se agregara un nuevo dispositivo llamado

HMI (Interfaz Hombre - Maquina), que ayudara a visualizar y operar el sistema de

mejor forma y entendimiento, a través de una interfaz sencilla y amigable de

entender.

bocto Edidon Ver Imserar Orlibe. Opclores Heramiontas Vertans Ayt

Totally Integrated Autamation

Ilustracion 24. Agregar dispositivo HMI.
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24. Como se muestra en la Ilustracion 25, Dar clic en Arbol de proyecto > HMI 1 >

Imagenes > Imagen raiz y se procede a configurar la interfaz.
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Tlustracion 25. Creacion de la imagen raiz del HMI.
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25.

26.

W dgrgas dapoiteo A /o @HE AL

| =mncs emsies oon

Creada la imagen raiz, eliminaran el mensaje de bienvenida: “Bienvenido a HMI 1

(KTP700 Basic + PN)!” del centro de pantalla, como se muestra en la [lustracion

26.
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Tlustracién 26. Imagen raiz creada.

Proceden a configurar la interfaz del HMI, insertando pulsadores MARCHA,
PARO E INGRESAR, con su respectivo led indicador de encendido del sistema.
El detalle de las 4 Velocidades a ingresar por medio del potencidometro, por lo cual
del lado derecho de la Interfaz podran visualizar la Velocidad Actual (RPM),

Voltaje (V) y Frecuencia (Hz), como se muestra en la [lustracion 27.

195



' PRACTICA 6: CONTROL SECUENCIAL DE UN MOTOR

SIEMENS

MEDIANTE INTERFAZ HMI

MARCHA
PARO
INGRESAR

1ER VELOCIDAD

O

2DA VELOCIDAD

SIMATIC HMI

voLTAaJE  |00,00V
00,00 HZ

4TA VELOCIDAD

VELOCIDAD

FRECUENCIA

3RA VELOCIDAD

|ooo0 reM| O |oooo rem| Q O O

Tustracion 27. Configuracion de la interfaz imagen raiz del HMI.

27. Como se podra observar en la I[lustracion 28, la tabla de variables HMI utilizadas.

Variables HMI

| Nombre a | Tabla de varishles | Tipo de datos | Conexién | Momnbre del PLC | Variable PLC
<@ IND_MARCHA Tabla de variables estandar [ =] Bool =AM Conexi... [ TPLC T IND_WMARCHA
e | ING_RPM Tabla de variables estandar DWiord HMI_Conexion_1 PLC_1 ING_RPK
T | INGRESAR Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexion_1 PLC 1 INGRESAR
- I INGRESAR Tabla de variables esténdar Bool HMI_Conexién_1 PLC_1 M_INGRESAR
L | M_MARCHA Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexion_1 PLC 1 M_MARCHA
B | M _PARO Tabla de variables estandar Boaol HMI_Conexién 1 PLC_1 M _PARO
L | RPM_T Tabla de variables esténdar Word HMI_Conexion_1 PLC_1 RPM_1
< RPM 2 Tabla de variable: estandar ‘Word HMI_Conexién_1 PLC 1 RPM 2
< RPM_3 Tabla de variables estandar Word HMI_Conexion_1 PLC_1 RPM_3
e | RPM_ 4 Tabla de variables estandar Word HMI_Conexidn_1 PLC_1 RPM_4
T | SAL_FREC Tabla de variables estandar Real HMI_Conexion_1 PLC 1 SAL_FREC
i | SAL_RPM Tabla de varizbles estdndar Real HMI_Conexién_1 PLC 1 SAL_RPM
L | SAL_RPM_GEMN Tabla de variables estandar Real HMI_Conexion_1 PLC_1 SAL_GEN
-a SAL_VOLT Tabla de varizbles estdndar Real HMI_Conexién_1 PLC 1 SAL_VOLT
o | Tag_10 Tabla de variables esténdar Bool HMI_Conexion_1 PLC_1 Tag_10
< Tag_11 Tabla de variables estndar Bool HMWI_Conexién_1 PLC_1 Tag_11
< Tag_12 Tabla de variables estandar Ecol HMI_Conexion_1 PLC_1 Tag_12
i | Tag_13 Tabla de varizbles estandar Bool HMI_Conexién_1 PLC 1 Tag_13

Ilustracion 28. Tabla de Variables HMI.
D. RECURSOS UTILIZADOS

e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.

e Una lamina de Distribucion.

e Una lamina de Fuente de Alimentacion.

e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

e Una lamina con Variador de frecuencia V20.

e Una lamina de Mando y Sefalizacion.

e Una ldmina de HMI.

196



"BIOUSNO3.) P JOPELIEA UN 9p S9ARI] B JOJOW UN ap |eIouanodas [0uo)

O 0 NOOVINN ATIVLIA OLITKQHd JGRON | w034 | VOUKION | "N
: 0y 3 3 GIONVAQY 13 DINIM OONVZIELN HOLON — COVBOHY
n " un 50 SOIS|H A SOOMLIFII SONLINYHVAE 30 OFHOLNON | A~ 22 vl A WrNT T oavrned
§ 0MNO3|  gapeprojan op oS o €2ed IWH @ WORETIRUSS | 1 vuva i A oosiis 0w noo omamana| 9 B VOILOVH w5 T oms
: vzuang| A OPUBW 8p BUILE) €] BBY Od 19P SBUOXBUOD | 30 OWNAOW NN 30 NODVINIWIIAW 3 ON3SIO ozoz/zo/ct w3
Y WS "o
A0 O—T ° A0
Owvd ON 0
wowwwon| ooo d "o -
oA VZ+
] YMO(A) 10D
iasa zo _
N - ) r oMk — B1L-ES S-S L T
o] o || U N Zol ¥ Lol ¥ 00l
ewstcrmm g s aroon [ o pvi€S  vi-ZS pri-iS
R Sem e 80 areon ~
a -
wmwrt e v aroen | 60 4 _
AT ANO o~ - i
b e cow piow [T sow | 5w el
NODINI530 | Sviom =1 8 8 T
VHNLYIONINON 1= = 3 -l INd
L lide 421 - {1}
e . =
S D =
M B J1333334
I pr0 | 900 |
b-bd 20w | 9o l;l v =)
=== =
— e 00£-d1X
s e Y e IWH
>~ L= —
my AOL+ —
OV Iv Od
34
o

‘G # DOV

€ | 2 | 1

E. ANEXO
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #6

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Arranque de un motor a través de un variador ABB con mo6dulo de
comunicacion profinet FENA-01 y PLC S7-1500”.
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer la configuracion de un variador para un control vectorial del motor.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Realizar las conexiones entre el variador, motor y PLC en el médulo didactico.
e Configurar la comunicacion Profinet entre el variador con modulo FENA-01 y
el PLC S7-1500.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu

[T acivarcomprocacion de megridaatisa

1111111

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Se daclic en Crear proyecto, por la cual llenaran los campos Nombre de proyecto,
ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se observa en la

[lustracion 2.

|| E3 e e

Iustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.

199



4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar

El proyecto: “Simulacion de 2 semaforos® se ha abierto ione el siguiente paso:
=
b
- Configurar un
o dispositiva
n#  Escribir programa PLC

Configurar
objetos tecnoldgicos

Parametrizar el
WS accionamiento

Configurar una imagen
HMI

Abrir la vista del
proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracién 4, donde
seguiran los siguientes pasos:
e Seleccionar el controlador que se requiera. Dar un clic en PLC > SIMATIC S7-
1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3AN01 -0ABO.
Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e C(lic en Agregar.
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Tlustracion 4. Seleccionamos el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,

como se muestra en la Ilustracion 5.

Totaly Integrated Automation
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Ilustracion 5. Vista del dispositivo.

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catilogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

Pojecs Edcion Ver Inserar Gnlive Opciones e
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Tustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.
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Tustracion 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.
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Iustracion 8. CPU con modulo de entrada analdgica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.
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Tlustraciéon 9. CPU con modulo de salida analogica.
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7.

Agregados los moédulos digitales y analogicas, asignaran el direccionamiento IP al
PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-
1500 CPU1516 3PN/DP.

Ahora deben realizar la instalacion del archivo GSD, el cual pueden descargarlo
desde la pagina de ABB, el archivo contiene los médulos ABB de comunicacion
Profinet, para esta practica sera el médulo FENA-01.

Para Ia instalacion del archivo GSD, clic en Opciones > Administrar archivos de
descripcion de dispositivos, por lo que se abrira una ventana donde ingresaran la
Ruta de origen donde se descargod el archivo para la respectiva instalacion, como

se observa en la Ilustracion 10.

Administrar archivos de descripcion de dispositivos
GSDs en el proyec...

Ruta de origen: | C:\Usersiralg11OneDrive - Universidad Politecnica SalesianalUPS\Practicas Tesis\P6 r‘-.rI E|

Contenido de la ruta importada

D Archivao Version Idiorna Estado. Informacién

[[] GSDML-V2.33-ABB-FENA-20170¢ V233 Inglés Ya instalado

<] i [ EY
| Borma | | Instala | | Cancelar |

e
Ilustracion 10. Instalacion de archivo GSD.
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10. Se procede a insertar el médulo FENA-01 en “Dispositivos y Redes”, segiun lo

muestra la Ilustracion 11.

—I Opciones [2a)
2| v | catilogo %_
= |<;Bu5car> ||EHH_1‘I g.
T IMFiltre  Perfil: | <Todos> =] [ef] 5
> ' R £
» [ HMI S
» [ Sistemas PC
» [ Accionamientos y arrancadores [
» (i Componentes de red &l
» [ Lectura y monitorizacion g
» (i Periferia descentralizada g
» (i Alimentacién y distribucion de corriente B
» (i Dispositivos de campo E'-
~ [1j Otros dispositives de campo :
» [ Otros dispositivos Ethemet =
~ [ PROFINET IO H
~ [ Drives
~ [/ ABB = |
~ [ ABB FENA j_’.
Il FENA-01 5
Il FENA-T1 a
~| I FENA-21 .
2] » [l ABB Oy (L]
=i » [ SIEMENS AG c
— » (@l Encoders 8
» [ Gateway @
» [ Sensors
» |1 PROFIBUS DP i

Ilustracion 11. Instalacion del modulo FENA-01.

11. Dan clic en el modulo FENA-01, manteniendo pulsado y arrastrando hacia la
ventana Vista de redes, conectandolo el mismo con nuestro PLC, como se observa

en la Ilustracion 12.
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P6 Arranque de un moto co municacion Profinet » Dispositivos y redes

\Evim topoldgica Hﬁh Vista de redes |lIY vista de dispositivos

% Conecterenred £ ¥ Conexiones [Co

- PNIE 1 [~

J1 Relaciones | B BB i [ @2

e

PLC 1 FENA
CPU1516-3... FENA-01
PLC 1
{PNJIE_2 |
— —
[ <] i [>] [100% = D s |
J Vista general de la r... H Conexiones H Relaciones \| Comunicacién E/S H VPN H TeleControl
¥} Dispositive Tipo Direccién desub.. | Subred Sistema maestro/l0 | Nimero de disposit... Comentario
~ S71500/ET200MP station_1 571500/ET200MP static [=]
> PLC1 CPU1516-3 PNIDP
~ Dispositivo GSD_1 Dispositivo GSD
» FENA FENA-O1
SCALANCE X005 SCALANCE X005

Tustracion 12. Vista de redes del PLC y modulo FENA -01.

12. Para terminar de configurar nuestro modulo FENA-0O1, deben indicar con que
“PPO Types”, van a trabajar, para esta practica usaran el “PPO Type 3”, como se

muestra en la [lustracion 13.

P6 Arranque de un moto con comunicacion Profinet » Dispositivos no agrupados » FENA [FENA-01] X
[# vista topologica [ Vista de redes [ vista de || opciones =
- : o
dt [FENAFENAOT] =) 8 (e)H U Qs =] olg
[~f+catélogo g
N [ |
CI e —| |
~ [ Médulo E
- [ PPO Types g
WroTye3
- W PPOType 4 =
W roTye s 0]
- U cn B PoTpe7
» [ Standard Telegrams

» [ Médulo de cabecera
5
g
| ] I [3][1o0% \;'
|| vista general de dispositiv... | H
2| Médulo _[Rack _|sior _|Direccit.. |Direccié.. | Tipo. Referencia Firmware | Comentario Acceso a
~ FENA o o FENAO1 6410038040802 V320 =] |

> Interface o ox FENA
PPOType 4.1 0 1 2031 1223 PPOTyped V320

Tlustracion 13. Seleccion de PPO Type 3.
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13. Se configura la direccion IP del modulo FENA-0OI, como se muestra en la

[lustracion 14.

Pé Amranque de un moto con comunicacion Profinet » Dispositivos no agrupados » FENA [FENA-01]

‘fvista topolagica \IE%}. Vista de redes ”T]TViSI.ﬂ de dispositivos L

‘ N
3 i ] [>] [100% H —% - 9
| vista general de dispositiv... |
0 Médulo . |Rack  Islot Direccié.. | Direccié.. |Tipe Referencia Firmware Comentario Accese
T FENA (] o FENA-01 6410038040802 VERE =]
b Interface o oxi FENA
PPOType 4_1 0 1 20.31 12.23 PPOType4 V320

[ Propiedades |’} informacion 43| %l Diagnastico |

| General [ variables1o [ constantes de siste... | Textos

Informacién de catdlogo

~ General . [~}
Direcciones Ethernet
 Interfaz PROFINET [X1] Interfaz conectada en red con
General
Subred: | PNIE_2
» Opciones avanzadas
Identification & Maintenance

Protocolo IP

(@) Ajustar direccién P en ef proyecto
Direccion IP: | 192 . 168. 0 . 10

Méscara de subred:
255, 255.255.0_|
[¥ Sincronizarlos ajustes del router con el controlador 10
[ utilizar router.
Direccidnrouter: [0 .0 .0 .0 |

() permitir ajustar la direccion IP directamente en el dispositivo

Tlustracion 14. Direccionamiento IP, moédulo FENA-01.

14. Se procede a asignar la direccion IP al PLC 1, por lo cual tendran acceso a la
Interfaz PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto

X1, como se lo detalla en la Ilustracion 15.

|§', Propiedades H‘_i.'.lnformacién _1.)"@ Diagnéstico

JGeneraI " Variables 10 | Constantes de sistema " Textos |

» General

& nterfaz PROFINET [X1]

B

| Agregar subred |

P Interfaz PROFINET [X2] ‘ Protocolo IP
b Interfsz DP [X3] =
Arrangue | (#) Ajustardireccisn P en el prayecto
Ciclo = DireccioniP: | 172 . 18
Carga de comunicacion 8 f
, Mascara de subred: L

Marcas de sistema yde ciclo
SIMATIC Memary Card [ utilizar router

» Diagnéstico del sisterna
Avisos de PLC

» Servidor web

p il

Direccian router

- () Permitir ajustar |a direccin IP directamente en el dispositivo

Iustracion 15. Asignacion de direccionamiento IP al PLC 1.
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15. Luego de asignar el direccionamiento IP al PLC y Modulo FENA-01, para que se

comuniquen por Profinet, ahora deben configurar los parametros basicos del

variador y modulo FENA, como se observa en la Ilustracion 16.

PARAMETRO DESCRIPCION CONFIGURACION
1 (MOTOR
9903 TIPO DE MOTOR
ASINCRONO)
3 (ESCALAR
9904 MODO DE CONTROL
FRECUENCIA)
TENSION NOMINAL
9905 220 (VAC)
MOTOR
INTENSIDAD NOMINAL
9906 3.5 (AMP)
DEL MOTOR
FRECUENCIA NOMINAL
9907 60 (HZ)
DEL MOTOR
VELOCIDAD NOMINAL
9908 1705 (RPM)
DEL MOTOR
POTENCIA NOMINAL DEL
9909 0.7 (KW)
MOTOR
9802 SEL PROT COM 4 (ABC EXT)
5101 TIPO DE ABC 128 (ETHERNET)
5102 PAR DE ABC 2 11 (PNIO ABB Pro)
5104 CONFIGURACION IP 0 (IP ESTATICA)
5105-5108 DIRECCION IP 192.168.0.10
5109 MASCARA DE SUBRED 24 (MASCARA 24)
5120 TIPO DE TELEGRAM 4 (PPO 4)
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5127

FBA PAR REFRESH

1 (REFRESH)

1001

EXT1 COMMANDS

10 (COMM)

1002

EXT2 COMMANDS

10 (COMM)

1102

EXTI/EXT2 SEL

8 (COMM)

1103

REF1 SELECT

8 (COMM)

1106

REF2 SELECT

8 (COMM)

1601

RUN ENABLE

8 (COMM)

1604

FAULT RESET SEL

16. (COMM)

Tlustracion 16. Parametros basicos del Variador ABB.

17. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 17.

18, Siemans - Cwiserswalg ) nadnive - Univarsidad Poli iecnica SalasianallFsilesisracticas FinalesiPractica 1 iControl ON OFF con Sat y ResatControl ON OFF con Set y Resat

Pfoyecto  Edicion Ver  Inseriar Omiine  Opciones  Hewamientas  Ventana  Awda

5 (% Guedarproyects 3 M 22 L W By (¥ ) MG B G tashlecerconssisn online (Lo conmiinnnine fp (MR 26 | ] [ - P
Contml ON OFF con Sety Reset » PLC T [CPU 1516-3 PAYDP] + Rloques de programa + Main [081]
Dlspositivos |
# [l i W EEEEBr e PR B G0 &7
Main
= |~ 3 contral ON OFF con et y Reset Hermars Tipa 62 doeas valerpredes | Comentarie
W Agregardispositva | @~ input
h Dispositivos y redes e witial Cal oot Initiat call of this 06
- [ PLC_1 [CPU 1516-3 PNIDP) i @s  Remanence ool Trua, if manent data ane suailable

It configuracion de dispesitives

~ 5 Bloques de programa
W Agregar nueva biogue
& Main [o81]

» "§ Objetos tecralogicos

ablas de chservarion y forzado pernanent
» T} 8ackups oniine
» I Traces
+ 5§ Comunizacion OPC LA
+ (5@ Datos ce proy de dispositive
E aicon del programa
Supervisiones y avisos del FLC
de texlot de avio PLE
utos locales

WL ¥
i

A - 7o T

¥ Titulo del blogue:

> Segmento 1:

Iustracién 17. Bloque principal o Main para inicio de programacion.
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18. Antes de empezar con la programacion, necesitan reconocer el bloque de contactos
KOP principales que les ayudaran con la programacion en los Segmentos, dentro
de este bloque tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones, como pueden

observar en la Ilustracion 18.

S i = —_ T

Ilustracion 18. Bloque de contactos principales.

19. Ademas, poder identificar la practica mediante el nombre del “Titulo del bloque”
y “Segmentos”, por lo que les permitira describir un comentario si el programador
lo requiere para que el operador tenga un mejor entendimiento de lo que esta
programando.

20. Segmento 1, nombrado como el encendido y apagado del sistema, por lo cual
programaran con marcas que seran utilizadas para la intervencion mediante la

operacion en el HMI, como se muestra en la [lustracion 19.

¥  Segmento 1: ENCENDIDO Y APAGADO DE SISTEMA
%i0.0 B0 1
"ONIOFF" "M_Encendido”
Ipl I\
1P \ T
%MO0.0
"M_PUL_ONIOFF"

%MI0.1 %Q0.0 %Q0.0
"M_Encendido” "IND_ON/OFF" "IND_ONIOFF"
| 1 | I\

1 I :/I \ T
5eMI0.1 %Q0.0
"M_Encendido” "IND_ON/OFF"
| 11
|/I 1 I

Tlustracién 19. Programacion del Segmento 1 del PLC.
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21. Segmento 2, nombrado como Marcha y Paro, por lo cual programaran con marcas
que seran utilizadas para la intervencion mediante la operacion en el HMI, como

se muestra en la Ilustracion 20.

¥  Segmento 2: MARCHAY PARD

%10.1 %l0.2 %Q0.1
"MARCHA” "PARO” “IND_MARCHA"
| 1 ] [ )

[ | In/l L
%Q0.1
"IND_MARCHA"
| 1

Tlustracién 20. Programacion del Segmento 2 en el PLC.

22. Segmento 3, como puedes observar en la [lustracion 21 tenemos un pulsador “10.2”

como “PAROQO” para la activacion de la bobina “M0.2”:

et Segmento 3: FULSADOR DE PARO

%l0.2 %MO.2
"PARO" "M_PAROQ"

Iustracién 21. Programacion del Segmento 3 en el PLC.

23. Para poder controlar el variador deben instalar la libreria para control de los

modulos ABB, ésta la instalan como se muestra la Ilustracion 22.

211



Librerias

]

ool

Opciones
E} Vista de libreria [

s

? |Libreria del proyecto

il

LI

sauopPonIIsu| ;

+ | Librerias globales
FFHUED E =
ﬂ » LL| Buttons-and-Switches
-] » LUl Drive Lib_ 57 1200_1500
b LUl Drive_Lib-57_300_400
b LLI Long Functicns
1 » Ll Monitoring-and-control-objects
¢ LUl Documentation templates
v | | | ABB Drives TIA. Global Library 12x% 15xx
b 5] Tipos
* | Pantllas maestras
& ABB_ DRWE_CONTROL_FB
2 ACS_DRINE_PARA
2 ACS_DRIE_FZD
I} DRIVE
= POKE
2 POKE_BLE
] .'f Datos comunes
k| Idiomas y recursos

L]

o] =]

seale| .@1”

sepaiqr] [ |

B
Tlustracion 22. Instalacion de librerias de control del Variador ABB.

24, Esta libreria deben copiarla y pegarla en la carpeta “Bloques de programa”, como

se observa en la Ilustracion 23.

Dispositivos

L
=

¥ | Ps Arrangue de un moto con comunicacion Profingt:
E Agregar dispositivo
gy Dispositivos y redes
= [ PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
IY configuracién de dispositivos i
%] Online y diagnostico
~ g Blogues de programa
K’ Agregar nuevo bloque
_ ®wanfoBY
4 POKE [FCT]
4 POKE_BLK [FC2]
48 ABE_DRIVE_CONTROL_FB [FB500]
& ACS_DRIVE_PARA [FB501]
48 ACS_DRIVE_PZD [FB502]
@ ABB DRIVE CONTROL FB_DB [DB3]
» = Bloques de sistema

Tlustracién 23. Desplazar libreria a Bloques de programa.
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25. Con esto podran llamar al bloque "ABB_DRIVE CONTROL FB_DB", como se

observa en la [lustracion 24.

*  Segmento 4: VARADOR
%DB3
"ARE_DRIVE
CONTROL FB_
DE"
YFE500
"ABB_DRIVE_COMTROL FB"
EM END
4 PPO_TYPE YMB8 0
ADAPTER TYPE DOME —"done_d1”
4 — DRIVE_TYPE %8B 1
YM1.0 ERR == "error”
*AlwaysTRUE® —DPY_MODE ERNO
268 UMEB 2
"FENA~PPO_ STOPPED = "stopped_d1”
Type_4_1" — ADR 1N a8 3
268 RUNMING —"running_d1”
"FEMA~FPO_ W8 4
Type_4_1" — ADR QUT FAULT —"fault_d1”
YR0.0 MBS
“IND_QMNIOFF" WSRM — " warning_d1”
| | SWITCH_ON EXT_RUM_
EMABLE =zl 2
LOCAL CTRL —ifzlze
. i . EXT_CTRL_
IMD_MARCHA i R
[ |
' St Lawi 4
ACT SPEED — "VEL_BLO_WAR"
0.2 MEW — 1620
"IND_FARD" S
% MCOW — 1670
1/} EMCY_STOP
falze —COAST STOP
false —EXT_CTRL
%D10
"W_ENT_VEL" —FISPEED. REF
faloe ==RESET

Tlustracion 24. Configuracion del bloque SINA_SPEED.
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26. Se ingresa los nombres de las variables, tal como se muestra en la siguiente

[lustracion 25.

Variahles PLC

| | Nombre Tabla de variables :Tipo dedates

1 [ M _MARCHA | Tabla de variabl..[>] Bool
2 S| M_PARD Tabla de variables e, Bool
3 < IND_MARCHA Tabla de variables e, Bool
4 <0 IND_PARO Tabla de variables e, Bool
5 < MARCHA Tabla de variables e. Bool
B < PARO Tabla de variables e. Bool
7 <@ AhwaysTRUE Tabla de variables e, Bool
g < switch_on_d1 Tabla de variables e. Beol
g <0 start_d1 Tabla de variables e, Bool
10 4 done_d1 Tabla de variables e, Bool
11 @ error Tabla de variables e, Bool
12 @ stopped_d1 Tabla de variables e. Bool
13 4@ running_d1 Tabla de varables e. Bool
4 4 fault_d1 Tablz de variables e, Bool
15 4 warning_d1 Tabla de variables e, Bool
16 -4 ONIOFF Tabla de vanables e, Bool
17 4 IND_ONIOFF Tabla de vanables e, Bool
18 0 M_Encendido Tabla de varnables e, Bool
19 4 M_PUL_OMIOFF Tabla de variables e, Bool
20 V_ENT_VEL Tabla de variables e, Real
21 NOR_SCA Tabla de variables e. DWord
22 40 M_OMNIOFF Tabla de variables e, Bool
23 4 FUE_RANG Tabla de variables e, Bool
24 4@ ENT_ANA Tabla de variables e. Int
25 WEL_BLO_VAR Tabla de variables e, Int

Ilustracion 25. Tabla de variables del PLC.

D. RECURSOS UTILIZADOS

Direccién
[E] %mo3
®MO.4
®Q0.1
®00.2
%li0.1
%i0.2
%M1.0
%11
b2
%M8.0
M8
WM8.2
%M8.3
®ME.4
%MB.5
%10.0
%Q0.0
MO0
%MO0.0
%BMD10
%MDE
%MO.2
%MO.5
RlWe4
TehMW14

e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.

e Una lamina de Distribucion.

e Una lamina de Fuente de Alimentacion.

e Una ladmina con PLC Siemens S7-

1500.

IR NN REEEE

INNNEAEDEEDRRNEEXKEERNE®E KKK

Eﬂ@Eﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ[ﬂ?

e Un modulo didactico con Motor ABB ACS355 con modulo PROFINET

FENA-OI.

e Una lamina de Mando y Sefalizacion.

e Una lamina con HMI.
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #7

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE

ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Control de velocidad de un motor a través del PLC S7-1500 (Vectorial).”

216



A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer la configuracion de un variador para un control vectorial del motor.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Configurar los parametros del variador para que realice un control vectorial.
e Realizar una interfaz HMI para el control de un motor.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

aaaaa

) civar compronation de ineqridsd bésica

zzzzzzz

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Se daclic en Crear proyecto, por la cual llenaran los campos Nombre de proyecto,
ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se observa en la

[lustracion 2.

Crear proyscta

Hembee proyeco

| K3 e

Iustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.
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4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar <] Primesos pasos

El proy Hie| ion de 2 " e ha abierto i &l sigui pasa:
>
[ Configurar un
L] dis positive
N Escribir programa PLC
Configurar
objetos tecnoldgicos
i Parametrizar el
U5 accionamiento
| Configurar una imagen
| HMI
Abrirla vista del

proyecto

Tlustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracién 4, donde
seguiran los siguientes pasos:
e Seleccionar el controlador que se requiera. Dar un clic en PLC > SIMATIC S7-
1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3AN01 -0ABO.
Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e Clic en Agregar.
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B Agregar dispositive

Agregar dispositiva

Noenien dol dispasitvo;

PLC 1

Controlzdores

[2]

W Contraladones
» (@ SIMATIC 57-1200
-'_.SMA'H,'E? 1500
-~ WP
vmomistam
s [ CRISTIC-IRN
» [ crutsizc-i e
» [FCA1513-T PN
» [MCPUISIS-2 PN =
= [ CAU 15163 PRDP
I 5E57 516-3ANDO-0ABD
BEST 516 IANOT- (AR
» [ cAU1517-3 PuiDP
» g cmi1S18-4PHIDP
+ [j§ €U 1515-4 PHIDP OOK
+ [l CPU 1518-4 PNIDP MFP
» [ CRUTETTR- 1PN
» [MCPUISIIF-TPN
»mCRT915F 2
» [l CPU1516F-3 FNIDF
» [ CPUTS17F 3PP
» [ CPU 1518F-4 PNDP
» [ CPU 1516F -4 PNIDPODE
[ CPU T5T8F-2 PNIDP MFF
» [ CPUTS1IT-1 PR
v [mCmISIST-2 PN ol
s lmemiizies s oune |

< i [2]

= At 1 et de dispositivas

Dispositwo: =
CRUTETE-3 PNIDR

Referencia:  [BES7SISIANDIOARD |

Versién: V2.6 =

Dirscripcion: =

7 can dizplny. memaria de wabajo 108
para codige ¢ 5 ME para datos, tiempa de
cperaciin con bt de 10 s concepra de
proteccitn de 4 niveles, hanciones
t=cnclogicas: Motion Contral, regulacicn,
centsje y medician fracing; 14 interaz:
ceatraladorPROFINET 1D, soparts RTIRT,
Ferformance Lpgrade PROFBIETVI 3, 2
ks, ldevice, MAP, MEFE. protacale de
banspoete TORIP, deture Dpen User
Commaunication, comunicecion 57, zeradee
wieb; cliemte DS, OPC LA servidor DA
clients D&, métodes, ez pecificacion

cen papian, mede izacrana, Fouting, 2.0 —
interar contatdor PROFINETIC: S oparts /T,
|devie, pratocole de trans ports TORSS,

secure Open Uzer Communication,
comunicacion 57, zenidor web, cliente OHE,

OPC LAz servidar OA, cliente DA, métedos,
especEcacién companian: routing, 3 * —
intedaz: maesin FADSSUS DR, comunicacion | ™

Tlustracion 4. Seleccionamos el controlador respectivo.

o Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,
como se muestra en la I[lustracion 5.

Foyecio o Insarar
3 (N Guedsrproyecta 3 X

e Jo HRIE 2 1 L[

“

Totally Integrs ted Automation
FORTAL

Dispositivos

3 Simulacon te 2 sematoros

» 3 Objtos tecnalogios

@ Comunicacitn oFC uA

» 8. Daioe o pioxy de tsposithe
9 informs sar det programa

isiones y avisos del

55 Dispusitivas no agrupados
+ b Configuracion ce sequrcad
» Tl Dt comunes
+ 12} Confguracion éef documento.
» 1) wiomas y ecurses

* 3 Aecesas onire

¥ [8 Lectorde tajeusinemanis USE

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los

B2 | & [rcicruisieamiorl [ 2] Ll @

[ Vista topoldaica | Vista de redes [ Vista de dispasitivos

Ilustracion 5. Vista del dispositivo.

i vista generat e i
L Ty

1 Ml g comaricacién
+ [ Madslos ecralbgicos
» [ Mol de sz

modulos  periféricos

pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catidlogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

e Vertsna  Aida

Ver insemar  Online  Opciones  Herar
E 50 G tasbececonssteonine 8 Ui

il Totally Integrated Automation
(3 Guerderprayeca 5 W 1 Ky s PORTAL

Dispositivos {2 Vista topolagica [ Vista de redes DY Vista de disposiiivos =)
14| Vista general de dis Jjg
- ¥ il i
3 17|
& i i
. a
- I R \
! i
b 5 Boees e pegana porfil soporte_0
» 3 Otjetes tecroibgices 4
» G Femes euemas 2
» i Varisbles FLC >
» 41 Tipss 6@ catcs ALC M DI32RAVEC H
22 Tablas de cbservacion y oz sermanerts 1 |  Meesrsarimososm :
» 5 sackups orine » T D1 1624125 B :
+ 5 Taces » D1 I6R30VAT BA H
+  ComuricacibnoRe U ‘ »wog
5 Datos o2 oy te tispes tva 5 » (@ 0ig &
12}, rformacién del prograrma g =
. Supenisiones y avisos eI AT e i
o ot do s FLC » @ AdAg 2
» o s ocales Lo Mt de comuncaciin
+ I Bispasitivas no agrupados » [ écios tcrlégices o
» B Cantquacin ceseguicad + i Meidosde ez =
+ i Datoscomunes H
» 15} Confguracit ool documento i
& viomas yrecursos |
» i Accesos oolna
» [ Lector e tagasimematis UsE

Iustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.

Pojrto  Edition Ver Insemsr Gnine  Dpciones  Henamemas Ventans  Ayuts Totally Integrated Automation
1% i Guerdor prayects 3 B axX M2 HEGEEQ § ttsblecr conenonine 2 Lok

PORTAL

de 2 semaforos b PLC 1 [CAT
Bisposiivos | Vista topoldgica [ Vista de redes [BY Vista de dispositivos
Vista general de dis £
. Vil Inicduie 0 5|
- Semlacion te 2 sematures - e |
W gregardispositva N - SITiiH
h Dipostivasy reses & o e L wilH|
< WA (O 15103 PAUDE] e | 5|
BY Configuacen g dspesitvos sl B L
i Oiline y diagnis tien _ »lger ‘
[P woa et -
b 5 Bloues de programa perfil saporte_0 ~moe |
» 3 Objetos tecnaiégices f | rmoozesccaaw 1
» G Fusrias extemas » WO TGINDCO.5AE |
+ e Variables A | + DG 16CHDCDSAST £
» Z Tipos o dates AL | 03k :
2 Takir ok o i e ICR5ASA £
J sackups oine | oo sAsT £
= i | 003228000 54 1 5
omuricacion OFC UA i W ses7 522 1mu01.0as0 |
» 58 D e vy de et ¥ | »@voreassscnzsvoonsast
4 nformacsindel programa i » @DQEI0VACAST 2l
J Supervisiones yaveas gel LT » 9 BOSKIOVACIA ST £
» DG 16230VACHAST |
» L0 162IVACIAST ]
¥ I Dispos tivos no agrupados. £l
» B Configuracion é2 sequrdad =
+ g Dator comunes i
{5 Configuracion el cosumente H i
1 o y recursos ]
» i Accesas onine
» [ Lecior e taretasimemria UsE
3 [3] oo = ;I
| & propiedades | infonmacian & | L Diagnostica
(™ Oecronin e r s hdveneni o

Tustracion 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.

dad Polllecnica

1 Siemans - C.Wsersig) One

Moy Cdieién Ver inserar Onine  Opciones  Hemamiemas Vermna  Ayuda

Totally Integrated Automation

Y Gudaproyeto 2 X 2 X 92 et 5 DD B Q@ Esubleces canenién ontne ¥ e ol e B X ||t oo PORTAL
[ Dispositives | Opciones =
g = ) H
o 2|+ [catéloge 5
= Corto QN OFFcon ety s &S e :
W Agregerdspositve it == g
e o A E \QS? @re e il
» @MC 1 [CPU 15163 PUDP] ¥ @ ® L %
» 3 Disposiivos no sprupades yam H
» 5 Configurscion de segurided rimcu
ity w0 2 [ i »mol
A — Ferilsoparte o b i
Gas Y rECUrsos. * » @ ovog
+ o Accescn orfne van
» o tacorce mpetasimemona se +ame
5 b m AT
14| 2 g8 Moculos de cormuncacién g
+ o Macuios wenoigicos H
» 1 Moo ge e z
=
>
an i 3] 100 B —— 5
general de
Wedio Rk St D [Dércab. 7o Peersacn e Gomentano
AsuwOTCI] 0 4 4w ASUINIDNCST 657 531 7K00-0AD V22 -
o s
o s
o 7
o s 3
0o 2
o w0
o n
o =
o »
"
o w 3
5 [Vista detaliada |G propiedades [ informacién 1] % Biagnastico > [informacion

Tlustracion 8. CPU con modulo de entrada analdgica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.

Pojecio Ediion Ver Iserisr Oclive Dpciones  Henemenias  Venisns  Apids

yesEp Totally Integrated Automation
(3 e proyects 3 LX rces FMEE G W tossiecercanmiononine 13 oo

FORTAL

ica_[d Vista de redes [IY Vista de dispasitivos
visia general de disg

Yo i

Dispasivos |

7 Snudaconde 2 sematores
W Arregardipasite
h Dispositivos y redes
=@ AC A CR TSP SRR
g

b B Hoques de procarma beril soparte_0
» 23l Objots tecrologices
» Gl Fuariss e

+ o sacs onine

» [ Mool de meraz

» {38 o ocaies
» §5 Dispastvor no sgrupadas
» g Confquacen dasequdad
» 4 Datin comunes
» 53 Configuracion cal acumento
» 3 diomas y ecurias

» 5 Accesos ke

» 59 Lcorco aetmsimermons Ush

15 rern ewill_ |1 - E200 5
es | informacion 4] & plagnostica |

Reterenias cruzadas | Compliar |

Fun ecrpotn e 7 e v o

> Informacion

Tlustraciéon 9. CPU con modulo de salida analogica.
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7.

Agregados los moédulos digitales y analogicas, asignaran el direccionamiento IP al
PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-
1500 CPU1516 3PN/DP.

Ahora deben realizar la instalacion del archivo GSD, el cual pueden descargarlo
desde la pagina de ABB, el archivo contiene los médulos ABB de comunicacion
Profinet, para esta practica sera el médulo FENA-01.

Para Ia instalacion del archivo GSD, clic en Opciones > Administrar archivos de
descripcion de dispositivos, por lo que se abrira una ventana donde ingresaran la
Ruta de origen donde se descargod el archivo para la respectiva instalacion, como

se observa en la Ilustracion 10.

Administrar archivos de descripcion de dispositivos
.GSDs instalados | GSDs en el proyec...

Contenido de la ruta importada

[ Archivo Version idioma Estado Informacian

[[] GSDML-¥2.33-ABB-FENA-20170¢ V2.33 Inglés Ya instalado

<] i E
| Borra | | Instala | | Cancelar |

e
Ilustracion 10. Instalacion de archivo GSD.
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10. Se procede a insertar el modulo FENA-01 en “Dispositivos y Redes”, segin lo

muestra la Ilustracion 11.

—I Opciones (=[]
2| v | catilogo g
= |<;Bu5car:- |@|EI g.
| & Filtre Perfil: | <Todos> ~| ] g
i i
» [ HMI -
» [ Sistemas PC
» [ Accionamientos y arrancadores —
» [ Componentes de red 4l
» [ Lectura y monitorizacion g
» [ Periferia descentralizada g
» [ Alimentacion y distribucion de corriente o
» [ Dispositivos de campo E-
~ [ Otros dispositivos de campo e
» ([ Otros dispositivos Ethernet =
~ [ PROFINET 10 z
~ [ Drives
~ g ABB = |
« [[j ABB FENA 'i.’
Il FENA-O1 3
FENA-11 a
~| I Fena-21 A
g » [ ABB Oy [1]
B » [ SIEMENS AG =
—] v [l Encoders 8
» (i Gateway =
» [ Sensors
» [1j PROFIBUS DP I

Ilustracion 11. Instalacién del médulo FENA-0O1.

11. Dan clic en el modulo FENA-0O1, manteniendo pulsado y arrastrando hacia la
ventana Vista de redes, conectandolo el mismo con nuestro PLC, como se observa

en la [lustracion 12.
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P6 Aranque de un moto con comunicacion Profinet » Dispositivos y redes

|& Vista topologica [ Vista de redes [[I¥ Vista de dispositivos

23 Conexiones [Coneron Hi

£ Relociones | [ 52 1 [[§ @ e

% Conectar en red

- Pane_1 =

B

PLC 1 FENA
CPU 1516-3... FENA-O1
PLC 1
{ PNJIE_2 |
— R
<] ] [7] [100% = i |
J Vista general de lar... H Conexiones H Relaciones H Comunicacién E/S ‘| VPN ‘| TeleControl
¢ Dispositivo Tipo Direccién de sub.. | Subred Sisterna maestroll0 | Numero de disposit.. | Comentario
~ S71500/ET200MP station_1 571500/ET200MP static =]
» PLC_T CPU1516-3 PNIDP
~ Dispositivo GSD_1 Dispositive GSD
» FENA FENA-01
SCALANCE X005 SCALANCE X0DS

Tlustracion 12. Vista de redes del PLC y modulo FENA -01.

12. Para terminar de configurar nuestro modulo FENA-0O1, deben indicar con que

“PPO Types”, van a trabajar, para esta practica usaran el “PPO Type 3”, como se

muestra en la [lustracion 13.

P6 Arranque de un moto con comunicacion Profinet » Dispositivos no agrupados » FENA [FENA-01]
[ vista topologica_|gh Vista de redes |[Y Vista de di 1] opciones =]
— = o
d¢ [FENAFENA-OT] B EE =] g
21 v|catilogo g
B e 1|
4 @rFito  Perfil: [ <Todos> T H
~ [ Médulo F
~ [ PPO Types. H
W PPOType 3
— WO Type 4 =
MW PoType6 o
E M rrOType 7
» [ Standard Telegrams.
» [ Médulo de cabecera
ES
=
=t
2
W [3] [1o0% 8 v % =
— 3
Vista general de dispositiv... H]
W2 Médulo e i it e Deec e [Refersiea s Coaseisiio e 2
- FENA [ FENA-O1 6410038040802 V320 ] 18
» Interface o ox1 FENA
PPOType 4.1 0 1 20.31 12.23 PrOTypesd V320

Tlustracion 13. Seleccion de PPO Type 3.
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13. Se configura la direccion IP del modulo FENA-0OI, como se muestra en la

[lustracion 14.

P6 Arranque de un moto con comunicacion Profinet » Dispositivos no agrupados » FENA [FENA-01]

dt [FENAFENA-OT] F BikieHl s

| i ] [>] [100% |7 e, e

|& vista topologica “Eh Vista de redes |[If Vista de dispositivos L

2
=]

/<]

J Vista general de dispositiv... ‘

¢ Modulo - |Rack  Islot Direcci6... | Direccié.. | Tipo Referencia Firmware Comentaric
~ FENA o o FENA-D1 6410038040802 V32,0
» Interface ] 0x FENA
PPOType 4.1 0 1 20.31 12.23 PPOTyped v3.2.0

Acceso

[ Propiedades | i Informacion & | % Diagnéstico |

J General ‘l Variables 10 ‘ Constantes de siste... H Textos

~ General

Informaci6n de catélogo Dirsgeiones B st

 Interfaz PROFINET [X1] Interfaz conectada en red con
General

Sutred. [ 2

» Opciones avanzadas [

Identification & Maintenance

Protocolo IP

(@) Ajustar direccion P en el proyecto

Direccion IP:
Méscara de subred:
255, 255.255.0 |
[ Sincronizar los ajustes del router con el controlador 10
[ utilizar routar
Ditsccionrouter: [0 .0 .0 .0 |

() Permitir ajustar la direccion IP directamente en el dispositivo

Ilustracion 14. Direccionamiento IP, modulo FENA-01.

14. Se procede a asignar la direccion IP al PLC 1, por lo cual tendran acceso a la

Interfaz PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto

X1, como se lo detalla en la Ilustracion 15.

|§', Propiedades H‘_i.'.lnformacién _1.)"@ Diagnéstico

JGeneraI " Variables 10 | Constantes de sistema " Textos |

» General

» (BT

P Interfaz PROFINET [X2]

b Interfaz DP [X3]
Arrangue

£y

| Agregar subred |

Protocolo IP

(#) Ajustardireccisn P en el prayecto
Cicla e i W ]

Marcas de sistema yde ciclo ' Hzras desubmts L?,SE, ﬁsf'?iﬁ,;ﬂil

SIMATIC Memory Card D Utilizar router

Carga de comunicacion

» Diagnéstico del sisterna Dirsccian 1

Avisos de PLC
» Servidor web
=

Iustracién 15. Asignacion de direccionamiento IP al PLC
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15. Luego de asignar el direccionamiento IP al PLC y Modulo FENA-01, para que se

comuniquen por Profinet, ahora deben configurar los parametros basicos del

variador y modulo FENA, como se observa en la Ilustracion 16.

PARAMETRO DESCRIPCION CONFIGURACION
1 (MOTOR
9903 TIPO DE MOTOR
ASINCRONO)
3 (ESCALAR
9904 MODO DE CONTROL
FRECUENCIA)
TENSION NOMINAL
9905 220 (VAC)
MOTOR
INTENSIDAD NOMINAL
9906 3.5 (AMP)
DEL MOTOR
FRECUENCIA NOMINAL
9907 60 (HZ)
DEL MOTOR
VELOCIDAD NOMINAL
9908 1705 (RPM)
DEL MOTOR
POTENCIA NOMINAL DEL
9909 0.7 (KW)
MOTOR
9802 SEL PROT COM 4 (ABC EXT)
5101 TIPO DE ABC 128 (ETHERNET)
5102 PAR DE ABC 2 11 (PNIO ABB Pro)
5104 CONFIGURACION IP 0 (IP ESTATICA)
5105-5108 DIRECCION IP 192.168.0.10
5109 MASCARA DE SUBRED 24 (MASCARA 24)
5120 TIPO DE TELEGRAM 4 (PPO 4)
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>127 FBA PAR REFRESH I (REFRESH)
1001 EXT1 COMMANDS 10 (COMM)
1002 EXT2 COMMANDS 10 (COMM)
1102 EXT1/EXT2 SEL 8 (COMM)
1103 REF1 SELECT 8 (COMM)
1106 REF2 SELECT 8 (COMM)
1601 RUN ENABLE 8 (COMM)
1604 FAULT RESET SEL 16. (COMM)

Tlustracion 16. Parametros basicos del Variador ABB.

17. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques
de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 17.

wemans - C.Wsan

Poyacta  Edicion  Ver  Imsertar Omline  Opciones  Hemamientzs  Ventama  Ayuda
(% i cumdrproyere 3 M 2. % D 5 MG B G teviece conmisnanine @ eshoescommivnenne dp % U [Co0 a

Dispositivos |

M2 EDEmo@erle PGB s ad &7 W
Main
=~ 7 Control ON OFF ton Sety Resat szmare Tipa 6 datas valerpreder.  Comentaric
W Agregardispasitive | @ input
#h Dispositivas y redes 3 @ wiralca fool Initial call of this OB
- PLC_1 [CPU 15163 PNIDP) 3@ Remenence Boot Tre, if remanent date are svailable
¥ cenfiguracion de dispositivos
% Oriline y diagnisticn ar - 7o
+ i software Units v .
* g Bloquas de programa T Ry
W Agragar rweva biogue ?
& Main [0B1]

+ 73 Objetos tecnologicos
+ ) Fuenies exiemas
¥ L vanables PLC |

*  Segmento 1:

o
%] Listas de fextas de aviss PLE
+ [ haadulos locales

Ilustracién 17. Bloque principal o Main para inicio de programacion.
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18. Antes de empezar con la programacion, necesitan reconocer el bloque de contactos
KOP principales que les ayudaran con la programacion en los Segmentos, dentro
de este bloque tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones, como pueden

observar en la Ilustracion 18.

S - = — T

Iustracion 18. Bloque de contactos principales.

19. Ademas, poder identificar la practica mediante el nombre del “Titulo del bloque”
y “Segmentos”, por lo que les permitira describir un comentario si el programador
lo requiere para que el operador tenga un mejor entendimiento de lo que esta
programando.

20. Segmento 1, nombrado como el encendido y apagado del sistema, por lo cual
programaran con marcas que seran utilizadas para la intervenciéon mediante la

operacion en el HMI, como se muestra en la Ilustracion 19.

¥  Segmento 1: ENCENDIDO Y APAGADD DE SISTEMA
%I0.0 %01
"OMNIOFF" "M_Encendido”
7| ()
%600
"M_PUL_ONIOFF"

%aM0.1 5%00.0 %Q0.0
"M_Encendido” "IND_ON/OFF" "IND_ON/OFF"
] 1 | [ \
1T 1/1 7

BaMI0. 1 5:00.0
"M_Encendido” "IND_OMN/OFF"
| 1
|/= 11

Tlustracién 19. Programacion del Segmento 1 del PLC.
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21. Segmento 2, nombrado como Marcha y Paro, por lo cual programaran con marcas
que seran utilizadas para la intervencion mediante la operacion en el HMI, como
se muestra en la Ilustracion 20.

¥  Segmento 2: MARCHAY FARD

%I0.1 %l0.2 %Q0.1
"MARCHA" "PARQ" "IND_MARCHA"
| | | { }

LI | V/I L
%Q0.1
"IND_MARCHA"
| |

Tlustracién 20. Programacion del Segmento 2 en el PLC.
22. Segmento 3, como puedes observar en la Ilustracion 21 tenemos un pulsador “10.2”
como “PAROQO” para la activacion de la bobina “M0.2”:

¥  Segmento 3: PULSADOR DE PARO

%I0.2 %MO0.2
"PARO" "M_PARO"

Tlustracion 21. Programacion del Segmento 3 en el PLC.

23. Para poder controlar el variador deben instalar la libreria para control de los

modulos ABB, ésta la instalan como se muestra la Ilustracion 22.
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Librerias

Opciones
] vista de librerfa [l

? |Libreria del proyecio

1

|
SauoonI}su| Il"-":'ﬁ[

w | Librerias globales
Tl R Tl =
j b LLI Buttons-and-Switches
-] » Ll Drive_tib_S7_1200_1500
b LLI Drive_Lib 57_300_400
b LLI Long Functions
1 » LLI Monitoring-and-control-objects
» Ll Documentation templates
-~ | | | ABB Drives_TIA Global_Library 12xx_15xx
: b 5]l Tipos
* | Plantillas maestras
= ABB_DRINE_COMTROL_FB
2 ACS_DRIVE_FARA
25 ACS_DRIVE_PZD
i, DRIVE
L POKE
2 POKE_BLK
¢ [} Datos comunes
b | Ildiomas y recursos

L]

el ]

seale| k'."*“

sepaiqr] |

by
Ilustracion 22. Instalacion de librerias de control del Variador ABB.

24, Esta libreria deben copiarla y pegarla en la carpeta “Bloques de programa”, como

se observa en la Ilustracion 23.

Dispositivos

* ] P6 Arrangue de un moto con comunicacion Profinet:
B Agregar dispositivo
gy Dispositivos y redes
> [[_l PLC_1 [CPU 1516-3 PN/DP]
ny Configuracion de dispositivos -
9] Online y diagnastico
~ [g Blogues de programa
B Agregar nuevo blogue
_ ®Manfoel]
4 POKE [FC1]
& POKE_BLK[FC2]
& ABB_DRIVE_CONTROL_FB [FB500]
& ACS_DRIVE_PARA [FBS01]
& ACS_DRIVE_PZD [FB502]
@ ABB_DRIVE CONTROL_FB_DB [DB3]
v [ Bloques de sistema

Iustracion 23. Desplazar libreria a Bloques de programa.
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25. Con esto podran llamar al bloque "ABB_DRIVE CONTROL FB_DB", como se

observa en la [lustracion 24.

¥  Segmento 4: VARADOR
%DB3
*ABB_DRIVE_
CONTROL_FB_
DE"
%FB500
*ABB_DRIVE_CONTROL FB®
EN ENO
4 —PPOLTYPE YMB .0
ADAPTER_TYPE DOME —"done_d1”
4 — DRIVE_TYPE YME 1
YM10 ERR —"error”
“AlwaysTRUE® — DPV_MODE ERND
268 B2
"FENA~PPO_ STOPPED —"stopped_d1”
Type_4_1" —ADR N MBI
268 RUNMING =="running_d1
"FEMA~PPO_ B A
Type 4 1" — ADR OUT FAULT —faule_d1”
W0 .0 YMB .5
“IND_OMIOFF" WIARM —"warning_d1”
{ | SWITCH_ON EXT RUN_
B EMABLE —alze
LOCAL CTRL —false
: L i . EXT_CTRL_
IND_MARCHA A R
[ |
1 s UMW 4
ACT _SPEED — "VEL_BLO_VAR"
%QDQ MEW — 1650
INDI_PP.RD 640
1/} EMCY_STOP
aloe —COAST STOP
fBloe m—EXT CTRL
WAD10
"W_ENT_VEL" —"SPEED _REF
false — RESET

Hustracion 24. Configuracion del bloque SINA_SPEED.
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26. Se ingresa los nombres de las variables, tal como se muestra en la siguiente

[lustracion 25.

Variables PLC
: | Nombre | Tabla de variables :Tipo de dates ' Direccian :Rema... | Acces... | Escrib.. Visibl. |
1 @ M _MARCHA | Tabla de variabl..[~] Bool [Ell %Moz [+ M M =&
2 4@ M_PARO Tabla de variables e. Bool M0 .4 ™ =] =]
3 4@ IND_MARCHA Tabla de variables e, Bool %Q0.1 ] =] ]
4 4@  IND_PARO Tabla de variables e. Bool %00.2 )] =] 7]
5 4@  MARCHA Tabla de variables e. Bool %10.1 ™ =] =]
6 4@ PAROD Tabla de variables e. Bool %I0.2 ) ] ]
7 <l AlwaysTRUE Tabla de variables e. Bool %M1.0 ] ] =
g - switch_on_d1 Tabla de variables e. Bool %11 =] =) )
g | start_d1 Tabla de variables e, Bool %12 ] =] =]
10 4 done_d1 Tabla de variables e. Bool %MB.0 3] =) =]
11 4@ error Tabla de variables e. Bool %ME.1 =] =] v
12 @ stopped_d1 Tabla de variables e. Bool %82 =] (] =]
12 <@ running_d1 Tabla de variables e. Bool %M8.3 =] =] =]
14 < fault_d1 Tabla de variables e. Bool W%MB .4 =] =] =]
15 @  waming_d1 Tabla de variables e, Bool %HMB.5 i =) =)
16 <@ ONIOFF Tabla de variables e. Bool %I0.0 ] ] )
17 <@ IND_ONIOFF Tabla de variables e, Bool %Q0.0 ] =] 3]
12 4l M_Encendido Tabla de variables e. Bool Wm0 E @ @
19 <@  M_PUL_ONIOFF Tabla de variables e, Bool %MD.0 ] =] ]
J0 @ V_ENT_VEL Tabla de variables e, Real %MD 10 [ = v
21 4@ NOR.SCA Tabla de variables e. DWord %MD6 =] ] ]
22 4@  M_ONIOFF Tabla de variables e. Bool %MO.2 ) ] ]
23 4@  FUE_RANG Tabla de variables e. Bool %MOD.5 =] =] =]
24 4@ ENT_ANA Tabla de variables e. Int BIWES ] ] )
25 4@ VEL BLO_VAR Tabla de variables e, Int BIMWT4 ] =] 73]

Ilustracion 25. Tabla de variables del PLC.

27. Como se muestra en la Ilustracion 26, se debe agregar un nuevo dispositivo
llamado HMI (Interfaz Hombre - Maquina), que ayudara a visualizar y operar
nuestro sistema de mejor forma y entendimiento, a través de una interfaz sencilla

y amigable de entender.

232



Eigon e, it
3 e 5 4

e

X9t W0

Opciorss  Hemamienias Venians  Ayuds

GEG ¥

ol

Totally Integrated Automation

FORTAL

Dispositivos

- Smulacion de 2 sematoros
W Agregar dnposiven

I Confguacin dedsposivos
& Oy siagninticn

» T Software units

» 5 Sloques de programa

+ L3 Objetos tecnaltgices

» G Fusnies eaemas

o ormanirte

T Dlos g piowy de isposiivs
# inform

v e programa

upevisones yavisos del PLC
o oo do s A

» (38 s locales

» 5 Dispasitivos no sgmpadon

» g Confiuracion ca segurcad

» i Daton comunes

» 53 Configuracion e documento

» 1 iomas yrecurias

» i fccesos o

» (g tectorco arjeasmemaca use

d [mcjcruisies mioe [

4]

7]

Ik as

[ vista sopoidgica | visia de redes [E vista de disposiivos

Opelones

Vista general de i

R 4 5
Normbre del dispositiva: - 2
(X |
e
: s
Perfil soparte_0 m ~ I3 SMATIC B Fanel
S
b,
| ‘
o Vemom 1500 1= 3 . w00
= {3/ ulos de comunicacion
— = Descripeitn: F ) Mo o
e e
ey e L L R
LR A
Sistemas SIMATIC Mobie Fane!
e
A
< i 1

Tlustracion 26. Creacion de la imagen raiz del HMI.
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28. Como se muestra en la Ilustracion 27, Se da clic en Arbol de proyecto > HMI 1 >

Imagenes > Imagen raiz y proceden a configurar la pantalla.
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Tlustracion 27. Creacion de la imagen raiz del HMI.
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29. Creada la imagen raiz, eliminaran el mensaje de bienvenida: “Bienvenido a HMI 1

(KTP700 Basic + PN)!” del centro de pantalla, como se muestra en la Ilustracion

28.

SIEMENS SIMATIC HMI

e
= ua 12 % I &

s A e

R
g
3
1]
=

]

e et e wcc
2§ Carpetas de grafis propias

oy ]

e

" rrapieoades [intomadon © [0 omanosice [ 1o|

Tlustracién 28. Imagen raiz creada.

30. Ahora se debe ingresar los diferentes pulsadores e indicadores que va a tener la

pantalla HMI, como se observa en la [lustracion 29.

[ FIB1USA:

SIEMENS SIMATIC HMI

PRACTICA 7: CONTROL VECTORIAL DE ” UNIVERSIDAD POLITECNICA

UN MOTOR A TRAVES DE UN PLC S7-1500 F ‘1
#E)SALESIANA

ON/OFF

Q INGRESE VELOCIDAD
O

O MARCHA

VELOCIDAD
PARO

O PARO -+0000,00

Tlustracion 29. Configuracion de la Interfaz HMI.
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31.

Ingresar la siguiente tabla de variables del HMI, tal como en la [lustracion 30.

P7 Control de Velocidad Vectorial * HMI_1 [KTP700 Basic PN] » Variables HMI

FDH 2 =
Variables HMI
MNombre Tabla de variables Tipo dedatos | Conexién Nombre del PLC | Variable PLC Direccién | Modo de scceso a Ciclo de adquisi.. | Comentario de origen
@ M_ONIOFF Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexion_1 PLC_1 “M_PUL_ONJOFF <Acceso simbelico> 15
40  IND_ONIOFE  Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexion_1 PLC_1 “IND_ONIOFF* <Acceso simbolico> 1s
4 IND_MARCHA  Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexion_1 PLC_1 IND_MARCHA <Acceso simbélico> 15
- INDICADOR_PARC Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexién_1 PLC_1 IND_PARO <Acceso simbolico> 15
40 M_MARCHA  Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexion_1 PLC_1 M_MARCHA <Acceso simbélico> 1s
@ N_PARD Tabla de variables estandar || Bool  [=)| HMI_Conexi.] | PLC_1 MPaRo [ [+ <Acceso simbélico> =] 15 =
4@ M_ON/OFE(1)  Tabla de variables estandar Boal HMI_Conexion_1 PLC_1 “M_ONIOFE" <Acceso simbélico 1s
@ FUE_RANG Tabla de variables estandar Bool HMI_Conexién_1 PLC_1 FUE_RANG <Acceso simbélico> 15
an V. SAL VEL Tabla de variables estandar Real HMI_Conexion_1 PLC_1 V_SAL_VEL <Acceso simbélico> 1s
4@ VENTVEL  Tabla de variables estandar Real HMI_Conexion_1 PLC_1 V_ENT_VEL <Acceso simbolico> 1s
<Agregar>
[] [ [>]

Ilustracion 30. Tabla de variables del HMI.

RECURSOS UTILIZADOS

e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.

e Una lamina de Fuente de Alimentacion.

e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

e Un modulo didactico con Motor ABB ACS355 con modulo PROFINET

FENA-OI.
e Una lamina de Mando y Sefalizacion.

e Una lamina con HMI.
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #8

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Control de cambio de giro y control de velocidad de un motor a través de
interfaz HMI.”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer la configuracion para un control de un cambio de giro y velocidad de
un motor.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
o Configurar los parametros de un variador Siemens V20 para control de un
motor.
e Realizar las conexiones con entradas y salidas analogicas entre el variador V20
y el PLC S7-1500.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Sedaclic en Crear proyecto, por la cual se llenara los campos Nombre de proyecto,
ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se observa en la

Ilustracion 2.
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Tlustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.

4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para

la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar = Primeros pasos

El “Si ion de 2 " se ha abierto i el sigui paso:

o Configurar un

n dispositive

ng#  Escribir programa PLC
Configurar
objetos tecnoldgicos
Parametrizar el

U5, accionamiento

| Configuraruna imagen

| HMI

Abrir la vista del

proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracion 4, donde

seguiran los siguientes pasos:

e Seleccionar el controlador que se requiera. Dar un clic en PLC > SIMATIC S7-

1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3AN01 -0ABO.

Tomen en cuenta la version “V2.6”, como se observa en la Ilustracion 4.

e Clic en Agregar.
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* Agregar dispositivo

Agregar dispositive

Moemiare dol dispasitvo;

[T |

M Controladomes [#]
» [ SIMATIC 57-1200
w [ SIMATIC 571500
WCRe
Controfadores T A

vlmcmi1s1am
s [FCAIsTIC- TP
» [ cPus12c-t Py
» [ CAIsIZ- P
» (@ CPU1ISIS-2 PN =
=L@ 1516-3 ppe
I 5E57 516-3ANDO-DABD
5657516 33001 G
+ [ CRU1517-3 PRiDP
» [ cPU 1518-4 PHIDP
+ [ €RU1515-4 PHIDP OOK
+ [l CPU 1518-4 PNIDP MFP
r@ERESIE-T N
» [WCPUISTIF- 1PN
an + [ Cali515F-2 P
+ [ CPU 15 16F-3 FRIDF
+ [ CAUTS17F 2 PP
[ €A 15 18F-2 PNIDP
[0 CPU 15 16F -4 PNIDPODK
» [ CPUTET1BF-4 PNIDP MFF
» [ CPUIS1IT-1 P
» (W CPJISIST-2 PN o
s Cmrmissiersauos 1]

< i [

= At la yeita de dispositeas

Dispositva: =

CPUTS16-3 PNIDP

Referencia:

Wersidn:

Dscripoon; =
CPU gan dizpley memarie de mabajo 108
para codige v 5 KE para datos, tiempo de
eperaciln con bz e 10 ng conceprg de
proteceiin de 4 niveles, Rnclones
tecnologicas; Motan Contral, regulscicn,
centsje y medicidn; racing; 1 interaz:
ceatroladorFROFINET 10, soporte RTRT,
Ferformance Upgrade FROFMETV2 3, 2
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clients D#, métades, expecifcacion
cempanian, made izacrang,
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I4device, pratacali de transparte TORER,
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cemunicacion 52, zervdor web, cliante OHE,
OPC LA s2riidor 04 cliente OA matedes,
especEcacién companian, reuring, 3 ¢ 3
imtera s mascin FADSRUS DF, comumicagion |

2 -

=

Ilustracién 4. Seleccionamos el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,
como se muestra en la Ilustracion 5.

LEG Y

Totally Integratad Automation
PORTAL

Dispositivos

= 3 simulacnde 2 semslocs
W gt dspositva
Dispontiva y eces
P 1P 15165 DR
s

» 23 Osiets tecnalegices
» il Foantas extemas

» 4l Datos comunes
» i Configuracion ! documento
» 15 diomas y eeuros

» 5 Accesos ok

» (5 Lectorco retasimamis Lsa

#& (R icrisis3mon fu)

[ vista topoidgica [ Visia de redes [ vista de dispositvos

Iustracién 5. Vista del dispositivo.

Opelones
L4 vista general de disy

¥ oo

= e
b e

+ [ Moo ds iterse

TS Y R TR,

[

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos

pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catilogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

proycts Eddon Ver Iersr Onire  Opciorer  Hema
3 (% [ Guerder prayecn 3 =X M2 DG E G ¥ tssblece conesiénaniine ¥ e

Dispositivos

3 Simudacian e 2 sematoros
< WA [CIT516 8 iR

Y Corfiquacin ée dspestivas
4 nlre y & v

5 loes e pragarma
[ re——
5 Fuantes exomas
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o o oo L
s e i e
-

Perfil soporte_0
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8 Do e prow de dispasive
T Informacion del programa
¥ Susenisiones y avisos GeIPLC
) Ustasde v doaviso AC
» 8 Mioduls locales
» 55 Dispasitivon o agrupadon
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Totally Integrated Automation
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Iustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.
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Tustracion 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.
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Tlustracion 8. CPU con modulo de entrada analogica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.
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Tustracion 9. CPU con modulo de salida analdgica.
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Agregados los modulos digitales y analdgicas, asignan el direccionamiento IP al
PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-
1500 CPU1516 3PN/DP.

Para ello, dan doble clic al PLC 1, por lo cual tendran acceso a la Interfaz
PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

PLE_1 [CPU 15163 PN/DP]
J General ” Variables 10 " Constantes de sistema " Textos |

» General [ Agregar subred |

» Interfaz PROFINET [X2] Protocolo IP
b Interfaz DP [X3]

Arrangue
Ciclo
Farma da raesiimica s iAe

: 6, Propiedades i?_-j,',lnformacién QIE Diagnéstico I

o) et e mniper el pmonct

£ | 172 .18 . 123 . 151

Alarma Inversion

Funciona-
Fallo miento | Modo AUTO/HAND/JOG

LED de estado
Pantalla
LCD SUBIR
BAJAR

PARADA FUNCION

MARCHA

OK

Tlustracion 11. Panel de operacion del Variador V20.

9. Ahora se debe configurar los parametros del Variador V20, para eso debemos

conocer los pulsadores con los que cuenta el variador, como se observa en la

Ilustracién 11.

10. Para ingresar a la configuracion de los parametros del variador se debe pulsar [v]

durante mas de 2 segundos o hasta que aparezca en la pantalla P0100.
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11. Ahora deben ingresar en los parametros, los datos del motor, como se muestra en

la Tlustracion 12.

PARAMETRO |VALOR DESCRIPCION
P0100 1 Frecuencia (1=60 Hz)
P0304 220 Tension Nominal del Motor (V)
P0305 0.7 Corriente Nominal del Motor (A)
P0307 0.75 Potencia Nominal del Motor (Hp)
P0308 0 Factor de potencia nominal (cos)
P0310 60 Frecuencia Nominal del Motor (Hz)
P0311 1705 Velocidad Nominal del Motor (RPM)

Iustracién 12. Parametros a configurar en el Variador V20.

12. Luego de ingresar los datos del motor, se debe configurar el macro con el que se

va a trabajar, se debe pulsar nuevamente [v] por unos segundos hasta que aparezca

en la pantalla Cn00.

13. Usar [a] 0 vl para seleccionar el macro Cn007, luego de esto aparecera AP00O y

pulsar EI, se mostrara en la pantalla 88888, lo cual indica que el macro esta
configurado.
14. Luego de seleccionar el macro Cn007, el variador quedara configurado con los

siguientes parametros, como se observa en la Ilustracion 13.

PARAMETRO | VALOR DESCRIPCION
P0700 2 Borne con fuente de mando
P0701 1 Selecciona ON/OFF. Entrada digital 1. Borne DI 1
P0702 12 Selecciona Inversion. Entrada digital 2. Borne DI 2
PO703 9 Selecciona Confirmacion de fallo. Entrada digital 3.

Borne DI 3

P0704 10 Selecciona JOG hacia adelante digital 4. Borne DI 4
P0731 52.2 Convertidor en funcionamiento
P0732 523 Aviso de variador activo
P1000 2 Consigna analdgica

Tlustracién 13. Configuracion de parametros del macro Cn007.
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15. Adicional se puede configurar estos parametros opcionales en el variador. Como

se observa en la Ilustracion 14.

PARAMETRO

VALOR

DESCRIPCION

P0003

3 Nivel de

Acceso Usuario Mantenimiento

P1080

0 Fre

cuencia Minima del Motor

P1082

60

Frecuencia Maxima del Motor

P1120

5

Tiempo de Aceleracion

P1121

5 T

iempo de Desaceleracion

Ilustracion 14. Parametros opcionales para configurar en el Variador V20.

16. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestana de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la [lustracion 15.
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Tlustracion 15. Bloque principal o Main para inicio de programacion.

17. Antes de empezar con la programacion, necesitan reconocer el bloque de contactos

KOP principales que les ayudaran con la programacion en nuestros segmentos,

dentro de este bloque tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones, como

pueden observar en la [lustracion 16.
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- i = —_

Tustracion 16. Bloque de contactos principales.

18. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar la practica (Titulo
del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento programada
para un mejor entendimiento.

19. Segmento 1, tienen la Marcha Horario, por lo cual programaran con marcas que
seran utilizadas para la intervencion mediante la operacion en el HMI, como se
muestra en la Ilustracion 17.

¥  Segmento 1: Marcha Horario

%VI0.0 %00.1 %Q0.0
"M_MARCHA_ %MI0.2 "INDICADOR_ "INDICADOR_
HORA" "M_PARO" ANTI HORA"
] | ] /1 | [
= 110 /1 |/I 1 !
%i0.0
"MARCH_HORA"
] |
1 I
%00.0
"INDICADOR_
HORA"
] |
1 I

Ilustracién 17. Programacion del Segmento 1 del PLC.

20. Segmento 2, tienen la Marcha Anti-Horaria, por lo cual programaran con marcas
que seran utilizadas para la intervencion mediante la operacion en el HMI, como

se muestra en la Ilustracion 18.
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¥  Segmento 2: Marcha Antihorario

%601 %0Q0.0 %00.1
"M_MARCHA _ U0 2 "INDICADOR_ "INDICADOR_
ANTI "M_PARO" HORA" ANTI

| | V1 V1 ( }

%i0.1
"MARCHA_ANTI"
] |
LI |

%Q0.1
"INDICADOR_
ANTI

Iustracion 18. Programacion del Segmento 2 en el PLC.

21. Segmento 3 y 4, como se observa en la Ilustracion 19. Es el indicador de paro y

una salida digital que deben conectar al Variador V20.

¥  Segmento 3: INDICADOR DE PARD

%Q0.0 %00.1 %Q0.2
“INDICADOR_ "INDICADOR_ “INDICADOR_
HORA" ANTI" PARC"

/1 /1 { }

- Segmento 4: SALIDA DIGITAL PARA VARIADOR V20

%i0.2 %M0.2 %Q0.3
"Tag_3" "PARO" "Tag_6"

/1 /1 { }

Hustracion 19. Programacion de Segmentos 3 y 4.
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22. En el segmento 5, deben insertar un bloque de un contador, con el cual van a

aumentar o disminuir la velocidad del motor, tal como se muestra en la ilustracion

20.
¥  Segmento 5: Elogue Contador
%DB2
*IEC_Counter_
0.DB 1
. T . %M0.3 CTUD
SHL—CONTIA " AUMENTAR" Int
<
| | 1
uDint | 1 1 cu Qu —
30 QD —false
%0.3 %MD 14
"Tag_4" OV 7-"SAL_CONTA"
| 1
||
"S;Eh?cnr::njm" ——
- "DISMMUIR"
> I |1 D
upint | 1 1
0
%l0.4
*Tag 5"
| 1
11
%Q0.2
“INDICADOR_
PARO"
N R
false — 1
30 PV

Tlustracion 20. Bloque contador ascendente.
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23. En los segmentos 6 y 7 deben insertar un bloque de multiplicador y un limitador,
los cuales van a servir para obtener los valores que se van a mostrar en la pantalla
HMI, como se observa en la Ilustracion 21.

- Segmento 6: Conversor

MUL LMIT
Auto (UDINt) int
EN — © EN — —_—
%MD14 %MD18 0.0 ~FIMN %MD22
"SAL_CONTA" — N1 OUTZ-"SAL_MULT" %MD18 OUT - "SAL_RPM"
53.83 FINZ "SAL_MULT" —piN
1615.0 —pihax

¥  Segmento 7: BLOQUE MULTIPLICADOR

MUL
Auto (UDInt)
EN —
WMD14 WMD26
"SAL_CONTA" — N1 OUT —"ENT_DIGI
921.6 N2 5

Tustracion 21. Bloque conversor y multiplicador.

24, En los segmentos 8 y 9, para culminar con la programacion del Main deben insertar
unos bloques de normalizar y escalar, para el voltaje que van a enviar desde el PLC

al variador V20, como se observa en la Ilustracion 22.
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¥  Segmento 8: Elogue de Normalizary Escalar
Comentario
NORM_X. SCALE X
Int to Real Real to Int
EN EN( EN — ENOG——
0.0 -FIMIN i 0 —MIN SR
%MD26 "SAL_NORM_ %MD30 "SAL__ESCA_
"ENT_DIGI" —pFiWALUE OuT — ANA “SAL NORM_ ouT — ANA
27648 — MAX ANA" _vALUE
27648 — MAX
* Segmento 9:
Comentario
SCALE X
Real to Real
EN
0.0 — MIN %MD34
%MD30 ouTr SAL VOLT
"SAL_NORM_
ANA" _yaLUE
10.0 MAX

Tustracion 22. Bloque Normalizar y Escalar.

25. Como se muestra en la [lustracion 23, se agregara un nuevo dispositivo llamado
HMI (Interfaz Hombre - Maquina), que ayudard a visualizar y operar nuestro

sistema de mejor forma y entendimiento, a través de una interfaz sencilla de

entender y amigable.

Totally Integrated Automation
= G x| [ ] PORTAL

(N Guanrprayecie 3 X

Disposliivos [ZVista topoldgica[as Vista de redes UY Vista de disposiiivos | | Opclones
% g2 | e (o icruisie-s moed =1 112 1) L) @ i || visia general de dis
2N (et

s Ry i

100

perfil soparte_0

o D
Q
» L AQ 24bnsT

KIP700 Basic - /@ Agsutst
i ecc7 533551000 0480

HRpsr s venn: 15100
1} infomscin del prograra
fonesy ausos dalPLC

Deserpri:

T TeT

500 80 prie. Colrer
5 i iacingo, e
» 3 s ocales st
» 55 Disposiivos no spiupador
» g Comtauncien s sequrdsd
» 3 Dt comunes
. 53 Contguracion sl documero
» 1 omes yrecuros
5 Accescs mine
» L9 Lecur e tewssmemari Lss

Descrocion abreviada gel Gspose:

 felere:

Tlustracion 23. Se agrega pantalla HMI.
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26. Como se muestra en la Ilustracion 24, Dan clic en Arbol de proyecto > HMI 1 >

Imégenes > Imagen raiz y proceden a configurar la pantalla.

| vista topologica [k vista de redes B vista de dispositivos | |
B2 | & [ sicruis1e:3 mioe =11 2 ] L [l @ & 4 || vista general de disy

,-,ff’»ﬁb 5 i ST
»?? ﬁ"}sv

_| »rmowo
s
~lgsg
> AO TN ST
~mARsT
M 6557 532-5H000-0480
» WAQSUHE
»EAOBLNIE
3 Do e oy de Esposiing L L »lgaing
B rformscnicsl ograma 0 [ Mol de comuricacitn

» 5 Di positivas na sgrupacos
* B Configuracion de sequided
+ 3 Dates e
» &) Configuracion cal Gocumento
+ & domas y earsos

» i Accescsoeive

» [ octo o aatimaments s

N -

™ [Bernin

Hustracién 24. Configuracion Imagen raiz HMI.

27. Creada la imagen raiz, eliminaran el mensaje de bienvenida: “Bienvenido a HMI 1

(KTP700 Basic + PN)!” del centro de pantalla, como se muestra en la Ilustracion

25.

Wb SIEMENS SIMATIC HMI

b Dsposiivo yrades
~ @ACa U513 D)

oz 1 ws L °p B &

» 22 Tablas de observarion y forzado gemmaneets
+ %8 saciups onine =
» @ Tiaces &
+ 7 Comuncacionorc ua
» 7 Datscca provy de dspasts

¥} informacidn del programa.

|
e H
» g ot g de Wince L
e ——— I
= H
al £

oot bl ——
A Propicdades | informacion & [ & Dlagnéstice

Tlustracién 25. Imagen raiz creada.
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28. Se configura la interfaz HMI, insertando los pulsadores, textos, visualizadores de

datos entre otros como se observa en la [lustracion 26.

Totally Integrated Autamation
FOI

SBTUSKNiE: Ardegds Zems BrcieBaliime Sl

HORARIO —
i D NGRESE PULSOS VELOCIDAD (9P
S ==
-
ANTTHORRAIO H0R00000)
O R
PARD =
— :
( \ PARD
== [1oom i o
U Propicdades L 46n ‘43| % Dlagnéstico |
T tomsgngoman, ||| OB | Animodones. | Eveios | Terios
» 1 secups e sprerca
; Tipa
@ e
() varis bs
e T
=

» & G [a1z0 2 ~
>

¢
> Vista detallada
T = = [

Iustracion 26. Configuracion de la Interfaz HMI.

D. RECURSOS UTILIZADOS
e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.
e Una lamina de Fuente de Alimentacion.
e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.
e Una lamina de Mando y Senalizacion.
e Una lamina con Variador de Frecuencia V20.

e Una lamina de HMI.
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #9

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Monitoreo de parametros de un motor con registro de aviso y alarmas con
HMI.”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer el monitoreo de parametro de un motor.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Configurar un bloque de datos para las alarmas del motor.
e Realizar las conexiones entre el Variador V20 y el PLC S7-1500.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

T ctivarcompiobacion & Imegridsd bésca

Tlustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Sedaclic en Crear proyecto, por la cual se llenara los campos Nombre de proyecto,
ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se observa en la

[lustracion 2.

Crear proyecto

| s s

Tlustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.
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4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para

la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar

Welcome Tour

Primeros pasos

Primesos pasos

El proy: 5 de 2 " se ha abierto i el sigui paso:
>
5 Configurar un

L] dispositive

i Escribir programa PLC
Canfigurar
objetos tecnologicos
Parametrizar el

B5.  accionamients

Corfigurar una imagen
HMI

Abrir la vista del
proyecto

Ilustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracion 4, donde

seguiran los siguientes pasos:

e Seleccionar el controlador que se requiera. Dar un clic en PLC > SIMATIC S7-

1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-3AN01 -0ABO.

Tomen en cuenta la version “V2.6”, como se observa en la Ilustracion 4.

e Clic en Agregar.
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Agregar dispositivo

Woeno dol dispasitvo:

PLC_1 |

m Contreladoms
» [ 5IMATIC 57-1200
w [ SIMATIC 571500
= @CFU
(R L IRERER T ]
+ [@CUISTIC-T PN
» [ cpu 151201 P
D PR L TR R ER ]
» [@crU1s15-2 PN =
Hual =@ CAU 15163 FRDP
W 5E57 516-3AMD0-0AB0

I |
» [ CAU1517-3 PuiDP
» [ C#U 1518-4 PRIDR
» [ ©PU 1575-3 FIDP 00K
» [ CPU 1518-4 PNIDP MFP
» [ ERU TSR PR
» [ CPUIS13F-1 PN
i + L@ EAI 151562 P
E » [ CPU 15 16F-3 PHIDF
» [ €7 1517F 2 FNDP
» [ CRU 1518F-4 PNIDP
+ [ CPU 15 16F-4 PNIDPODK
+ [ CPU T5T8F-4 PNIDP MFF
» [ CPUIS1IT-1 PN
»lmomIs1ST-2 P
B

I

Controladones

-
P i |

Dispasitve: hed
CPUTSETG-3 PRIDP
forencias | 6557 S16.3AND1-0A80
Wersidn: V2.6
Descripcion; - :

AU £an dizplny mermaris de wsbajs 18
parn cadige ¢ 5 ME pars dstes, tiemps de
EpERONA con bs de 10 R conceprs g8
pruteccion de 4 niveles, nciones

AN EM

coateje y medicin, trazing; 1 interfaz:
ceatralador FROFINET I, saparts RTIRT,
Fedormance Upgade FROPBETV23, 2
Puugmos, dEwce, MRF. MRPE. protecalo de
Lanspoete TORIP, decune Dpen User
Communication, comanicacion 37, senador.
‘wel, cliente D045, OPC UA: servidor DA
clients DA, métados, expecificacian

cempanian, medeizdcrana, radtag; 20 —
interar contoider PROFENET IO, Sopart AT,
Ieyvice, protocols de transparte TCPA2,

secure Open Uzer Communiication,
comunicacion 57, servdor web, cliente OHS,
DOPC LA servidar DA, cliente DA, métedos,

(<3l [T 2]

2 Aty L vt de s pesitives

pecEicacién compa nian; rauting, 3 * T
inteaz massto PACSSUS DR comunicacion :U|

Ilustracion 4. Seleccionan el controlador respectivo.

o Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,
como se muestra en la Ilustracion 5.

Popecio Edcon Ver e Onire Dpcor B iy st et
3 Gy S Lt e X la PORTAL
Disposiivos [ Vista topoldaica |dh Vista de redes 01 Vista de dispositivos || Opciones &
L] L4 vista general de dis =11y
25 i Cooge |
3 Simulacon de2 sematoros M s ]
W Apegardspostn el
& Depoatosy ks L] — Tod <
< T@RC A s 1e 3 e = s H
Y Corfuracio e cspostves e =
.
it peaerta Mo de cormaicacien
» [ ks tcroliicss
+ [ isies de ez
Comuncacitn0pc 1A L
Do co iy de spesive &
P &
H
i
» [ iomas yecuros L]
» 1 Access e
+ 15 Leciorceteasimemanis 5

Agregado el dispositivo, procederan agregando los

Ilustracién 5. Vista del dispositivo.

modulos  periféricos

pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catalogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

Pojco Edcion Ver Insersr Onlice Opcones  Heramierias  Verians
(3 Guederprye 3 M 5 e X &%= F) B B QY bteblece consido aniine 4 5

Disposiiivos
3 Serulacion de2 sematores
W Agregar dpontiva
#h Disposiivos y redes
~TRAC S ERIT51B3PNDR
BY Confquracisn de Gsposiivos
4 Onirmy dagrent
» & sefare vt
+ 5 Bogues de procara
¥ "3 Objetos tecrologicos
+ 5 Fueries exemas
3 varabies L

i Supsisiones y avios AT
25 Ut de s do avisoPLE
+ i s oceles
» T Dispasitives no agrupadas

» [ domes yrecusos
» 3 Accescs ool
» [ Lacio e tjerasimemonis UsE

n de 7 semaf

o5 » PLC 1 /P

Totally Integrated Automation
PORTAL

=

peril soporte_0

[ZVista fopolbgica sk Vista de redes [IT Vista de dispositivos

Opelones
vista general de dis)

Vi1 Inoduie

@i
i 5E57 321 15400-0880 :
» Wi 16041250 i H
» ‘moisa0iac 8a i
oo
oing =
; o 4
" H
hina 2
Moo te comunesciin L
Nfre——— T
» [ Ml de etz =

Tustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.

Ver Insensr Gnire Opconos  Hetamentas Ventana

ormm——
e

2 =X M 50 E G W bl conemisnonine 2

Dlspy

3 Semulacon te 2 sematuis
W Agregardizpiten
posiivas y radas
= A a0 PR
Y Confiquacin de dspositivas.
4 Oty hagpbit
* i Sofware Unis.
» 5 Boques e programa
» 3 Objes tmcnolégiccs
+ Gl Fubnies extemas.
» 8 Varbler ALC
» aaos A

» 2 Tabtas e bervacion y oz semanars
» “al secipsonine

» ' Dispos tivas na sguipados
» B Confuracioncesequied
b Dt camumes

» 53 Confgurcionceldocuments
» [ omas y ersos

» 58 Accesos ol

» 9 Leciorce wietasimemais 158

Tatally Integrated Automation
PORTAL

=

3] o~

[ vista topologica [ Vista de redes [ Vista de disposl

o5 || Opelanas
vista general de disg

Fel. | <Tooos

» [mDQ s AN
» [@DOTERAVDC5A B
» @O0 D aAST
} CHDG B2 NDCUSAE
+ mOOISIDCD AT
» [@DoI20ADCOSAST
~@DQ32 VDTS T
Waterszz o 1om0

BRI

+ 3 Nl e comuriaricn
» 3 Mol eceoegios
» [ dor de rtetaz

cruzodas | Compilr |

s Bexcrouen W1 lrdo A e

Tustracion 7. CPU con modulo de salida digital.
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e Entradas Analogicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.

Pojecn Edeidn Ver Iedar Onlice Opciones Heramienias Ve

Totally Integrated Automation
Y Gt 2 X 5 X 9 C4e 5 DI B bl oo ¥ 0o By IRIRX L " PORTAL
[ Dispositivas_| F Vista opoiogica |k Vista de redes |17 Vista de dispositvos || Opciones =

3 =]
; Elk
> < [catiiogo
] ConintON OFF concety Reser & “é' égé -
W agregarasposiiv N & 7S -
& Dpevony reder o A et
» et [cou 15153 U] & @ ® i
» 5 pisposkivos o agrupados o i rva
» £ Confiracen 2 sequncst e | oy
5 4 Datos comunes w1 (2 a4 5] s i T
» ) Confgaraciin el doamerts reril soporte_o S +7ano
+ & oy e + @ oiDe
» T Accesonanne 5 Van
+ 9 Lacorc st simemesa 56 ] el » im0
»mang
2 » 7 Morkdos e comuncaritn 4
28 Moo anciicn :
P r— 3

7
c
T 3o B e 8
Sennlde
s s o T e oot
MowmrcILy 0 8 s NBRNTDCST 6657 5311000080 V22 4
o s
o s =
o 7
o 3 = |
o s
v o
o
I
o m
5 i
o s .
5 [Vt Getiads

|5 propiedades [ fomacion 11 Disgnosiico

Hustracion 8. CPU con médulo de entrada analdgica.

e Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO0, como se

observa en la Ilustracion 9.

Poc Edcon Ve Wsetsr Oniice Opcioner  Heamemas  Ventns

. Totally Integratsd Automation
9 s 500G E G ssiece carsmanonine o Lo wenine g IR 261 ) L) [ | FORTAL

3 oo 3

Dispositivos | [ vista 1opoligica [ Visia de redes [ vista de dispositivos || Opclones
4| | vista general de dis =!
[

3 Simulacion de 2 semaforcs
pos

e Ferf. [<Tocos

» g Boquas da pograma
» 3k Osjetos weenalogices

Perfil soporte_0

- A0 35T £
W eze szson oan H
» @A £l
b sosunis
I B e -
=
i
il
£
'S} Confguraion el documerto H
oI b ot ]

» [ Accesos onlios
» [ Lecuor o wemssimeminis UsE-

3] [ioo )

et 5]

. plagnostice |

d prupicdades | % informacion 4
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e Deserpeitn ke 7 rim Adwen Wen

> Vista delallads

Tustraciéon 9. CPU con modulo de salida analdgica.
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7. Agregados los modulos digitales y analogicas, asignan el direccionamiento IP al
PLC 1 para establecer la comunicacion entre nuestra PC y la lamina de PLC S7-
1500 CPU1516 3PN/DP.

8. Para ello, dan doble clic al PLC 1, por lo cual tendran acceso a la Interfaz

PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto X1, como

se lo detalla en la Ilustracion 10.

PLC_1 [CPU 15163 PNIDP]
J General " Variables 10 | Constantes de sistema " Textos |
» General [ [ Agregar subred 1
1% interfaz PROFINET [X1] :
» Interfaz PROFINET [X2]
b Interfaz DF [X3]
Arrangue
Ciclo
Carga de comunicacisn
Marcas de sistema yde ciclo
SIMATIC Mermory Card [ utilizar router

_. ', Propiedades IT&', Informacién i) I %) Diagnéstico I

(@ Ajustar direccion IP en el proyects
P | 172 .18 . 123 . 151
: | 255 . 255 . 255 .0

ST e
&

» Diagnéstico del sistemna Direcciénrouter: (@@ 80
Avisos de PLC O S I
» Servidor web ZE £l

Ilustracién 10. Asignacion de direccionamiento IP al PLC_1.

9. Ahora se debe configurar los parametros del Variador V20, para eso debemos

conocer los pulsadores con los que cuenta el variador, como se observa en la

Ilustracién 11.

Alarma Inversion

Funciona-
Fallo miento | Modo AUTO/HAND/JOG

LED de estado
Pantalla
LCD SUBIR
BAJAR

PARADA FUNCION

MARCHA
Tlustracion 11. Panel de operacion del Variador V20.

OK
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10. Para ingresar a la configuracion de los parametros del variador se debe pulsar [v]
durante mas de 2 segundos o hasta que aparezca en la pantalla PO100.
11. Ahora deben ingresar en los pardmetros, los datos del motor, como se muestra en

la Tlustracion 12.

PARAMETRO |VALOR DESCRIPCION
P0100 1 Frecuencia (1=60 Hz)
P0304 220 Tension Nominal del Motor (V)
P0305 0.7 Corriente Nominal del Motor (A)
P0307 0.75 Potencia Nominal del Motor (Hp)
P0308 0 Factor de potencia nominal (cos)
P0310 60 Frecuencia Nominal del Motor (Hz)
P0311 1705 Velocidad Nominal del Motor (RPM)

Tlustraciéon 12. Parametros a configurar en el Variador V20.

12. Luego de ingresar los datos del motor, se debe configurar el macro con el que se

. M
va a trabajar, se debe pulsar nuevamente U por unos segundos hasta que aparezca

en la pantalla Cn00.

13. Usar [a] 0 [v] para seleccionar el macro Cn007, luego de esto aparecera AP000 y

pulsar E, se mostrara en la pantalla 88888, lo cual indica que el macro esta
configurado.
14. Luego de seleccionar el macro Cn007, el variador quedara configurado con los

siguientes parametros, como se observa en la [lustracion 13.

PARAMETRO | VALOR DESCRIPCION
P0700 2 Borne con fuente de mando
P0701 1 Selecciona ON/OFF. Entrada digital 1. Borne DI 1
P0702 12 Selecciona Inversion. Entrada digital 2. Borne DI 2
PO703 9 Selecciona Confirmacion de fallo. Entrada digital 3.

Borne DI 3

P0704 10 Selecciona JOG hacia adelante digital 4. Borne DI 4
P0731 52.2 Convertidor en funcionamiento
P0732 52.3 Aviso de variador activo
P1000 2 Consigna analbgica

Tlustracién 13. Configuracion de parametros del macro Cn007.
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15. Adicional se puede configurar estos parametros opcionales en el variador. Como

se observa en la Ilustracion 14.

PARAMETRO | VALOR DESCRIPCION
P0003 3 Nivel de Acceso Usuario Mantenimiento
P1080 0 Frecuencia Minima del Motor
P1082 60 Frecuencia Maxima del Motor
P1120 5 Tiempo de Aceleracion
P1121 5 Tiempo de Desaceleracion

Ilustracion 14. Parametros opcionales a configurar en el Variador V20.

16. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestana de “PLC 17, “Bloques

de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observardn una ventana como se

muestra en la [lustracion 15.

T8 Siemans - CalsarsiralgWnelrive - Univarsidsd Politecnica SalnsianaiUPSiT asisWracticas FinalesiPractical \Control ON OFF con Sty ResstdControl ON OFF con Set y Resat

Poyertn  Edicion Ver  Imertar Online  Opciores  Hemamientas  Ventana  Ayuda

(% Guedarproyects 24 M t2 - X M2 (@: MG B G Y teeblecerconexignaniing @ Dehecs conesiionnine S BR3¢ | ] [0 rinecle |
Dlspositivos |
i M2 |t L EREp@rEtEtofttcead S a7 L
Main
~ ] Conirl ON OFF con Sat y Reset Nembre Tipa o= dntas valorprader. | Comentaric
W Agregar dispasitien | -~ input
oh Dispositivas y rades 2 @ witalca fool Initial call of this 0B
- [l MLC_1 [CPU 15163 PNIDP) 1 @n Remanence Bood <Truie, if remanent data are available
B configuracion de dispositivas o=
Sl online y dagndstico HF Al == {7

v i Software Uni
+ g Bloques de programa
W Agregar rueva blogae
& Main [0B1] *  Segmento1:
+ 5§ Objetos tecnaligicos ——
b ) Fuentes eaemas
¥ L@ Variables PLE
+ (%) Tipos g2 datos ALC |
* i Tablas de cbeervarion y forzado
+ [} gackups online
b g Traces
+ 5 Comunizacion OPC LA
» @ Datos ce proxy de dispositive
H macian del peograma
nvisiones y avisos del FLD
1% de textos de avis PLC

* Titulo dal blequa:

4

+ [ Msdulos locales
b 45 Dispositivos no sgrupadas
+ g Configuracion da sequridad
bk Dauscommnes
b = Configuracion del documents
* D Miomas y recursos
» [jg Accesos onling
+ [ Lector da tarjetasimemoria UsE

Tlustracion 15. Bloque principal o Main para inicio de programacion.

17. Antes de empezar con la programacion, necesitan reconocer el bloque de contactos
KOP principales que les ayudaran con la programacion en los segmentos, dentro
de este bloque tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones, como pueden

observar en la [lustracion 12.
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A =i = —_

Ilustracion 16. Bloque de contactos principales.

18. Ademas, los distintos apartados necesarios para poder identificar la practica (Titulo
del bloque) y establecer un comentario por cada linea de segmento programada
para un mejor entendimiento.

19. Primero se debe crear un bloque de alarmas, en el cual se van a afiadir todas las
variables que se necesiten para los avisos en el HMI, para esta practica se va a

llamar “Alarmas”, como se observa en la Ilustracion 17.

_Nombre:
| Alarma EJ
Tipo: t=]
% Lenguaje: |« |
Blogue de Nimero: E e
organizacion e
| e () Manual
(®) Automético
% Descripcion:
Blogue Los blogues de datos (DB} sirven para almacenar datos del programa.

de funcién

3

Funcién

&

Blogue
de datos

> |Més informacion

[ Agregary abrr [ Aceptar | | Cancelar |

Tlustracion 17. Creacion del bloque de alarmas.

20. Luego de crear el bloque dan clic derecho y seleccionan propiedades y luego en
atributos deshabilitan la opcion “Acceso optimizado al bloque”, esto para poder

dar direcciones a las variables que luego van a crear, como se observa en la

[lustracion 18.
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Alarmas [DB1]

| General | Textos

General .

Informacion Atributos

Sellos de tiempo

Compilacién | Depositar solo en la memoria de carga

Pro_teccu'}n =) Blogue de datos protegido contra escritura en el dispositivo
Atributos

["] Acceso optimizado al blogue
[+ DB accesible desde OPC UA

Cargar sin reinicializar

| Aceptar 1| Cancelar

Ilustracion 18. Deshabilitar Acceso optimizado al bloque.

21. Como se indic6 en el paso anterior luego de crear el bloque, deben crear todas las

variables que deseen que se muestren como avisos, como se observa en la

[lustracion 19.

= g B, B E "7 Consewvarvalores actuales g 5 . @ Copiari 4 avalores deamanque |- - Cargarvalores de amanque comovalores actuales @ &
Alarmas
s |Hombre Tipo de datos Offset  Velordearrang.. Remanen... |Accesibled... |Escrib.. |Visible en . |Velor des.. Supenvs.. Comentria
T =@~ setc
3 4m[=  MARCHAHORARIO | Bool E oo false m] =] =] =] ]
3 €1 ®  MARCHAANTIHORARIC Bool 01 false 8 = =] =] (]
4 @= paro Bool 02 false B =) =] = o]

Tlustracion 19. Creacion de las variables que se mostraran como avisos.

22. Luego de crear las variables compilan el bloque para que este dé direcciones a las
variables.

23. Segmento 1, tienen la Marcha Horario, por lo cual programaran con marcas que
seran utilizadas para la intervencion mediante la operacion en el HMI, como se

muestra en la Ilustracion 20.
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¥  Segmento 1: Marcha Horaric
%00.1 %0Q0.0
%M0.0 0.3 "INDICADOR_ "INDICADOR_
"MARCHA_HORA" "Tag_6" ANTI HORA"
= | | 1 ] 71
— | 1T /1 { }
%l0.0 %DB1.DBX0.0
MHRCW‘—_ "Alarmas”.
HORA(PLC) “MARCHA
: : HORARIO"
{ 1
LI
%00.0
"INDICADOR_
HORA"
| 1
1T

Ilustracién 20. Programacion del Segmento 1 del PLC.

24. Segmento 2, tienen la Marcha Anti-Horaria, por lo cual programaran con marcas
que seran utilizadas para la intervencion mediante la operacion en el HMI, como

se muestra en la [lustracion 21.

¥  Segmento 1: Marcha Horario

Lomeniario

%Q0.1 %00.0
%M0.0 %00.3 "INDICADOR_ "INDICADOR_
"MARCHA_HORA" "Tag_6" ANTI HORA"
= l | 1 1/1
= [ 1T /1 { }
%l0.0 %DB1.DBX0.0
MARCHA_ "Alarmas”.
HORA(PLC) “MARCHA
: : HORARIO"
I 1
LA
%00.0
"INDICADOR_
HORA"
[ |

Tlustracién 21. Programacion del Segmento 2 del PLC.
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25. Segmento 3 y 4, como se observa en la Ilustracion 22. Es el indicador de paro y

una salida digital que deben conectar al Variador V20.

A~

-

Segmento 3: .

%Q0.0 %00.1 %0Q0.2
“INDICADOR_ “INDICADOR_ *INDICADOR_
HORA" ANTI PARO"
I/t V1 { }

%DB1.DBX0.2

“Alarmas”.PARO
{ }
L

Segmento 4:

%l0.2 %MO0.2 %00.3
“Tag_3" "PARO" “Tag_s"
I/t /1 { }

Hustracion 22. Programacion de Segmentos 3 y 4.

26. En el segmento 5, deben insertar un bloque de un contador, en el cual van a

aumentar o disminuir la velocidad del motor, como se muestra en la ilustracion 23.

¥  Segmento 5: Elogue Contador

wDB2
*IEC_Counter_
0_DB 1"
_ wMD14 S i
SAL_CONTA AUMENTAR" it
<
| 1 e
[uint | 1 ol gl — '
30 QD —ifalse
%l0.3 %MD14
“Tag_4" CV - "SAL_CONTA"
|1
[ |
%MD14 —
"SAL_CONTA" "DIISI\J'INUIR'
> | 1 b
IUDIntI 10
[§]
0.4
"Tag_5"
| 1
11
%0Q0.2
“INDICADOR_
PARO"
|1
11 R
false —ID
30 —pg

Iustracion 23. Bloque contador ascendente.

266



27. En los segmentos 6 y 7 deben insertar un bloque de multiplicador y un limitador,
los cuales van a servir para obtener los valores que se van a mostrar en la pantalla

HMI, como se observa en la Ilustracion 24.

¥  Segmento 6: Conversor

MUL LIMIT
Auto (UDInt) int
EN — EN — —_—
%MD14 %MD18 0.0 ~FIMN %MD22
"SAL CONTA" — N1 OuTZ-"SAL_MULT" %MD18 OUT &~ "SAL_RPM"
53.83 —FINZ “SAL_MULT" —pIN
1615.0 X

¥  Segmento7: BLOQUE MULTIPLICADOR

MUL
Auto (UDInt)
EN —
%MD14 %MD26
"SAL CONTA" — IN1 OUT —"ENT_DIGI"
921.6 N2 =

Ilustracion 24. Bloque conversor y multiplicador.

28. En los segmentos 8 y 9, para culminar con la programacion del Main deben insertar
unos bloques de normalizar y escalar, para el voltaje que van a enviar desde el PLC

al variador V20, como se observa en la Ilustracion 25.
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¥  Segmento 8: Blogue de Normalizary Escalar
Comentario
NORM_X SCALE X
Int to Real Real to Int
EN EN — ENO——
0.0 —FIMIN %LMD30 0 mIN wQWA
%MD26 "SAL_NORM_ %MD30 "SAL__ESCA_
"ENT_DIGI" —FIVALUE OuT — ANA® “SAL_NORM__ oUT — AMA"
27648 — MAX ANA™ __yALUE
27648 —MAX
¥  Segmento 9:
Comentario
SCALE_X
Real to Real
EN
0.0 —MIN %MD34
%MD30 our SAL_VOLT
"SAL_NORM_
ANA" _VALUE
10.0 — pax

Ilustracién 25. Bloque Normalizar y Escalar.

29. Aqui se muestra en la Ilustracion 26, las variables creadas en el PLC.

LR V= T RV R

Variables PLC

Nombre
MARCHA_HORA(PLC)
MARCHA_ANTI(PLC)
PARO
AUMENTAR
DISMINUIR
INDICADOR_HORA
INDICADOR_ANTI
INDICADOR_PARO
SAL _DIG_VAR
SAL_ESCA_ANA

Tabls de varisbles
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de vanables e, Bool
Tabla de variables e, Bool
Tabla de variables e, Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e, Beol
Tabla de variables e. Word

MARCHA_HORA

| Tabla de van'abL.E] Bool

(= =

MARCHA_ANTI
M_PARO
M_AUMENTAR
M_DISMNUIR
MARCHA
SAL_CONTA
SAL_MULT
SAL_RPM
ENT_DIGI
SAL_NORM_ANA
SAL VOLT
VELOCIDAD

<Agregarz

Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e, Bool
Tabla de variables e. Bool
Tabla de variables e, DWord
Tabla de variables e. Dint
Tabla de variables e, DWord
Tabla de variables e, UDInt
Tabla de variables e, Real
Tabla de variables e, Real
Tabla de variables e. DWord
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Tipo de datos

Direccion a
%l0.0
%l0.1
l0.2
“l0.3
%l04
%Q0.0
%Q0.1
%Q0.2
%Q0.3
wOWS
[E] %emo.0
MO
WM0.2
%oMO0.3
%04
M0.5
MDD 14
%MD18
%MD22
MD26
%MD30
%MD34
%MD38

Ilustracion 26. Tabla de variables del PLC.

Rema...

NNl RROEEE
HEENENRERERRRRRRERARERE

Acces... |Escrib.. | Visibl...

LA1E]

NN EEEQ0EDE



30. Como se muestra en la Ilustracion 27, se agregara un nuevo dispositivo llamado
HMI (Interfaz Hombre - Maquina), que ayudara a visualizar y operar nuestro

sistema de mejor forma y entendimiento, a través de una interfaz sencilla y

amigable de entender.

fopecto inserar O K Ayt . Totally Integrated Automation

N Gumarpropee 3 Y2 X e (ee 5 M B G oo canestn smine g Do commnivn omine iy 260 ) L) [ i PORTAL
Dlsposhivos | [ vista topologica | vista e redes [IY vista de dispost Opelones =
] [of=> | e (e vicruisiea miom =1 e 2 el ] @ e 4| vista general de di L

ey i

800530 poeic. Colores.
o contecladn, S tecian e
b

i

Descrpeinabreviada del Gspostivo

Ly— @& el Be
e e T

Iustracion 27. Se agrega pantalla HMI.

31. Como se muestra en la Ilustracién 28, Dan clic en Arbol de proyecto > HMI 1 >

Imégenes > Imagen raiz y proceden a configurar la pantalla.

. Tataly Intagrated Automation
poEE | PORTAL

(& vista opoiogica [ Vista de redes B visa de disposiios || Opciones

- OEOHD -

Awos da botones
Dlugioss WAt [ Dereehs

muarin|
o1 | | s corspancin e e = e R

S TTOpIeOaEs | 4 mionnaton u | & oiagnostico |

[ Besrentn (PR LY

> Vista detalloda

Tlustracién 28. Configuracion Imagen raiz HMI.
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32. Creada la imagen raiz, eliminaran el mensaje de bienvenida: “Bienvenido a HMI 1

(KTP700 Basic + PN)!” del centro de pantalla, como se muestra en la Ilustracion

29.

Opelones
L ¥ T3 oscuro vaiores edx] =

SIEMENS SIMATIC HMI /o @H AL

13 Do de proy de dapasiive
W informacian

1§ Supenisionss yavisos dal LT ~_Controles -
=) Lta do oxine do a0 PC

Y (KTP700 i P
I confquracion de cspositivas

=) e grdficos de Wint
“Carpetas de graficos propias

Lot o e y e
i pdmicisracion de svercs

[ Generst 5] Aeierencas cuzoias | Compir
= - =

Ilustracién 29. Imagen raiz creada.

33. Se configura la interfaz HMI, insertando los pulsadores, textos, visualizadores de

datos entre otros como se observa en la Ilustracion 30.

2 -] B I USKLE: Ards s St —t Brs Sl Frsly
ol

10 —— e

W Agregardispoitvn b INGRESE PULSOS  VELOCIDAD
#h Dispositivos y reces }\ /é

[ ][]

O ANTI HORARTO

+ 5 Qbjtontecrlogces

» 9 Fuanes ecamas

= @ vanaties RC
2 Mostariodes s varibles
W Ao abl de veraties

it e
< s vaabie

» 7 Manierssnios

oo toma et
[amaie i Masaee o
o250 ks B

Y Contiguicion de namtiva:
+ B migeres

8 Aoreriragen

£l imagen iz

* ) Admanisvacin de imagenes.
+ @ Variables I

T anfcsdocde s

L Listas de tetos § rbficos

1 Admnismacan de isuanos
Le. i

Ilustracion 30. Configuracion de la Interfaz HMI.
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34. Ahora se debe crear una imagen, en la cual se va a visualizar los avisos que se

hayan creado en el Main, en esta imagen se debe insertar el visor de avisos, tal

como se muestra en la Ilustracion 31.

SIEMENS SIMATIC HMI 5

j Visor de avisos 1 [Visor de avisos] | i ; i6n. @] % Disgnéstico . I A=

Iustracién 31. Creacion de imagen para insertar el visor de avisos.

35. Luego de haber insertado el visor de avisos, ingresen las propiedades con clic
derecho, para escoger los avisos que se desean observar en el HMI y también crear

un buffer de avisos tal como se muestra en la Ilustracion 32.
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es » Alarmas

_' P9_Registro de Avisos y Alarmas HMI *» HMI_1 [KTP700 Basic PN] » Imdge

SIEMENS

N.O, Hora Fecha

J Propiedades || Animaciones || Eventos || Textos

| =2 Lista de propiedades General
Apanerica Uil
Borde () Estados de aviso actuales Categoria de aviso | Activar
Representacion [] Avisos pentientss |Emmors . =
Visualizacién (] Mis froscisados Wamings ™
Formato de texto D System =
Barra de herramientas @® Buferde avisos Acknowledgement =
Borde del boton Ne Acknowledgement B
Patrén de relleno del botén
Titulo columnas %
Columnas Y | Oricherode b
Encabezado de tabla B... [ [=]
Encabezado de tabla P...

Tustracién 32. Visor de avisos.

e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.

e Una ldmina de Distribucion.

e Una lamina de Fuente de Alimentacion.

e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.

e Una lamina de Mando y Sefializacion.

e Una lamina de HMI.

e Una ldmina de Variador de Frecuencia V20.
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MANUAL DE PRACTICAS DE LABORATORIO

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

CARRERA:
INGENIERIA ELECTRONICA

PRACTICA #10

NUMERO DE ESTUDIANTES: 20

DOCENTE
ING. JOSE ARIZAGA MONDRAGON

TIEMPO ESTIMADO: 2 HORAS

TEMA

“Monitoreo de parametros eléctricos y fisicos del motor utilizando WinCC RT
Advanced.”
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A. OBJETIVO GENERAL
e Conocer el funcionamiento de un monitoreo de un motor a través de una
interfaz con WinCC RT Advanced.
B. OBJETIVOS ESPECIFICOS
e Implementar una interfaz en WinCC RT Advanced.
o Configurar los parametros del variador ABB ASC355 para obtener datos.
e Realizar las conexiones entre el PLC, Variador HMI y PC con WinCC RT
Advanced.
C. MARCO PROCEDIMENTAL
1. Abrir la aplicacion del software TIA PORTAL V15.1.

2. Una vez abierto, se observara la pantalla de inicio, tal como en la Ilustracion 1.

Ilustracion 1. Pantalla Inicio TIA Portal V15.1.

3. Ingresen a Crear proyecto, por la cual llenaran los campos Nombre de proyecto,
ruta donde se guardara el proyecto, autor y comentario, tal como se observa en la

Ilustracion 2.
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Tlustracion 2. Pantalla creacion de proyecto.

4. Al crear el nuevo proyecto, se visualizara el arbol de inicio “Primero Pasos” para
la configuracion del proyecto, en este caso empezaran con el primer paso

“configurar un dispositivo”, como se observa en la Ilustracion 3.

Iniciar = Primeros pasos

El proyecto: "Si ion de 2 " s ha abierto i el siguis paso:

4 Configurar un

Iy dispositive

wg#  Escribir programa PLC
Configurar
objetos tecnoldgicos
Parametrizar el

U5 accionamiento

| Configuraruna imagen

| HMI

Abrir la vista del

proyecto

Tlustracion 3. Pantalla Primeros Pasos.

5. Seleccionar “Agregar dispositivo” como se observa en la Ilustracién 4, donde
seguiran los siguientes pasos:

e Seleccionar el controlador que se requiera. Realizamos un clic en PLC >

SIMATIC S7-1500 > CPU > CPU 1516-3PN/DP. Referencia 6ES7 516-

3ANO1 -0ABO. Tomando en cuenta la version “V2.6”.

e C(lic en Agregar, como se muestra en la [lustracion 4.
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Agregar dispositive

M o5 disp Woeniory dul dispasibve;
B Agregar dispositive rlCl |
I Controladores [~|  pispositvo: el
» [ SIMATIC 57-1200
-'_. SIMATIC 571500
Rl Rugl]
Corraagorss -
vmori1s1am
i e
» R CRIISTIC-TRN . s
f CPU1516-3 BNIDR
| » [ cru1s12c-1 00
r[REPUISIZT S e
» [ CPUI515-2 PN =  Relémncin GES? StedanDioABD |
Hil - [ CPU 15163 PRIDP VR VI.6 =
Il 5E57 516-JANO0-0AB0
—— I {6EST 516 3ANCT-(A80 Dscripeion:; =
» [ cRU1577-3 PNiDR 7 con displey. memarie de mabejo 108
@ n dizplay o b
» G CF 15184 PRIDP para codige y 5 B para datos, tiempo de
,'? eperacitn con bz de 10 ns; concepra de
g + L CRU1518-4 PHIDP OOK praterciin de 4 niveler, hncioney
Sistamas PL » [ill CPU 1518-4 PNIDP MFP tecnclagicas: Motan Contral, regulscicn
I e ceataje y medician; fracing; 1 intedas
* [ CRUTS IR PN ceatralador FROFIMET 1D, soperts RTART,
» [QCPUISTIF- 1PN Fedfermance Upgrade FROFRIETVE 3, 2
gt + L@ CPUTS15F-2 oS, [device, MAR, AMRFE. profecale de
= e e tanspeste TORIF, deturs Open User
2t Sttt Commanicstion, comunicacion 57, serddes
g ;- » Lig CRUTS17F-2 PNIDP wiehy; cliemte DS, OPC LA servidor DA
et » [ CAU 1518F-4 PAIDP clieryte D&, metados, zpeciizacion
P o Funp:wnn.mm!m—.é:mm. FoLmng; 2. ——
EURECRL S BE AT E D0 interaz conpotidor PROFNETIC 2 op<ma. i,
» [ CPU T518F-2 PNIDP MFF |levie, pratocoly de trans ports TORSS,
» g CPLL1S11T-1 PR zecure Open Uzer Communiceticn,
I"' 2 cemunicscion 57, zerader web, cliente DHE,
» [ CPUISTST-2 PN w]  OPCULA servidoros, cliente DA, méwdor,
— almronssier soume 151 papecdeacitn companion, rauting. 3 ¢ =
] L [ interh i maesto PACESUS DF, comunicacion | ™
51 bl vt de st [

Tlustracién 4. Seleccionamos el controlador respectivo.

e Unavez agregado el dispositivo, se observara una nueva pantalla con el equipo,
como se muestra en la Ilustracion 5.

Pogecio Edon Ver Inserar Onlie  Opcions Mevamertas Ventana Auss Totally Integrated Automation
I 3 Gudnrprayie 3 K 5 X Wi JOEHER Y

colin PORTAL

T

Dispositivos [ Vista topoligica_|db Vista de des ¥ Vista de dispositivos
] (2] 2 | & [ icruisie-amion (=] | i 12 ()L 1] @ & T4 || vistageneral de disg
2l i
= Simulacion de 2 semaforos Wl ivetie__. |
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Ilustracion 5. Vista del dispositivo.

6. Agregado el dispositivo, procederan agregando los moddulos periféricos
pertenecientes al CPU, que se encuentran en la parte derecha “Catalogo de

hardware”, que se detallaran a continuacion:
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e Entradas Digitales: DI > DI 32x24VDC HF > 6ES7 521-1BL00-0ABO, como

se observa en la Ilustracion 6.

[ Vista topologica [k Vista de redes [ Vista de dispositivos
4| vists generai de dis
2]y Insiuie

Dispositivos

-+ Smacon de 2 sematores

E Perfil saporte_0
» 73 Ojetos tecriogices

’ cbenvacin yforrada permararts
+ T Bacups onfne

+ 3 ool mcrlegices
oMbl de ez

» 2 Contiguracion el cumants
» (5 tiomas yrecusos

» I decesos ook il

» [ tactorce rcasmamart UsE

Iustracién 6. CPU con moddulo de entrada digital.

e Salidas Digitales: DQ > DQ 32x24VDC/0.5A HF > 6ES7 522-1BL01-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 7.

o i i P o gl Vi i Totally Intsgrated Autoration
G S ot 5 X FORTA

Control ON OFF con Saty Reset » PLC_1 [CAU 15

[ Vista de redes [I¥ Visla de di

A [ALC [CPU 15163 PDP] T=) | &

= 3 Contl o o oty Rees & &
W g oo . 25 F =
& Drporivory edes. o P CE
» @PLC 1 (€51 15163 PRIDP] RS P e
» & Oisposkiives no agrupades Y
. e
o [ [ [ » ol 1
perfilsoporte_0 Sl + @00 18]
+ moina “
» g Lactorde ietasimemona LsE. rmAg E
|IE  man :
12231 » @ Moos o comuncation g
s g H
- ——— :
=2
i
5
5o S =
s o, s, o e e [comenans
o 4w NawIRINCST 6657531 7RO 0RED V22 3
I
o s N
I
° 3 =
o e
o W
o
I
o
i
o g

| d propiedades [Bainformacion 1 Diagnostico

Tlustracién 7. CPU con modulo de salida digital.
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Entradas Analdgicas: Al > Al 8xU/I/RTD/TC ST > 6ES7 531-7KF00-0ABO,

como se observa en la Ilustracion 8.

Totally Integrated Automation
PORTAL

> Vista de alloda
< Viata del portal

Iustracion 8. CPU con modulo de entrada analdgica.

Salidas Analogicas: AQ > AQ 4xU/I ST > 6ES7 532-5HD00-0ABO, como se

observa en la Ilustracion 9.

PLC 1

Totally Integrated Automation
PORTAL

[ vista topoloaica [ Vista de redes [IN Vista de dispositivos || Opclonss
2| (meiicrusiea mon v G B )L ] @ e 4| | vista general de dis
&S
5
. F q;p"gf
> G L
& e
Gk ]
e [

100

o i il EaE
Perfil saporte_0 IE

BT & I L

Tustracion 9. CPU con modulo de salida analdgica.

Agregados los moédulos digitales y analogicas, asignaran el direccionamiento IP al

para establecer la comunicacion entre la PC y la lamina de PLC S7-1500

CPUI1516 3PN/DP.
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8. Ahora deben realizar la instalacion del archivo GSD, el cual lo pueden descargar
desde la pagina de ABB, el archivo contiene los médulos ABB de comunicacion
Profinet, para esta practica sera el modulo FENA-01.

9. Para la instalacion del archivo GSD, clic en Opciones > Administrar archivos de
descripcion de dispositivos, por lo que se abrira una ventana donde ingresaran la
Ruta de origen donde se descarg6 el archivo para la respectiva instalacion, como

se observa en la [lustracion 10.

“Administrar archivos de descripcion de dispositivos

GSDs instalados | GSDs en el proyec...

Ruta de erigen: [C:lUsersiralg1\0neDrive - Universidad Politecnica SalesianalUPS\Practicas TesisiP6 Ar| [_|

Contenido de la ruta importada

[ Archive Versién Idioma Estado Informacién

[C] GSDML-V2.33-ABB-FENA-20170¢ V2.33 Inglés ¥a instalado

<] m Y
| Bomrar [ insmiar [l -cancelar|

Ilustracion 10. Instalacion de archivo GSD.

10. Luego de la instalacion del archivo GSD, observaran que el mismo ya se encuentra

listo en nuestro TIA Portal.
11. Ahora proceden a insertar el modulo FENA-01 en “Dispositivos y Redes”, segun

lo muestra la imagen, como se observa en la Ilustracion 11.
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—I Opciones

-
i ¥ | Catalogo
< | Fouecer ot

[ Filtro Perfil: | <Todos> ~| ]
QY Corirolacores .
» [ HMI
» [ Sistemas PC
» [ Accionamientos y arrancadores
» [ Componentes de red
» [ Lectura y monitorizacion
» [ Periferia descentralizada
» [ Alimentacion y distribucion de corriente
» [ Dispositivos de campo
~ [ Otros dispositivos de campo

» ([ Otros dispositivos Ethernet
~ [ PROFINET IO
~ [ Drives
~ g ABB
« [[j ABB FENA
[l FENA-01
FENA-11
Tl FENA-27
» [ ABE Oy
» [ SIEMENS AG
v [l Encoders
» (i Gateway
» [ Sensors
» [1j PROFIBUS DP

alempaey ap ofiojeie) €

auljuo sejuBllEl Bl EH

|
seaue | il ”

sepaiq] & ”

Tlustraciénl1. Instalacion del Modulo FENA-01.

12. Dan clic en el modulo FENA-01, manteniendo pulsado y arrastrando hacia la
ventana Vista de redes, conectandolo el mismo con nuestro PLC, como se observa

en la Ilustracion 12.

PG Arranque de un moto con comunicacion Profinet b Dispositivos y redes

[& Vista topologica | Vista de redes |[IY Vista de dispositivos

=] L3 Relaciones [ 52 ZH [ @t

% Conectarenred| 1§ Conexiones [Conen

| PNE_1 |-

T

PLC 1 FENA
CPU1516-3... FENA-01
PLC_1

{PNIE 2|
<] i [] [1o0% = | dreriig |
|| vista general de lar.. | Conexi | Relaciones | comunicacion€/s | ven | Telecontrol
¢ Dispasitive Tipo Direccién de sub. | Subred Sistema maestrollc | Numere de disposit. Comentario
~ 571500/ET200MP station_1 S7 1500/ET200MP static [=]
» PCT CPU 1516-3 PNIDP
~ Dispositivo GSD_1 Dispositivo GSD
» FENA FENA-01
SCALANCE X005 SCALANCE X005

Tustracion 12. Vista de redes del PLC y m6dulo FENA-01.
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13. Para terminar de configurar el médulo FENA-01, deben indicar con que “PPO
Types”, van a trabajar, para esta practica usaran el “PPO Type 3”, como se muestra

en la Ilustracion 13.

P6 Aranque de un moto con comunicacion Profinet > Dispositivos no agrupados » FENA [FENAO1] [
[ Vista topologica [k Vista de redes |IY Vista de dispositivos || Opciones =]
& [Fenaenaol  [v] & B [G]H (0 Qs = =] g
2|+ [catalogo &
—|[ucer | ) ]| >
@rivo e [todow TS| E
~ [ Modulo 2
et s
—
70 Type &
= ARn =S ]
= @D‘FENA W rroType7
» [ Standard Telegrams
» [ Modulo de cabecera
=
g
< & - (31 o o
|| Vista general de dispositiv... 3
W2 wédulo Back |Slot |Direccio.. | Direccio. |Tipo Referencia Firmware | Comentario Acceso 2
~ FENA ) 0 FENA-01 6410038040802 V320 =l LJ
» itertace o ox FENA
#ROType 4_1 0 1 2031 1223 POTypes V320

Hustracion 13. Seleccion del PPO Type 3.

14. Se configura la direccion IP del modulo FENA-0O1, como se muestra en la

[lustracion 14.

P6 Arranque de un moto con comunicacion Profinet » Dispositivos no agrupados » FENA [FENA-01]

‘Evista topolégica ﬂﬁbvista de redes HI]TVisLa de dispositivos L
df | [Fena Fena-01) 53— -7 - HOR = |

mll%

P — -
= i ] [>] [100% B e W
J Vista general de dispositiv... |

| médulo - [Reck  Islot Direcci6.. | Direccié.. | Tipo Referencia Firmware | Comentaric Acceso
~ FENA 0 0 FENA-O1 6410038040802 V320 [~]
» Interface o 0x1 FENA
PPOType4_1 0 1 20.31 12.23 PPOType4 V320

[d Propiedades |’} informacion & | &l Diagnéstico

| General [ variables10 | Constantes de siste... | Textos
+ General T
Informacién de catélogo QRetieED Gt [
~ Interfaz PROFINET [x1] Interfaz conectada en red con
General

Sutred: [ i 2 [l
» Opciones avanzadas —————
Identification & Maintenance

Protocolo IP

) Ajustar direccion IP en el proyecto

Direccion P:
Méscara de subred:
255, 255.255.0 |
[@ Sincronizar los ajustes del router con el controlador 10
[ Utilizar router
i

() Permitir ajustar la direccion IP directamente en el dispositivo

Ilustracion 14. Direccionamiento IP, moédulo FENA-O1.
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15. Se procede a asignar la direccion IP al PLC 1, por lo cual tendran acceso a la

Interfaz PROFINET X1 Y X2, en este caso el direccionamiento sera en el puerto

X1, como se lo detalla en la Ilustracion 15.

|E. Propiedades H"j.'.lnformacién y"ﬂ Diagnéstico

JGeneraI " Variables 10 | Constantes de sistema " Textos |

» General
» QR
b Interfaz PROFINET [X2]
b Interfaz DF [X3]
Arrangue
Ciclo

2]

Carga de comunicacion Li
Marcas de sistema yde ciclo
SIMATIC Memory Card
» Diagnéstico del sisterna
Avisos de PLC
LISErvldnrweb le

Protocolo IP

[ Agregar subred |

() Ajustardireccion IPen el proyecto

D Utilizar router

Diccion router: (8 @ 8 o |

() Permitir ajustar |a dirsccién IP directamente en el dispositive

Tlustracion 15. Direccionamiento del PLC.

16. Luego de haber insertado el PLC y el médulo del variador ABB FENA-01, ahora

proceden a insertar el sistema WinCC RT Advanced, tal como se muestra en la

[lustracion 16.

hd | Catalogo

e

|-:Bu5car:-

it |

1 Filtro Perfil:

» (i Controladores

v [ HMI

~ [1§ Sistemas PC
» [ PC general

» [ PCs industriales
» (il SIMATIC 57 Open Controller
» (i SIMATIC 57 Embedded Controller
» (i SIMATIC Thin Client
» [ SINUMERIK operator components
» ([ SIMATIC Controller Application
~ [ SIMATIC HMI Application
B WinCC AT Advarced
£3 WinCC RT Professional
£ Cliente WinCC
» [[8 Aplicaciones de usuario
» g Médulos de comunicacién
» [ig SIMATIC Extension Units
» [ Accionamientos y arrancadores
» (1§ Componentes de red
» (i Lectura y monitorizacion
» [ Periferia descentralizada
» [ Alimentacién y distribucion de corriente
» (il Dispositivos de campo
» [ Otros dispositivos de campe

[<Todos> [ [u]

aiempiey ap obioje

auljuo Sejualuelay |£||

seamlkji}l”

senaiqr] = ”

Ilustracion 16. Instalacion del WinCC RT Advanced.
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17. Al sistema WinCC RT Advanced, se debe insertar el mdédulo de comunicacion

PROFINET/Ethernet, como se observa en la Ilustracion 17.

..le Parametros con Wince » PCSystem_1 [SIMATIC PC station]

|& Vista topalégica | Vista de redes ||ﬁf\.|'ista de dispositivos || Opciones

d#¢ [PCoystem 1 SMATICPCST=] ) B Gl H @ =
[2] V|Caﬁlogo

| <Buscar=

& : _
¥ Filtro Perfil: | <Todos>
» [Q PC general
» [l SIMATIC Controller Application
» [ SIMATIC HMI Application
» [i3 Aplicaciones de usuario
~ [pg Médulos de comunicacién
~ [jg) PROFINET/Ethernet
» g CP 1604
» i CP 1612 (A2)
» [ CP 1613 (A2)
» [ CP 1616 onboard
» @ CP1616
» @ CP1623
» [ CP 1625
» [l CP 1628
1@ IE general
¥ g PROFIBUS

[l

Estacion PC Sl...

<]

| <] [] W"} | e, e

J Vista general de dispositiv... |

ff Médule ._|;H_I1I_CE | Tipo Referencia |
o HMIRT_2 1 WinCC BT Advanced 407 ey
* IE general_1 2 IE general IE_CP [l
» PROFINET interface 2x1 PROFINET interface

Tlustracion 17. Se inserta moédulo de comunicacion PROFINET/Ethernet.

18. Ahora debemos interconectar todos nuestros equipos insertados, tal como se

muestra en la ilustracion, como se observa la Ilustracion 18.

P10 Monitoreo de Parametros con Wincc * Dispositivos y redes

| vista topolégica [ Vista de redes [[Y Vista de dispositivos | ¢
% Conectarenred| §§ Conexiones [ =] Jd relaciones B HE 0 [ @ s =
ET
FENA PC-System 1 | WincC B
FENA-01 SIMATIC PC... E |
-
| PNJIE_1 | |
PLC 1 HMI 1 ]
CPU 1516-3... KTP700 Basi... :
|
< w : [3][100% = W drweoriiil, |
e e
J vistageneral de lar.. | Conexiones | Relaciones | Comunicacion £/S | vPN | TeleControl |
¥¢ | Dispositivo Tipo Direccién de sub.. | Subred Sistema maestroll0. | Nimero de disposit.. | Comentaric
~ 571500/ET200MPstation_1 S571500/ET200MP static
» PLC_1 CPU 1516-3 PNIDP
SCALANCE X005 SCALANCE X005
 HMI_1 KTP700 Basic PN
HMI_RT_1 KTP700 Basic PN
» HMI_1IE_CP_1 Interfaz PROFINET
~ Dispositivo GSD_1 Dispositivo GSD
b FENA FENA-01
¥ PC-System_1 SIMATIC PC Station =]
HMI_RT_2 WinCC RT Advanced
» IEgeneral_1 IE general

TIlustracion 18. Conexion de los equipos en Vista de redes.
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19. Luego de asignar el direccionamiento IP al PLC y Modulo FENA-01, para que se

comuniquen por Profinet, ahora deben configurar los parametros basicos del

variador y modulo FENA, como se observa en la Ilustracion 19.

PARAMETRO DESCRIPCION CONFIGURACION
1 (MOTOR
9903 TIPO DE MOTOR
ASINCRONO)
3 (ESCALAR
9904 MODO DE CONTROL
FRECUENCIA)
TENSION NOMINAL
9905 220 (VAC)
MOTOR
INTENSIDAD NOMINAL
9906 3.5 (AMP)
DEL MOTOR
FRECUENCIA NOMINAL
9907 60 (HZ)
DEL MOTOR
VELOCIDAD NOMINAL
9908 1705 (RPM)
DEL MOTOR
POTENCIA NOMINAL DEL
9909 0.7 (KW)
MOTOR
9802 SEL PROT COM 4 (ABC EXT)
5101 TIPO DE ABC 128 (ETHERNET)
5102 PAR DE ABC 2 11 (PNIO ABB Pro)
5104 CONFIGURACION IP 0 (IP ESTATICA)
5105-5108 DIRECCION IP 192.168.0.10
5109 MASCARA DE SUBRED 24 (MASCARA 24)
5120 TIPO DE TELEGRAM 4 (PPO 4)
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5127 FBA PAR REFRESH 1 (REFRESH)

1001 EXT1 COMMANDS 10 (COMM)

1002 EXT2 COMMANDS 10 (COMM)

1102 EXTI/EXT2 SEL 8 (COMM)

1103 REF1 SELECT 8 (COMM)

1106 REF2 SELECT 8 (COMM)

1601 RUN ENABLE 8 (COMM)

1604 FAULT RESET SEL 16 (COMM)

Tlustracion 19. Parametros basicos del Variador ABB.

20. Se dirigen al arbol del proyecto, luego dar clic en la pestafia de “PLC 17, “Bloques
de programa” y doble clic en “Main [OB1]”, observaran una ventana como se

muestra en la Ilustracion 20.

T8, Siemans - Coisarsiralg 1 Wne0rive - Universidad Politecnica Salesianail Pl esiswracticas FinalesiPractical ontral ON GFF con Set y Reseticontrol ON OFF con Set y Rasat

Poyecio  Edicion Ver inseriar  Ouline  Dpciones Hemamvenias  Veniana Ayuda
(% i Guedsrprayects =) Motz - X Byg (s 5 MG B G @ tosblecercaneniananline (M Dechecsconesineine Sp IR 26 1 ] [, e
Contml ON OFF con Sety Reset » PLC T [CPU 1516-3 PDP] ¢ Aloques de programa * Main [081]

Dispositivas |
] [ ikl 2 B ER @B Je e il CGEARBT L Q0 4T L
Main
~ 7 Contral ON OFF con Set y Resat samare Tipa de decas valerprades. | Comentirie
W Agregar dispositiv | @ input
#h Dizpositivas y redes 2 e wital Cal Hoo Infiial call of this 0B
- @ PLC_1 [CPU 15163 BNIDF) 3 @=  Remenence Bool <Tre, if remarent data are zvailable
BY configuracion te dspositivos ot
%! Oiline y dragnisticn A i = T o= =2
+ i Software Units 3
B3 s e pnare  Titulo del blogue:

W Agregar rueva biogue
& Main [0B1] *  Segmento 1:
b T3 Gbietos tecrologicos ==
+ i FuBntes exaemas
+ L Vanables ALC
+ 31 Tipos de datos ALC |
0 Taslas de ohearvain y lorzado pernanent

i s online
b 5 Traces
+ 53 Comuricacin OFC LA
» [ Dams oe provy de dispositive
i informacon del programa
# Supenvisiones y avisos del ALC
%] Listas de fextat de aviss PLE
+ [ neaduos locales
b i Dispositives no sgrupados
» g Configuracion da sequridad
) hoamscomnes
b '} Configuration ol docamento,
¥ g Miomas y recursos
¥ [ Accesas omline
+ [ Lector de tajetasimemorz USE

Tlustracion 20. Bloque principal o Main para inicio de programacion.
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21. Antes de empezar con la programacion, necesitan reconocer el bloque de contactos
KOP principales que les ayudaran con la programacion en los segmentos, dentro
de este bloque tendran pulsadores, contactos de salida y conexiones, como

podemos observar en la Ilustracion 21.

- -l =) — T

Iustracion 21. Bloque de contactos principales.

22. Ademas, poder identificar la practica mediante el nombre del “Titulo del bloque”
y “Segmentos”, permitiendo describir un comentario si el programador lo requiere
para que el operador tenga un mejor entendimiento de lo que esta programando.

23. Primero se debe crear un bloque de alarmas, en el cual se van a afiadir todas las
variables que se necesiten para los avisos en el HMI, para esta practica se va a

llamar “Alarmas”, como se observa en la Ilustracion 22.

T Agregar nlievo blogue
_Nombre:

| Alarma |

Tipo: | @ DB global [~

% Lenguaje: [ [~

Blogue de Nmero: £ =
organizacion 07—
e Manual

{® Automatico

=

FB Descripcion:
Blogue Los blogues de datos (DB} sirven para almacenardatos del programa.
de funcien

Funcidn

<ok

Bloque
de datos

> |Més informacion

[ Agregary abrir [ hceptar—| | Cancelar |

Hustracion 22. Creacion de bloque de alarmas.
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24. Luego de crear el bloque le dan clic derecho y seleccionan propiedades y luego en

atributos deshabilitan la opcion “Acceso optimizado al bloque”, esto para poder

dar direcciones a las variables que luego se van a crear, como se observa en la

[lustracion 23.

Alarmas [DB1]

_ General | Texios

General

Informacion

—| Sellos de tiempo
Compilacion
Proteccion

Atributos

Cargar sin reinicializar

o' 5

i

Atributos

[ Depositar solo enla memoria de carga

[~ Bloque de datos protegido contra escritura en el dispositivo
["] Acceso optimizado al bloque

E! DB accesible desde OPC UA

[ Aceptar—|| cancelar |

R |

WL RN £h

T

Tlustracion 23. Seleccionar atributos.

25. Como se indico en el paso anterior luego de crear el bloque, deben crear todas las

variables que deseen que se muestren como avisos, como se observa en la

Ilustracion 24.

P10 Monitoreo de Parametros con Wincc * PLC 1[CPU 1516-3 PNJDP] * Bloques de programa * Alarmas [DB

Alarmas
i ' Nombre
1 <« > swiic
2 <[=  ENCENDIDO
3 4= MARCHA
4 am= PARD
S 4=  FUERADERANGO
6 4=  APAGADO
7 4= INVERSION DE GIRO

=F = B, B = "7 Conservarvalores actuales g Instantanea ™% ™ - Copiarinstantineas a valores de amanque -

Tipo de datos Offset Valor de-arreng...  Remanen...  Accesibled.. Escrib... Visible en . !
| Bool [Z oo =] ™ ~ ]
Bool 0.1 = ] ™ ™
Bool 02 0 7] ] ~
Bool 03 2 ] ] ]
Bool 04 = =] =] =]
Bool 05 = (=] ™ M

Ilustracion 24. Crear variables que mostraran como aviso.
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26. Luego de crear las variables compilan el bloque para que este de direcciones a las
variables.

27. Ahora van a trabajar en el Main, en el Segmento 1, van unos pulsadores los cuales
van a servir para encender y apagar el sistema, como se observa en la Ilustracion

25.

Bt Segmento 1: PULSADORES DE ENCEMDIO DEL SISTEMA

%M0.2 %MO.7
"M_ON/OFF" "M_IND_ENC"
| | [ \

11 L |
%10.0
"ONIOFF"
| |

Iustracion 25. Programacion del Segmento 1.

28. En el Segmento 2, vamos a insertar el respectivo marcha y paro del variador, tal

como se muestra en la Ilustracion 26.

~  Segmento 2: ENCENDIDO Y APAGADO DE SISTEMA
%h0.7 %MD 1
"M_IND_ENC" "M_Encendido”
lpl [
1P| \ T
%MO0.0
"M_PUL_ON/OFF"

%01 %Q0.0 %Q0.0
"M_Encendido” "IND_ON/OFF" "IND_ON/OFF"
| 1 | [

i 1T |/1 L
%MO.1 %Q0.0 %DB4.DBX0.0
"M_Encendido” "IND_ON/OFF" “alarmas’.

| | 1

I./I 1 1 ENCENDIDO

[\

1 T

%M10.1

"TRUE"

[

1

Tlustracién 26. Programacion del Segmento 2.
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29. En el Segmento 4, 5 y 6, insertan los respectivos indicadores, asi como pulsadores
que luego van a utilizar en el HMI y WinCC RT Advanced, como se observa en la

[lustracion 27.

¥  Segmento 4: |NDICADOR DE MARCHA

%Q0.1 %0 .2
*IND_MARCHA" *IND_PARO"
|
{1 { }
%DRA.DBXO 2

“Alarmas”.PARO

I 3}
LI |

e Segmento 5: PULSADORES DE MARCHA

MO 3 W10
"M_MARCHA" " M_IND_MART
11 [
1 LI
W01
"MARCHA"
I

St Segmento 6: PULSADORES DE PARD

W0 4 %11
*\_PARO" *W_IND_PAR"
1 ] { 3
LI} v
0 2
“PARO"
1]

Tlustracion 27. Programacion de los Segmentos 4,5 y 6.

30. En los segmentos 7 y 8 se va a insertar unos pulsadores para paro de emergencia,
el cual hara que el motor se detenga de manera inmediata, como se observa en la

[lustracion 28.
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¥  Segmento 7: PARC DE EMREGENCIA
%13
*M_PARO DE
Ef EMERG"
I 3
LI
Wo.3
*PARD DE %155 %00.3
EMERGEMCIA" "Clock_THz" *IN_PAR_EMERG"
] | ] | ] X
11 || LY
¥  Segmento 8: MARCHA'Y PARD
COMmEntars
W10 1.1 W05 %M10.1 %01
"I_IND_MAR "I_IND_PAR" *FUE_RANG" “TRUE" *IND_MARCHA"
|} 7 % N ()
0.1 %DB4A.DBXD.1
*IND_MARCHA" “larmas®.
| | MARCHA

Tlustracion 28. Programacion de los Segmentos 7 y 8.

31. En el segmento 9 serd donde se va a resetear la velocidad que se haya ingresado

anteriormente en el sistema, como se observa en la Ilustracion 29.

*  Segmento9: RESETDE VELOCIDAD

Y11
"h_IMD_PAR" MOVE

]l 1
1 I EN —
0—IN WG 6
i ouTl — T ING_VEL"

Tlustracién 29. Programacion del Segmento 9.
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32. Ahora van a insertar en el Segmento 10, el bloque del médulo FENA-01, con el

cual van a poder controlar el variador ABB, como se observa en la Ilustracion 30.

Segmento 10: BLOQUE DE VARIADCR

Comentario
%DB3
“ABE_DRIVE_
CONTROL_FE_
DE"
HFES00
"ABB_DRIVE_CONTROL_FB8°
EN ENO—
< — PPO_TYPE HAT02.5
ADAPTER TYPE DONE — DONE_D1”
-~ — DRIVE_TYPE CM102.6
M0 ERR — ERRORT
“TRUE" — DPVY_MODE AW 14
2632 ERNG ERM_D1
FEMA~PPO_ EMI102.0
Type 1" _ apRIN STOPPED — STOPPED_D1°
262 wM102.1
FEMNA~PRO_ RUMMNING —" RUNNING_D1”
et ADR_OUT w£M102.2
%00.0 FAULT —"FAULT_D1"
" IND_ONSOFF™ — SWITCH_ON %1023
%001 WARN — WARNING_D1”
" IND_MARCHA® __ START EXT_RUN_
EMABLE _zl-=
%13
“M_PARD DE LAO_5 102 4
EMERG" *FUE RAMNG" “LOCAL CTRL
£ Ee
| | 1] EMCY_STOP RN IR —
EXT_CTRL
wSM10.0 T sl
“FALSE" — DA
ST_STOP —
= ACT SPEED -~ SPEED_ACT_D1"
"FALSE" — EXT CTRL
= SMWTT0
%MD102 MSW —MSW D1”
“SPEED_REF1_ PPRRRLERY
D' SPEED_REF MOA - MOA_D1"
%h100.2
"RESET_D1" _RESET

Iustracion 30. Instalacion del bloque de control ABB_DRIVE.

292



33. En el siguiente segmento se va a insertar el bloque con el cual, podran tomar los

datos del variador, tal como lo muestra la Ilustracion 31.

%DB3
"ABE_DRIVE_
COMTROL_FB_
DB

%DB1
“ACS_DRIVE_
PZD_DE

%DE1
*ACS_DRIVE_
PZD_DE"
®FR502
"ACS_DRIVE_PZD"

EN END
PZD3_OUT PZDZ_SCALED
PZD4 OUT
PZD5_OUT PZD3_SCALED
PZD6_OUT
PZD7_OUT PZD4 SCALED
PZDS_OUT
PZDG_OUT PZD5_SCALED
PZD10_OUT

PZD6_SCALED

PZD7_SCALED

PZDB_SCALED
Drive PZD9_SCALED

PZD10_SCALED

THIS_BLOCK_
DB

¥  Segmento 11: BELOQUE DE DATOS DE VARIADOR

®=MD36
"TEMPERATURA™

*=MD20
"VOLTAJE®

®MD24
"CORRIENTE”

®MD28
" FRECUENCOA"

Ilustracion 31. Bloque de datos del variador.

34. En el Segmento 12, se debe insertar unos multiplicadores, ya que los datos
entregados por el bloque anterior estan en décimas, por lo cual deben multiplicarlo

por 10, para tener las respectivas unidades, como se observa en la I[lustracion 32.

Segmento 12: MULTIPLICADORES DE DATOS DE VARIADOR

DIV D D
Auto (Real) Auto (Resl) Auto (Real)
EN — EN EN——— EN — E _—
%MD 24 ®MD32 %MD36 %MDA0 HMD28 XMD44
*CORRIENTE™ INT OUT — " VAL_CORRIENTE" *TEMPERATURA™ INT “WAL *FRECUENOA® INT WAL
10.0 N2 G0 _jNg ouT _ TEMPERATURA" 0.0 N2 ouT _ FRECUENTA"

Iustraciéon 32. Multiplicadores de datos del variador.
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35. Ahora se debe insertar unos bloques de normalizar y escalar, para el valor que se
ingresan al variador, que el bloque ABB, acepta valores de -20000 a 20000, como
se observa en la [lustracion 33.

Segmento 13: NORMALIZAR Y ESCALAR VALORES DE ENTRADA VARIADOR

Comentaria

IN_RANGE NORM_X SCALE_X
int Int to Resl Resl o Resl
ATOE —MIN 0.0 -FMIN %MDIE 0.0 —MIN SMD102
SIS EMWIE ouT " NOR_SCA” “MDIB "SPEED_REF1_
"ING_VEL™  yAL "ING_VEL" _ yAIUE "NOR_SCA”  NALUE our 0T
705 MAX 705 — MAX 20000.0 —MAX

Iustraciéon 33. Normalizar y Escalar entrada del Variador.

36. Asi como en la entrada hay un bloque de normalizar y escalar, también se debe

insertar en la salida, tal como lo muestra la ilustracion 34.

Segmento 14: NORMALIZARY ESCALAR VALORES DE SALIDA VARIADOR

%2
NORM_X *INVERSCR DE il
Int o Real GIRD" Real to Real
|
1/} —EN ]
0.0 —FMIN HMAD116 B3 —MIN %MD120
%MD106 ouT NOR_5CA2 *MD116 “VAL_
"SPEED_ACT_D1" —FNALUE “NOR_SCAZ" — VALUE QUT _VELOTDAD®
20000 —RiAX 705.0 — kA
% 2
“INVERSOR DE NEG SCALE_X
GIRC® Real Resl to Resl
EN — EN s —
%MD124 0.0 MIN %MD120
IN ©ouT "Tag 2" %MD124 VAL
"Tag 2" _ VALUE ouT _VELOTDAD
705.0 —MAX

Iustraciéon 34. Normalizar y Escalar Salida del Variador.

37. Por ultimo, en los Segmentos 15 y 16, se tiene el segmento para realizar la
inversion de giro del motor, asi como un segmento en caso de ingresar valores

fuera del rango permitido por el motor, como se observa en la Ilustracion 35.
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*  Segmento 15: INVERSION DE GIRO DEL VARIADOR
Comentaria
w12
A “INVERSOR DE
“ING_VEL GIRD"
g
| | T
- |REaI| 10
%DB4_DBEXD.S
“Alarmasz’.
“INVERSION DE
GIRD"
[}
VT
¥ Segmento 16: FUERADE RANGO DE VELOCIDAD
Comentaria
OUT_RANGE DS
Int "FUE_RANG™
T
B L
785 —MIN
. IN?:,\EI?_E %DB4.DBEXD.3
= —AE “Alarmaz.
1705 —MAX "FUERA DE
RANGO"
{ }
L

Ilustracion 35. Inversion de giro y fuera de rango de velocidad.

38. Como se observa en la Ilustracion 36, se observa las variables que se han creado

en el Main.
Variables PLC
Nombre Tabla de variables Tipo de datos Direccién a Rema... Acces.. Escrib... Visibl...
1 4@ ONIOFF Tabla de variables e. Bool %I10.0 )] ™ =]
2 4@ MARCHA Tabla de variables e. Bool %I10.1 ™ ™ ™
3 4@ PARO Tabla de variables e. Bool %10.2 ™ ™ ]
4 4@  PARODE EMERGENCIA Tabla de variables e. Bool %10.3 )] ™ ™
5 4@ IND_ONIOFF Tabla de variables e. Bool %Q0.0 ™ ™ ™
6 @ IND_MARCHA Tabla de variables e. Bool %Q0.1 =) ™ =)
7 4@ IND_PARO Tabla de variables e. Bool %Q0.2 )] ™ v
8 4@  IN_PAR_EMERG Tabla de variables e. Bool %Q0.3 ™ ™ ™
9 4@ M_PUL_ONIOFF Tabla de variables e. Bool %M0.0 )] ™ ™
10 4@ M_Encendido Tabla de variables e. Bool %MO.1 ™ =) =)
11 4@ M_ONIOFF Tabla de variables e. Bool %MO.2 ™ ™ ™
12 4@ M_MARCHA Tabla de variables e. Bool %M0.3 ™ ™ 2]
13 4@ M_PARO Tabla de variables e. Bool %MO0.4 =] ™ ™
14 4@ FUE_RANG Tabla de variables e. Bool %MO0.5 ™ ™ ™
15 4@ BORRAR Tabla de variables e. Bool %M0.6 ™ ™ &2
16 4@ M_IND_ENC Tabla de variables e. Bool %MO.7 ™ ™ &2
17 4@ M_IND_MAR Tabla de variables e. Bool %M1.0 ™ ™ ™
18 4@  M_IND_PAR Tabla de variables e. Bool %M1.1 ™ ] =)
19 4@  INVERSORDE GIRO Tabla de variables e. Bool %M1.2 )] ™ v
20 4@ M_PARODE EMERG Tabla de variables e. Bool %M1.3 ™ ™ v
21 4@ Clock_Byte Tabla de variables e. Byte %MBS ™ =) =)
22 4@ Clock_10Hz Tabla de variables e. Bool %M5.0 ™ ] =)
23 @ Clock _5Hz Tabla de variables e. Bool %MS5.1 ™ ] ™
24 @ Clock_2.5Hz Tabla de variables e. Bool %M5.2 )] )] ™
25 @ Clock 2Hz Tabla de variables e. Bool %M5.3 ™ ™ 7]
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0| Clock_1.25Hz Tabla de vanables e, Bool %54 @ Q @
4  Clock_1Hz Tabla de variables e. Bool %MS5.5 v = v
al  Clock 0.825Hz Tabla de variables e. Bool %MS5.6 = =] =
- Clock_D.5Hz Tabla de varables e. Bool %M5.7 =) =) =l
4 FALSE Tabla de variables e, Bool %M10.0 =] =] =
4  TRUE Tabla de variables e, Bool %M10.1 = =] =]
4l  VOLTAJE Tabla de variables e. Real %MD20 ] ™
40 CORRIENTE Tabla de variables . Real %MD24 =] )] =
@  FRECUENCIA Tabla de variables e. Real %MD28 v )] v
4l VAL CORRIENTE Tabla de variables e. Real %MD32 M ™ I~
40  TEMPERATURA Tabla de variables e, Real %MD36 ] 7] =
41 VAL TEMPERATURA Tabla de variables e. Real %MD40 =] =] ™
@ VAL FRECUENCIA Tabla de variables e. Real %MD44 [ =) =]
4l  ING_VEL Tabla de variables e. Int %MWIE ™ =
40  NOR_SCA Tabla de variables . Real %MDIE ™~ )] =
40 ENABLE FB500 Tabla de variables e. Bool %M85.7 ] )] =
@  SWITCH_ON_D1 Tabla de variables e. Boo! %M100.0 M & &
4 START_DI Tabla de variables e, Bool %M100.1 =) 2 v
4  RESET_D1 Tabla de variables e. Bool %M100.2 =) vl =
4  SPEED_REF1_D1 Tabla de vanables . Real %MD102 = =l il
4@ STOPPED_DY Tabla de variables e, Bool %M102.0 =] = =
4  RUNNING_D1 Tabla de variables e. Bool %M102.1 =2} 1 ]
48 '@ FAWT.DI Tabla de vanables e. Bool %M102.2 =] v Il
45 @  WARNING_D1 Tabla de variables e, Bool %M102.3 =) = =l
50 4 LOCAL_CTRL_D1 Tabia de variables e. Bool %M102.4 =)
51 @l DonEDI | Tabla de variabl_f=] Bool El wmiozs =] M &M M
52 4@ ERROR Tabla de variables e. Bool %M102.6 =i 7l fwl
52 4@ SPEED_ACT_D1 Tabla de variables e, Real %MD 106 =l M ~
58 @ MSw.Dl Tabla de vaniables e, Int %MW110 2 ~ i~
55 @ wMow.D Tabla de variables e. Int %MW112 =l =2 2
56 @ ERN_DI Tabla de variables e, int %MW114 ™ v v
57 4  NOR SCA2 Tabla de variables e, Real %MD116 =) ! =
58 4  VAL_VELOCIDAD Tabla de variables e. Real %MD 120 ] ~ =
5 @ Tag? Tabla de variables e, DWord %MD124 =] = =2
600 '@ Taq3 Tabla de variables e. int HEMW128 M & =

Ilustracion 36. Tabla de variables del PLC.

39. Como se muestra en la Ilustracién 37, Dan clic en Arbol de proyecto > HMI 1 >

Imagenes > Imagen raiz y configuran la pantalla.

amecto b Hitee ) v B Totally Integrated Autamation
3 Guaderpryes S K- X R e 8 b 5= e 14 PORTAL

e

[ vist ipologica [ vista de redes B vista de disposiivos || Opciones

4| vista genera de dis

i Sl

Disposiivs yradas

B P3P 15163 PAUDE]
Y Comiguracin s dspetvas

e

Botones

Perfil soport

» @Ag2unsT
- @agsusT
éec7 532'5k000 06e0

e T

£ b @A
* » gaosune

B o E L[

bt = e
Aoy mbgenes bt I Tt S
e aaes de dveare o3 i

+ B Dispositivas na sorupacos Boioa # )
» B Confguracion i segurdad i
» 5 Datoncomes
+ 5] Confguraion el documenso.
+ [ omas y eerss:

» i Acewscrs oole

» [ Lectorde tajetasmeniods Use Areas de botarnes.

Dliequieess @@ Az [T Darecha

A DOETED e

R ]

|

#]< |

|| G cmtguacion <o |[opum] i ]| corconr 1

[ General ] Referendis cruzodas | Compier |
> =

[€Ta] >
agnéstico [

TaTopeanes | s momacion |

=

ol

™ Descrpritn e 3 o At vew

Hustracién 37. Configuracion de Imagen Raiz.
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40. Creada la imagen raiz, eliminen el mensaje de bienvenida: “Bienvenido a HMI 1
(KTP700 Basic + PN)!” del centro de pantalla, como se muestra en la Ilustracion

38.

SIEMENS SIMATIC HMI

K 1o
4 propicdades | % informacion | & Dlagnostico

Tlustracién 38. Creada Imagen Raiz.

41. En la imagen creada inserten los diferentes elementos que van a utilizar, tal como

lo muestra la ilustracidén, como se observa en la Ilustracion 39.

SIEMENS SIMATIC HMI

PRACTICA 10: MONITOREO DE _ { UNIVERSIDAD POLITECNICA
PARAMETROS ELECTRICOS Y FISICOS DE -
UN MOTOR CON WINCC RT ADVANCED @1 | S ALESI AN A

e B

M

ON/OFF
INGRESE VELOCIDAD VALOR FUERA O
O ~1705RPM A 1705 RPM  DE RANGO
G

MARCHA e

O VELOCIDAD CORRIENTE

|+o000,00 | | +0000,00

PARO
FRECUENCIA VOLTAIJE

PARO
+0000,00 +0000,00

A
"1

G R W W

Iustracion 39. Interfaz HMI creada y configurada.
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42. En la siguiente ilustracion podran observar el listado de variables que se han creado

para el HMI, como se observa en la Ilustracion 40.

P10 Monitoreo de Parametros con Wincc » HMI_1 [KTP700 Basic PN] » Wariables HMI

= BH %
Variables HMI
MNombre Tabla de variables Tipo de datos | Conexidn MNombre del PLC | Varisble PLC - Direccién | Modo de acceso
- IND_ONIOFF Tabla de variables estand Bool HMI_Conexion 2 PLC 1 "IND_ONIOFF" %Q0.0 <Acceso absoluto>
£ | INVERSOR DE GIRQ Tabla de variables estand Bool HMI_Conexion 2 PLC_1 "INVERSOR DE GIRC %M1.2  <Acceso absoluto>
4  M_ONIOFF Tabla de variables estand Beol HMI_Cenexion_z PLC_1 “M_ONIOFF" %M0.2  <Acceso absolutos
& 0| M_PUL_ONIOFF  Tabla de variables estand Bool HMI_Conexioén_z PLC_1 “M_PUL_ON/OFF"  %MO.0  <Acceso absoluto>
- VELOCIDAD Tabla de variables estand Real HMI_Conexion_z PLC_1 FRECUENCIA %MD28 <Acceso absoluto=
< FUE_RANG Tabla de variables estéand Bool HMI_Conexion 2 PLC_1 FUE_RANG %M0.5  <Acceso absolutos
- IND_MARCHA Tabla de variables estéand Bool HMI_Conexion_z PLC_1 IND_MARCHA %Q0.1 <Acceso absoluto>
- INDICADOR_PARO Tabla de variables estand Bool HMI_Conexion_z PLC_1 IND_PARO %Q0.2 <Acceso absoluto=
i | ING_VEL Tabla de variables estand Int HMI_Conexién z PLC 1 ING_VEL %MWeE <Acceso absolutos
4 M_MARCHA Tabla de variables esténd Bool HMI_Conexion_z PLC_1 M_MARCHA %M0.3  <Acceso absoluto>
&1 | M_PARC Tabla de variables estand Bool HMI_Conexion _z PLC_1 M_PARO %MD.4  <Acceso absolutos
1 | VAL CORRIENTE Tabla de variables estand Real HMI_Conexion Z PLC_1 WAL CORRIENTE %MD32 <Acceso absoluto>
£ | VAL_FRECUENCIA Tabla de variables estand Real HMI_Conexion_Z PLC_1 VAL_FRECUENCIA %MD44 <Acceso absolutos
& 0| VAL _TEMPERATUR: Tabla de variables estand Real HMI_Conexion z PLC_1 WAL TEMPERATUR! %MD40 <Acceso absoluto>
- VAL VELOCIDAD Tabla de variables estand Real HMI_Conexion_z PLC_1 WAL VELOCIDAD %MD120 <Acceso absoluto>
e | VOLTAJE Tabla de variables estand Real HMI_Conexion Z PLC_1 VOLTAIE %MD20 <Accesc absolutos
—

Ilustracion 40. Tabla de variables del HMI.

43. Luego de haber configurado el Main y el HMI, ahora se debe configurar la interfaz
del WinCC RT Advanced.

44. Primero se debe realizar, unas configuraciones basicas en el WinCC RT Advanced,
que son la resolucion con la que se va a mostrar en la pantalla que se va a
configurar, asi como quitar la opcion de pantalla completa, tal como se muestra en

la ilustracion 41.

P10 Monitoreo de Parametros con Wincc * PC-System_1 [SIMATIC PC station] » HMI_RT_2 [WinCC RT Advan

General
N General

Servicios

Imagenes Imagen

LIS . Imagen inicial: [Main [EIE
Gooed Manufacturing .. . . =
AR Plantilla predeterminada: | |2l
Administracion de us... Estilo predeterminado del proyecto: [

Fdior‘r_la ¥ ‘Iu.eme Estilo del panel de operador: | WinCC Dark E1ES
Conﬁgurac!n’)n S Adaptar el tamafie de fuente al tamafio

Configuracion de v... del dispositive: ™

Resolucién de la pantalla: | 1420x000 [=]
Modo de pantalla completa: [
Bloguear cambio de tarea: [ |

Cargar nombres: v

Tlustracion 41. Configuracion basica del WinCC.
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45. En la Ilustracion 42, se muestra una vista general de la pantalla del WinCC RT

Advanced.

P10 Monitoreo de Parametros con Wincc » PC-System_1 [SIMATIC PC station] » HMI_RT_2 [MnCC RT Advanced] » Imagenes » Main

[ E[-]BIUSAsE: Asgbsgfs=vr—s Brdis Relilzs Jtoad

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

PRACTICA 10: MONITOREO DE PARAMETROS ELECTRICOS Y FISICOS DE
@ UN MOTOR CON WINCC RT ADVANCED

INGRESE VELOCIDAD VALOR FUERA
ONj OFF -1705 RPM A 1705 RPM DE RANGO ECUADOR
O 00000 O ‘
MARCHA VOREAR INVERSION DE

GIRO
O

o O

VELOCIDAD TEMPERATURA DE VARIADOR FRECUENCIA # Eiso

o o

1057:59 10:55:24 10:56:49 10:59:14 105935
31/12/2000 31/12/2000 31/12/2000 31/12/2000 31/12/2000
Curva Conexion de variable Valor Fecha/hora -
+0000,00 |+0000,00 | |+o000,00 | | |

|-

Ilustracion 42. Vista general de Interfaz WinCC RT Advanced.

46. Lo primero que se debe hacer es configurar los pulsadores e indicadores que se van

a mostrar en el WinCC RT Advanced, como se observa en la Ilustracion 43.

| P10 Monitoreo de Parametros con Wincc » PC-System_1 [SIMATIC PC station] * HMI_RT_2 [WinCC RT Advance

ffehoms B I USK:t=s Asbs f3 =2 —32 Hes Zallle s Fros!
PRACTICA 10: MONITOREO DE PARAMETROS ELECTRICOS Y FIS,
UN MOTOR CON WINCC RT ADVANCED

INGRESE VELOCIDAD VALOR FUERA

ON/OFF -1705 RPM A 1705 RPM DE RANGO
O O
MARCHA VOLTAJE INVERSION DE

O
i

PARO CORRIENTE O
O i +0000,00

| Propiedades ” Animaciones || Eventos || Textos

TTHEX
Hacer clic
[ pulsar ~ ActivarBitMientrasTeclaPulsada
Soltar Variable (Entradalsalida) M_ONIOFF
Activar Bit 0

Tlustracion 43. Configuracion de pulsadores Interfaz WinCC.

299



47. Ahora se debe ingresar los indicadores en los que se van a visualizar los datos

Velocidad, Temperatura y Frecuencia que son entregados por el variador, como se

observa en la [lustracion 44.

P10 Monitoreo de Parametros con Wincc » PC-System_1 [SIMATIC PC station] *» HMI_RT_2 [WinCC RT Advanced] * Imdgenes * Main

flahoma ElFIB I USANs=: Asfbr s =+ —+ Bycys Bs Nls s Fros g
w -
VELOCIDAD TEMPERATURA DE VARIADOR FRECUENCIA <
® — )
7 o
7
243035 < N
181 HZ 427
Ty 487
L ¢ 54
=0 60 - =
\FRECUENCTA/
SN 0 2
] il 10:57:59 10:58:24 10:58:49
31/12/2000  31/12/2000 31/12/2000 |
Curva Conexidn de variable Valor
|+0000,00 | |+0000,00 ] +0000,00
< [ ] gl B v ™
I [ [ Propi T int ion 0] % pi o |
J Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos
|z Lista de propiedades General
Representacion
= Proceso
Miscelaneo
~ D5_Meter_Frame_2 Valor maximo [0 | r— variable i Tz
_Meter_Frame_ %0 | para maximo: | e
General G
Apariencia Variable de proceso: [VAL_VELOCIDAD i
Hohicacyi 2t . Variable PLC:  VAL_VELOCIDAD A
Parpadeo U g
(i Direccién: Real
~ D5_Gauge_2 b Valorminimo 0| it B
! risiyds | | Variable para minimo: | o
Apariencia
Aspecto Titulo
Representacion Titulo: |VELOCIDAD |
Formato de texto Uridad: | RPM |
U"’f“ﬂ?"gm“ Graduacion de escala: 240 |
Estilosidisefios
Miscelineo

Ilustracion 44. Se inserta los indicadores de velocidad, temperatura de variador y
frecuencia.
48. Luego se debe insertar el visor de avisos, en el cual se mostrara todos los avisos
configurados en el Main del PLC y el visor de curvas se visualizara los datos de
corriente y voltaje entregados por el variador ABB, como se observa en la

[lustracion 45.
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+0000,00

[ TE[EBTIUSAKsE: Arsosgs
TNGRESE VELOCIDAD VALOR FUERA
-1705 RPM A 1705 RPM DE RANGO

L O
VAR INVERSION DE

GIRO

. +0000,00

'CORRIENTE O

: Frorlg

ML LIIMAINMA

ECUADOR

Acusar grupo PR

Titulo columnas . i
S () Fichera de avisos
Encabezado de tabla .
Encabezado de tabl..

Filtro de avisos

Linea de avises
Parpadec
Estilos/disefios

Ilustracion 45. Se inserta el visor de avisos.

-
o d
MPERATURA DE VARIADOR FRECUENCIA s }iug |
, e
<] \ " e - el |
: =1 [ Prop [t informacion ] % Diagnéstico | -

J Propiedades H Animaciones H Eventos ‘l Textos
=¥ Lista de propiedades General

General e

= Visualizacion

Apariencia

Borde () Estados de aviso actuales Categoria de aviso Activar o

Representacion Avises pendientes Erors =]

Visualizacion e Warnings =]

Formato de texto = System =]

Bama de heramientas | || ® gifer de avisos Diagnasis events =

Borde del boton = Acknowledgement 0

Patrén de relleno de... b No Acknowledgement (=]

Barra de hemramientas
Borde del botén

Patrén de relleno del boton
Tabla

Encabezado de tabla B...
Encabezado de tabla P...

T

MPERATURA DE VARIADOR  FRECUENCIA £e 2]
~ - E180
R s—— & F160
7 i E140
E120
- E100
Ego
o £60 ¢
\ - 0 &0 Fa0
\FRECUENCTA/ E20
ey, o. - T 0
— 10:57:59 10:58:24 10:58:49 10:59:14 10:59:39
31/12/2000  31/12{2000 31/12/2000 31/12/2000  31/12/2000
Curva le Valol Fecha/hora a
+0000,00 +0000,00 |
‘ v
b n d =
<] [ [ [Blloe B s
sor de curvas_1 [Visor vas] | @ propiedades  [*i informacion | % Diagnéstico | L1
J Propiedades H Animaciones H Eventos \| Textos
=¥ Lista de propiedades Fina
e Nombre | Valores .. Tipo Cuva | Configuraci6... |Pagina  Limites
Apariencia ] cunva_1 | =] 100 (2] Tiempo re... x| VAL COR.|»| izqui..|»| FH~ I~ |=]
Borde ) Fleouva2 AN/ 100 Temporealc.. VOLTAJE]  Derecha 2] =Y
Representacion S
Formato de texto

Ilustracion 46. Se escala el visor a razon del Voltaje y Corriente del variador.
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49. Para finalizar, compilan los equipos y observaran los parametros configurados en
el WinCC RT Advanced, en este caso pueden observar los datos entregados por el
Variador ABB, a través de modulo FENA-01, estos datos son Voltaje, Corriente,

Frecuencia, Velocidad y Temperatura, como se observa en la Ilustracion 47.

B SIMATIC WinCC Runtime Advanced — X

)
@ PRACTICA 10: MONITOREO DE PARAMETROS ELECTRICOS Y FISICOS DE UNIVERSIDAD POLITECNICA @

UN MOTOR CON WINCC RT ADVANCED

e SALESIANA

Ol/OFF -1705RPM A 1705 RPM  DE RANGO

@ ® oo e e oo

s 70018 20:47:22 21/03/2021 E Importacién de la administraci... 0
& 7002 20:47:22 21/03/2021 E Iniciada la importacién de la ad... 0

ViR INVERSION DE

-
GIRO
@ ===

PARO ‘CORRIENTE .

@

VELOCIDAD TEMPERATURA DE VARIADOR FRECUENCIA = e

/ \\\

/ 720 el 1200

480 1440
]

20 204641 204731
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Tlustracion 47. Interfaz WinCC terminada.

D. RECURSOS UTILIZADOS
e Una computadora con Software TIA Portal V15.1.
e Una lamina de Distribucion.
e Una lamina de Fuente de Alimentacion.
e Una lamina con PLC Siemens S7-1500.
e Un modulo didactico con Motor ABB ACS355 con modulo PROFINET
FENA-OI.
e Una lamina de Mando y Sefializacion.

e Una lamina de HMI.
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