UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR

UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA

SEDE GUAYAQUIL

CARRERA DE INGENIERIA ELECTRONICA Y
AUTOMATIZACION

Titulo:

“Disefio e implementacion de un control de llenado de tanques por
medio de un ET200S esclavo”

Trabajo de titulacion previo a la obtencion del
Titulo de ingeniero en Electronica y automatizaciéon

AUTORES: Ronald Stuard Sanchez Choez

Joseph Michael Sandoval Franco

TUTOR: Ing. Byron Lima Cedillo, Msc.

GUAYAQUIL — ECUADOR
2023



CERTIFICADO DE RESPONSABILIDAD Y AUTORIA DEL
TRABAJO DE TITULACION

Nosotros, Ronald Stuard Sanchez Choez con documento de identificacion
N°0925756751 y Joseph Michael Sandoval Franco con documento de
identificacion N°0923842942, manifestamos que:

Somos los autores y responsables del presente trabajo de titulacion, y
autorizamos a que sin fines de lucro a la Universidad Politécnica Salesiana
pueda utilizar, difundir, reproducir o publicar de manera total o parcial el presente
trabajo de titulacion.

Guayaquil, febrero del 2023.

Atentamente,

ol Josaph &

Ronald Stuard Sanchez Choez Joseph Michael Sandoval Franco
C.1 0925756751 C.1 0923842942



CERTIFICADO DE CESION DE DERECHOS DE
AUTORDELTRABAJO DE TITULACION A LA UNIVERSIDAD
POLITECNICA SALESIANA

Nosotros, Ronald Stuard Sanchez Choez, con documento de identificacion
N°0925756751 y Joseph Michael Sandoval Franco con documento de
identificacion N°0923842942, expresamos nuestra voluntad y por medio del
presente documento cedemos a la Universidad Politécnica Salesiana la
titularidad sobre los derechos patrimoniales en virtud de que somos los autores
del trabajo de grado: “DISENO E IMPLEMENTACION DE UN CONTROL DE
LLENADO DE TANQUES POR MEDIO DE UN ET200S ESCLAVO ”, el cual ha
sido desarrollado para optar por el titulo de: INGENIERO EN ELECTRONICA Y
AUTOMATIZACION, quedando la Universidad facultada para ejercer
plenamente los derechos cedidos anteriormente.

En concordancia, suscribimos este documento en el momento que hacemos
entrega del trabajo final en formato digital a la Biblioteca de la Universidad
Politécnica Salesiana.

Guayaquil, febrero del 2023.

Atentamente,

o1 Joseph 5.

Ronald Stuard Sanchez Choez Joseph Michael Sandoval Franco
C.1 0925756751 C.10923842942



CERTIFICADO DE DIRECCION DE TRABAJO DE TITULACION

Yo, Msc. Byron Xavier Lima Cedillo con documento de identificacion
N°0921971768,docente de la Universidad Politécnica Salesiana por medio de la
presente declaro que bajo mi direccion y asesoria fue desarrollado este trabajo
de titulacion “DISENO E IMPLEMENTACION DE UN CONTROL DE LLENADO
DE TANQUES POR MEDIO DE UN ET200S ESCLAVQ?” realizado por los
estudiantes Ronald Stuard Sdnchez Choez con identificacion N°.0925756751 y
Joseph Michael Sandoval Franco con identificacidon N°.0923842942, el mismo
que cumple con los objetivos del disefio de aprobacion y todos los requisitos
pertinentes.

Guayaquil, febrero 2023

Atentamente,

/ .
/

-
/ P
X oty
iy e

Msc. Byron Lima Cedillo
C.10921971768




DEDICATORIA

Dedico este proyecto de titulacion a mis padres, a la carrera de ingenieria
electronica, a Dios y a mi esfuerzo que ha dado frutos tras muchas adversidades
e inconvenientes al cual tuve que enfrentar para llegar hasta esta meta, que es
la titulacidn, no fue nada facil poder continuar por este camino que nos llevara a
grandes oportunidades y aspiraciones como personas y como profesionales,
pero el resultado de todo este esfuerzo y sacrificio para poder continuar la carrera
de ingenieria electronica ha dado sus frutos del cual hemos adquirido el
conocimiento y aprendizaje necesario para poder abarcar esta nueva etapa
como profesional en un mundo lleno adversidades y poder superarlos.

También dedico este trabajo de titulacidn a mis amigos mas cercanos quienes
estuvieron en mi momentos mas dificiles y complicados que estuvieron
apoyandome hasta lo ultimo. Sin ellos quizas no estuviera aun en esta etapa final
de mi carrera, ellos también fueron un gran soporte para que yo pudiera continuar
mis estudios cuando todo parecia no tener solucion, también dedico este trabajo
a mis profesores quienes han estado ahi ayudandonos en todo lo que podia ser
posible académicamente y a nuestro tutor de titulacién él ingeniero Byron Lima
quien nos orientd y ayudo con la seleccion del tema del proyecto de titulacion y
que pueda ser factible académicamente y sirva como implementacion de ayuda
a los alumnos de la universidad politécnica salesiana para que puedan seguir
aprendiendo y formando bueno profesionales.

Ronald Stuard Sanchez Choez



DEDICATORIA

A mi madre Maria Auxiliadora sobre todas las cosas, que a pesar de las
circunstancias y desdichas de la distancia; siempre confi6 en mi y que sin
importar lo complicado que pueda ser el presente, siempre hay algo en lo que
podamos enfocarnos y tener éxito.

A mi Madre Hortensia y a mi tia Lourdes que desde donde estén, seguro estan
orgullosas de este logro.

A mis amigos que siempre han estado, sin ellos no habria con quien compartir
esta aspiracion personal que ahora es una meta cumplida.

A todos aquellos que lo estan intentando. Cuando eres un nifio sueles apostar a
tus amigos y familia, diciendo: “un dia seré un hombre de éxito, y cuando sea un
hombre de éxito volveré para mostrarles que no me equivoque”, “seré un gran
doctor algun dia”, “seré un gran dentista”, “seré un gran cientifico” o “seré el
presidente del pais”. Finalmente son unos pocos los realmente buenos para

cumplir, volver a casa y decir: “te lo dije”.

Joseph Michael Sandoval Franco

Vi



AGRADECIMIENTO

Agradezco a mis padres por haberme apoyado durante todos mis estudios
realizados, por confiar y creer en mi para que pueda salir adelante, por su
paciencia y su sacrificio para que yo pueda estudiar y poder ser un profesional,
sé que lo han dado todo hasta lo que méas han podido para que yo no pierda los
estudios y que pueda terminar mi carrera de ingeniero de la cual ellos estan muy
orgullosos por mi de ver que ya se esta cumpliendo.

Agradezco también a mis amigos cercanos de la universidad quienes también
me ayudaron y fueron mi soporte en partes de mi vida que fueron complicadas,
pero pude seguir en pie gracias a ellos también, que creian en mi y me siguieron
alentando a no rendirme cuando estaba sucediendo todo lo de la pandemia y no
pude continuar mis estudios por ese semestre, pero luego todo fue mejorando y
pude continuar con mis estudios.

Le agradezco también a todos los profesores que estuvieron durante todo el
aprendizaje y desarrollo como futuros profesionales y estando presentes para
cualquier inquietud y resolver todas nuestras dudas que pudieran presentarse.

También agradeciendo al ingeniero Byron Lima quien ha estado orientAandonos
y guiando en todo momento, para poder terminar el proyecto y salir lo mejor
posible para la obtencion del titulo.

Ronald Stuard Sanchez Choez

Vi



AGRADECIMIENTO

Agradezco a todos los que estuvieron, estan y estaran en este proceso de
crecimiento académico en mi vida.

A mi madre y a mi abuela, pilar fundamental de mis principios y mi fe invencible.
A mis amigos, sin ellos no hay risas y aventuras en este episodio tan exhaustivo.
A mis tios que fueron mis tutores y hermanos en mi etapa juvenil.

A mi padre por darme la vida.

Agradezco al Ing. Byron lima por su asistencia y constancia en este proyecto, al
Ing. Luis Neira por confiar en mi, y al Ing. lvan Chavez por todo el apoyo
brindado.

Joseph Michael Sandoval Franco

VIl



RESUMEN

Afio Alumnos Director de Tema de proyecto de
Proyecto titulaciéon
Ronald Stuard Sanchez “Disefio e implementacion
Choez de un control de llenado
de tanques por medio de
2023 Ing. Byron | un et200s esclavo”
Joseph Michael Lima Cedillo
Sandoval Franco

En esta era de la produccién y manufactura moderna existen numerosas
industrias que se dedican a la produccién de bebidas o liquidos, y en ellas
emplean una amplia variedad de llenado tanques y depdsitos de distintas
capacidades. El monitoreo constante del volumen en cada uno de estos
recipientes es esencial para prevenir desbordamientos, los cuales pueden
resultar en accidentes laborales y pérdidas materiales significativas. Esto
representa un desafio importante para estas industrias y para nosotros como
prospectos ingenieros autdbmatas que con las suficientes pautas y practicas
podriamos no solo dominar sino también innovar.

Este proyecto técnico se centra en el disefio y desarrollo de un sistema de control
de llenado de tanques utilizando un ET200S (Sistema de Entrada/Salida
Remota). El objetivo principal es disefiar e implementar una planta pedagdgica
de control que permita monitorear constantemente el nivel de liquido en dos
tanques, conocer correctamente su funcionamiento y aplicacion.

Para ello, se realiza una revision detallada de la literatura sobre los diferentes
métodos y técnicas de control de llenado, su montaje y programaciéon. Luego, se
llevan a cabo pruebas experimentales para evaluar la eficacia del sistema que
en conjunto con los resultados obtenidos demuestran que el sistema de control
de llenado de tanques mediante un ET200S es una solucién confiable y eficaz
para garantizar el proceso de aprendizaje y evaluacion de las catedras que se
dictan en el laboratorio de automatizacion 2. Ademas, se destaca la facilidad de
uso vy la flexibilidad del ET200S para la integracion con otros sistemas de control
y automatizacion industrial.

Palabras claves: ET200S, planta, control, automatizacion industrial.



ABSTRACT

Afo Alumnos Director de Tema de proyecto de
Proyecto titulacion
Ronald Stuard Sanchez "Design and
Choez implementation of a tank
filling control through an
2023 Eng. Byron | ET200S slave."
Joseph Michael Lima Cedillo
Sandoval Franco

In this era of modern production and manufacturing, there are numerous
industries dedicated to the production of beverages or liquids, and they employ a
wide variety of tanks and containers of different capacities for filling. Continuous
monitoring of the volume in each of these containers is essential to prevent
overflow, which can result in significant labor accidents and material losses. This
represents a significant challenge for these industries and for us as prospective
automation engineers who, with sufficient guidelines and practices, could not only
master but also innovate.

This technical project focuses on the design and development of a tank filling
control system using an ET200S (Remote Input/Output System). The main
objective is to design and implement a pedagogical control system that allows
constant monitoring of the liquid level in two tanks, correctly understand its
operation and application.

To achieve this, a detailed literature review is carried out on the different methods
and techniques for filling control, their assembly, and programming. Then,
experimental tests are carried out to evaluate the effectiveness of the system,
and together with the results obtained, demonstrate that the tank filling control
system using an ET200S is a reliable and effective solution to ensure the learning
process and evaluation of the courses taught in Automation Laboratory 2.
Additionally, the ease of use and flexibility of the ET200S for integration with other
industrial control and automation systems is highlighted.

Key words: ET200S, plant, control, industrial automation.
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INTRODUCCION

En este proyecto técnico innovaremos y repotenciaremos una planta y modulo
pedagdgico que se encuentra en el laboratorio de automatizacion industrial 1l de
la Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil.

Con el fin de aumentar una practica experimental mas al atril del silabo abordado
en las materias del area profesional, que cursan los estudiantes de la carrera de
electronica. Disefio que se caracteriza por ser vistoso al tener un Maestro-
Esclavo, el cual omite en las practicas el tedioso cableado entre los médulos y la
planta.

Las primeras practicas de automatizacion siempre toman como ejercicios base
el control de nivel de liquidos para el proceso de aprendizaje y experimentacion
qgue por el momento se estudia en plataformas simuladas, dado que las plantas
para proyectos de este tipo se encuentran inoperativas en el laboratorio
mencionado, este seria el primer laboratorio en tener un disefio con una periferia
descentralizada.

En el entorno laboral, como estudiantes entendemos que, al tener un dominio
completo de las herramientas necesarias para estos temas, podemos
desenvolvernos sin problemas en proyectos mas desafiantes que la industria
automatizada requiere.

En el capitulo IV documentamos con detalle la instalacién de la nueva planta y
su nuevo tablero del Control de llenado con el ET200Spara el laboratorio de
automatizacion industrial 2.

En el capitulo V redactamos la configuracion usada y programacion realizada en
el software TIA PORTAL.

Y en el capitulo VI se indica con descripcion el desarrollo de las practicas
realizadas en el laboratorio.



l. PROBLEMA

A. DESCRIPCION DEL PROBLEMA

La estructura actual de la planta de control de nivel de llenado; por tema de
tiempo requiere una mejora y renovacion de algunos elementos para su uso y
proceso de aprendizaje. Se tiene como antecedente que dicha planta o médulo
ha estado fuera de operacion y uso pedagdgico por algunos periodos
académicos, siendo esta una de las herramientas practicas mas comunes
simuladas en TIA Portal.

Entre los problemas técnicos de planta tenemos:

e Electrovalvula averiada debido al desgaste de uso.
e Un sensor tipo boya defectuoso.
e Asimismo, la planta cuenta con exceso de cableado.

B. DELIMITACION

1. DELIMITACION TEMPORAL

El proyecto se realiz6 en un tiempo estimado de 6 meses que comprenden desde
octubre del 2022 hasta marzo del 2023. Durante todos estos meses se estaran
haciendo las respectivas implementaciones y pruebas del proyecto.

2. DELIMITACION GEOGRAFICA Y SOCIAL

El proyecto se ejecuto en el laboratorio de automatizacién 2, ubicado en el bloque
“E”, tercer piso de la universidad politécnica salesiana, sede Guayaquil ubicada
en la calle robles 107 y chambers.

3. DELIMITACION ACADEMICO

El desarrollo de este proyecto esta relacionado a conceptos y practicas vistas en
las materias de automatizacion industrial y redes scada, debido a la
implementacion de una red maestro esclavo en este caso son el PLC S7-
1500(Maestro) y el esclavo ET200S, que se ve en la materia redes y scada.

Se us6 la programaciéon tipo Ladder o KOP aprendido en la materia de
automatizacion industrial usando el programa “TIA Portal” para realizar la
programacion del control de llenado de tanques donde también utilizaremos una
pantalla HMI (WIinCC).



C. JUSTIFICACION

Para que los estudiantes cursantes de las asignaturas de automatizacion, redes
& scada cuenten con una planta experimental y actualizada de un control de
llenado de tanques. Asimismo, este proyecto servira para el equipamiento y
reactivacion del laboratorio de automatizacion 1l, ya que este carece de una
planta activa y actualizada del tipo de control didactico mencionado.

Las practicas de redes y scada para sistemas de automatizacién son importantes
en nuestra actualidad, debido a que nos ayuda a controlar procesos industriales
de manera local, remota, monitorear y procesar datos en tiempo real.

D. OBJETIVOS

1. OBJETIVO GENERAL

e Repotenciar la planta de llenado de tanques del laboratorio de
automatizacion industrial 2 basados en la unidad remota ET200S y
controladores légicos programables.

2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Redisefar el tablero de control de la planta.

e Seleccionar e implementar los médulos analégicos requeridos para el
ET200S.

e Disefiar una red de comunicacion entre la planta y controladores de
laboratorio.

e Implementar un controlador de nivel de tanques en la planta.

e Realizar los planos de conexién, P&ID y mecénicos del proceso.

e Implementar 3 practicas de laboratorio con la ET200S y PLC.



ll.  MARCO TEORICO REFERENCIAL

A. PLC S7 1500

Es La serie de controladores SIMATIC S7-1500 constituyen la nueva
generacion de controladores de TIA Portal y de automatizacion. SIMATIC S7-
1500 asegura el mas alto nivel de eficiencia y es muy practico para aplicaciones
de rango medio y alto en maquinas y sistemas de automatizacion.

(promaindustrial, 2017)

Figura 1. PLC S7 1500 (Autycom, 2020)

B. ET200S

Es un sistema de periferia descentralizada altamente escalable y flexible
que permite conectar las sefales del proceso a un controlador central a través
de un bus de campo. El ET200S soporta los buses de campo PROFIBUS DP y
PROFINET 10. Este tiene el grado de proteccion IP 20, campo de aplicacion
directamente junto al médulo de interfaz que transfiere los datos al controlador
central, se pueden enchufar practicamente cualquier numero de mdédulos de
periferia y en cualquier combinacién. De este modo es posible adaptar la

configuracion exactamente a las exigencias del proceso. (Siemens, 2008).



Figura 2. Subordinado ET200S (Aotewell Automation, 2021)

Con la informacion obtenida se sabe que se puede implementar un
ET200S al proyecto y poder utilizarlo para realizar el control de llenado de
tanques por medio de esta periferia descentralizada la cual va a estar conectada
a un PLC por medio de comunicacion profinet y cargar la programacion

respectiva al dispositivo y realizar las pruebas necesarias.

Se sabe que la automatizacién que es lo que va a implementar utilizando
el ET200S en el proyecto, se puede encargar de procesos simples hasta proceso
muy complejos, debido a esta capacidad, se lo llevara a cabo, ya que el sistema

se vuelve eficiente y practico. (redchat, 2018)

C. PROCESOS INDUSTRIALES

El proceso de transformacion de la materia prima en un producto final
implica una serie de etapas y procedimientos. Se utilizan diferentes métodos que
implican la manipulacion y realizacion de operaciones para preparar la materia

prima, la cual luego sera separada y transformada en el producto final deseado.



El objetivo es satisfacer las necesidades de manera eficiente y mejorar la calidad

de vida de las personas. (Pacheco, 2022)

D. CONTROL DE PROCESOS

El propdsito del control de procesos es lograr la obtencion de un producto
final con caracteristicas especificas que se ajusten a las especificaciones y
estandares de calidad establecidos. Un sistema de control de procesos tiene
como tarea principal corregir las desviaciones que puedan surgir durante el
proceso, en relacion a los valores 6Optimos preestablecidos para lograr las

propiedades requeridas en el producto final. (revistas.ulima.edu.pe, 2021)

£
I l Sensor de nivel Panel View
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visual/sonora

Medidor de flujo
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Figura 3. Automatizacién de procesos industriales (Arsercontrol, 2019)

E. PLANTA

‘Una planta puede ser definida como una porcion de un equipo, que podria
consistir en un conjunto de partes de una maquina que trabajan en conjunto con

el propaosito de llevar a cabo una operacion especifica.” (Ogata, 2010)



F. PROCESOS

La definicion de procesos implica un avance natural y continuo que se
caracteriza por una sucesion de cambios graduales que tienen lugar de manera
constante y conducen a un resultado o proposito especifico. También se puede
referir a una serie de acciones o movimientos controlados y sistematicos, que se
llevan a cabo de forma artificial o voluntaria, con el objetivo de lograr un resultado

0 propdsito determinado. (Ogata, 2010)
G. SISTEMAS

Un sistema es la union de distintos componentes que trabajan en conjunto
para lograr un objetivo especifico, y no necesariamente tiene que ser de
naturaleza fisica. La nocion de sistema se puede aplicar a fendmenos abstractos
y dinamicos, como aquellos que se observan en el &mbito econémico. De esta
forma, el término sistema implica la existencia de sistemas de diversa indole, ya

sea fisicos, biologicos, econdmicos y otros similares. (Ogata, 2010)
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Figura 4. Sistemas de control (cidta, 2021)



H.  TIAPORTAL

Es un software que unifica los diferentes componentes de las maquinas
con el fin de controlar y gestionar los procedimientos y operaciones. Dado que
se trata de una aplicacion modular, es factible afiadir nuevas funcionalidades

para adecuarse a las necesidades especificas de la aplicacion.

Totally Integrated Automation
PORTAL

First steps

Devices & @ Open existing project Project was opened successfully. Please select the next step:

networks
@ Create new project | S

PLE
programming @ Migrate project

Motion & @ Close project
technol v
- i Configure a device
Drives &
i
Configuration Write PLC program

Visuafization Configure
logy objects
Online & @ Weicome Tour techno gy J}

Diagnostics

. First steps

@ Installed software

@ Help

Figura 5. Software TIA PORTAL (Siemens, 2008)

Este programa es especialmente adecuado para ser utilizado con el
hardware S7-1200 y S7-1500. En la actualidad, se ha constatado que los nuevos
paneles ofrecen un mejor rendimiento en combinacion con este software. Otra
ventaja de utilizar este programa es la facilidad para migrar proyectos que utilizan

sistemas ya existentes. (Autycom, 2020)



l. HUMAN MACHINE INTERFAZ (HMI)

La interfaz hombre-maquina (HMI), es un tablero o pantalla que permite a
una persona conectarse a una maquina, sistema o dispositivo. Aunque
técnicamente este término se puede emplear para cualquier pantalla que permita
la interaccion de un usuario con un dispositivo, su uso es mas frecuente en el

ambito de procesos industriales. (inductiveautomation, 2018)

SIEMENS SIMATIC HMI

Figura 6. SIMATIC HMI (INGELCOM, 2022)

A pesar de que HMI es el término mas utilizado para describir esta
tecnologia, en ocasiones también se la conoce como interfaz hombre-maquina
(HMI), terminal de interfaz de operador (OIT), interfaz de operador local (LOI) o
terminal de operador (OT). Aunque HMI y la interfaz grafica de usuario (GUI)
comparten algunas similitudes, no son términos intercambiables. Las GUI se
utilizan a menudo en el contexto de las HMI para proporcionar capacidades de

visualizacion. (inductiveautomation, 2018)

En entornos industriales, las HMI se pueden utilizar para:

e Mostrar datos visualmente



¢ Realizar seguimiento del tiempo de produccidn, las tendencias y las
etiquetas
e Supervisar los KPI

e Supervise las entradas y salidas de la maquina

J. ELECTROVALVULA

Las electrovalvulas son dispositivos que operan en respuesta a pulsos
eléctricos y permiten el control del flujo de fluidos al abrir o cerrar la valvula
mediante la circulacion de corriente a traveés del solenoide. La corriente
eléctrica en el solenoide genera un campo magnético que atrae el ndcleo
movil, y cuando se interrumpe la corriente, el nicleo vuelve a su posicion

original, normalmente gracias a la fuerza de un resorte.

Las electrovalvulas se pueden controlar facilmente mediante software, lo que
las hace especialmente adecuadas para la automatizacion en la industria.

(distritec, 2020)

BOBINA
SOLENOIDE

CONEXION
CONDUIT

ENTRADA SALIDA

Figura 7. Electrovalvula (arco, 2020)
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K.  SENSOR DE NIVEL TIPO BOYA

Los dispositivos llamados "sensores de nivel" reciben también los nombres
de "interruptor de nivel" o "sensor de boya" y consisten en herramientas que
emplean un interruptor de contacto (reed switch) y una boya magnética. El
desplazamiento de la boya produce la apertura o el cierre del circuito
eléctrico. Estos sensores ofrecen soluciones versétiles y de bajo coste para

la automatizacion. (eicos, 2019)

Normal
180° & CERRADO L

C 180°

Normal
CERRADO 180°
Normal
(4] ABIERTO

Figura 8. Sensor tipo boya horizontal (mechatronic Store, 2019)

L. SENSOR CAPACITIVO

Los sensores capacitivos son 6ptimos para llevar a cabo la deteccion de
presencia y la medicién de distancias en areas extremadamente reducidas.
Estos dispositivos tienen una precisién de medida a escala nanométrica, lo
gue los hace adecuados para una gran variedad de aplicaciones. Se utilizan
en diferentes campos, como en las pantallas tactiles de los smartphones, en
los microscopios de barrido de tunel o en las maguinas de montaje. (rechner-

sensors, 2020)
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Figura 9. Estructura de sensor de proximidad inductivo (Universidad de Vigo, 2019)

M. SENSOR ULTRASONICO

Los sensores ultrasonicos miden distancias mediante la emision de ondas
ultrasénicas. Su funcionamiento es sencillo: las ondas son enviadas v,
cuando encuentran un objeto, se reflejan y son utilizadas para medir la

distancia.

Aunque suena complejo en teoria, los sensores ultrasénicos son
ampliamente utilizados en diferentes areas de la industria, como en la
manipulacion de materiales, la fabricacién de equipos moviles, la deteccion y

el llenado de productos. (Gandhi, 2019)

Figura 10. Control de nivel con sensores ultrasonido (elion, 2022)
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1. METODOLOGIA

A. METODO BIBLIOGRAFICO

Para este proyecto se indago contenido existente en bibliografias virtuales,

textos, proyectos anteriores y las herramientas a aplicarse.
B. METODO DESCRIPTIVO

Se realizaran pruebas de obtencion de datos de los sensores y su estado de uso,

mediante la comunicacién del PLC, para la recopilacion de la informacion.

Se va a reemplazar dos valvulas por electrovalvulas a 24Vdc en una planta de
llenado de tanques de Festo ubicada en el laboratorio de automatizacion II,
debido a que tiene una electrovalvula dafiada y otra que es manipulable

manualmente para asi controlar las electrovalvulas por medio del ET200S.

En el tanque de lado derecho de la planta de Festo se va a cambiar un sensor

tipo boya por uno nuevo debido a que se encuentra averiado.

La razén de utilizar el esclavo ET200S es para reducir conexiones y espacio ya
que actualmente la planta de llenado utiliza dos cajas de control para poder
utilizarlo, con el ET200S se reduce todo a una sola caja que se va a disefiar y

sera mas practica de usar.
C. TECNICA

Con lo ya mencionado anteriormente, se detallara a continuacion las técnicas
gue se van a aplicar en el transcurso del desarrollo del proyecto de tesis, tales

como:
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D. TECNICA DE CAMPO

Se la utilizara para realizar la implementacion a la planta del laboratorio de
automatizacion Il y poder realizar las respectivas pruebas con las nuevas
mejoras incorporadas y entablar comunicacion entre el PLC S7-1500 y el

ET200S.

E. TECNICA DOCUMENTAL

Con todos los resultados obtenidos de la técnica de campo y de investigaciones
realizadas para el desarrollo de nuestro proyecto, se utilizara dicha informacién
para la documentacion respectiva y como respaldo de lo que se ha realizado en
el transcurso de la realizacion del proyecto. Con el fin de aportar conocimientos

en el &rea de automatizacion industrial, redes y scada y programacion de PLC
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IV. REPOTENCIACION DE LA PLANTA

A. ESTADO INICIAL DE LA PLANTA

Inicialmente, la planta Festo no estaba en uso y ocupaba una porcion significativa
del espacio en el laboratorio de automatizacion industrial 2. Aunque ya habia una
planta de control de nivel en el mismo lugar, esta requeria un engorroso cableado
para su utilizacion en practicas.

Figura 11. Planta Festo antes de desmantelar

Se encontrd entonces los siguientes inconvenientes:

e Solenoide deteriorado.
e Sensor capacitivo averiado.
e Mesa en mal estado.

e Tableros de control sin mantenimiento por mas de un afio.

15



Figura 12. Solenoide averiado antes de desmantelar

—

Figura 13. Sensor capacitivo inferior averiado antes de desmontar
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Figura 14. Tablero de control antes de desmantelar

B. DESMONTAJE DE LA PLANTA

La planta fue trasladada del laboratorio de automatizacion 2 al club de robotica,
mismo que proporciond un espacio adecuado y cémodo para trabajar, y se
dispuso de las herramientas necesarias para desmontarla.

Figura 15. Planta Festo en club de robética
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Se empez6 desatornillando las bases de los pilares que sostienen los tanques
elevados y despegando de la mesa la caja de control. Cuidadosamente se
desconect6 el cableado que pasa por los pilares hacia los distintos sensores
tanto de nivel, capacitivo y ultrasonico.

CLVB DE ROBOTgy

Figura 17. Desconectando y Desmontando el cableado y tablero
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Se removieron los soportes y se les dio una capa de pintura blanca en aerosol.
Luego, se utilizé6 pegamento de tanque para fijar los pilares a los soportes.

Figura 19. Desprendiendo bases de los pilares de planta.
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C. INSTALACION DE REDISENO DE PLANTA

1. Adquisicién de mesa

Se llevé a cabo una evaluacion de precios y se adquirid una nueva mesa para la
planta, la cual es mas ligera, con menos accesorios y materiales en comparacion
con la mesa anterior. Esta mesa es de color café y tiene soportes de metal negro
mate.

Figura 20. Mesa de nueva planta

2. Instalacién de los pilares y tanques en la nueva
mesa

Se empled un taladro y una broca de 3/8 con las medidas precisas para hacer
agujeros en la mesa destinados a los soportes de los pilares, la base de la bomba
de agua y los soportes de las placas que sostienen las tuberias que conectan los
tanques entre si.

20



Figura 22. Instalacién de las bases
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Figura 23. Realizando agujero para la bomba sobre la mesa

Se adquirié un adhesivo “pega tanque” de color blanco para contrarrestar el color
del aerosol en las bases y placas. Con una jeringuilla de 50 ml y los pilares
colocados en la base, se llenaron los espacios vacios entre la base y los pilares
para asegurar que permanezcan estables una vez que se hayan secado.

Figura 24. Inyeccién de pega tanque entre base y pilar
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Se fijaron las arandelas y pernos con tornillos y se conectaron las tuberias
siguiendo un orden similar al de la planta anterior, con la excepcion de que esta
contara con una electrovalvula adicional ubicada después de la bomba de agua
y antes del primer tanque elevado superior izquierdo.

Figura 25. Fijacién de pilar después de insertar adhesivo pega tanque

Finalmente, se agreg6 una platina en forma de L en el primer pilar izquierdo
de la planta para evitar que la puerta del tablero se abra completamente y
corra el riesgo de dafar las bisagras.

Figura 26. Platina en forma de L
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Por otro lado, se realizd la sustitucion del sensor capacitivo 1 y se instalaron
los solenoides nuevos.

SOLENOID
VALVE

Figura 27. Sensor capacitivo 24VDC Figura 28. Solenoide

El ET200S enviara la sefial de 110 voltios AC para que active el solenoide y
permita el paso de liquido.

El sensor capacitivo funciona con 24 VDC detectara el nivel del agua y enviara
una sefal de entrada digital al ET200S. Este tiene una proximidad de 1,5 cm.
que son regulables para el ajuste de deteccion de liquidos.

Figura 29. Planta instalada antes de pruebas
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Algunas de las tuberias tuvieron que ser acopladas y otras cortadas para cumplir
con las nuevas dimensiones asignadas con fines estéticos. Se utilizo teflon para
las conexiones y muchos codos que filtraban agua.

Las tuberias y los pilares se sujetaron a las platinas fijadas a ellos mediante
tornillos y para asegurarlas, se aferraron con amarras.

Figura 30. Planta instalada después pruebas y cambios

Ademas, se compraron nuevas electrovalvulas debido a problemas de presion,
y se realizaron modificaciones en la tuberia que lleva el agua del tanque 1 al

tanque 2 para que salga por la parte inferior y asi aumentar el flujo y la presion
al pasar por la electrovalvula 2.
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D. DESARROLLO E IMPLEMENTACION DE TABLERO DE
CONTROL

Se adquirié un tablero con medidas 40x50cm de ancho y alto respectivamente,
teniendo en cuenta que la puerta seria eventualmente reemplazada por una
acrilica transparente que alojaria el tablero. Ademas, la acrilica transparente
permitira ver como los equipos trabajan en conjunto detras del tablero.

Figura 31. Caja de control

Figura 32. Tablero de control, luces piloto, punteras, amarras y pegatina.
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Se adquirié una canaleta de 25x40 mm, un riel din de 1 m. Con las canaletas se
realizo el corte siguiendo el marco del plafon, una vez hechos los cortes se limo
el area transversal de estas y con los autoperforantes cabezas de lenteja se

fijaron las canaletas al plafon.

:
8
i

i
f
i
f
f
7l
s
f
g
]
Y]
'
'
.i
K
R |

|
q

Figura 33. Canaleta Figura 34. Canaletas fijadas al marco del plafon

Figura 36. Montaje de Riel din

Figura 35. Puesta de reservas

Las reservas se cortaron cuidadosamente a la medida de las canaletas de
manera que se acoplen al taparlas, en cuanto al riel din se fij6 al plafén también

con autoperforantes cabezas de lenteja.

27



Utilizando el disefio realizado en AutoCAD en plano 2d y 3d realizamos la
instalacion. En este caso consta de:

e 2 breakers de 2 polos.

e Una Fuente conmutada de 110 v ac a 24 VDC Allen Bradley.

e Un arrancador suave de 24 VDC para control de velocidad de la bomba.
e Una periferia descentralizada ET200S para el control de la planta.

e 4relésa24VDC

e 1 toma corriente riel din

e 26 borneras

Figura 38. Montaje de equipos 2

El marquillado esta realizado con un material termo fundente, tiene una
numeracion para identificar el cable de un extremo a otro que va de 1000 a 1062.
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Figura 39. Marquillado y punteras

Se realizé la colocacion de las marquillas antes de machinar el cable, cabe
recalcar que en este proceso alun no se uso la pistola de calor sino hasta el final
de todo el cableado de la planta.

Figura 40. Colocacion de marquillas y punteras

Una vez terminado el marquillado se pusieron las reservas y continuamos con el
siguiente paso que es el cableado tablero - planta
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Figura 41. Tablero con marquillas
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Figura 42. Tablero y Puerta acrilica
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E. CONEXIONES TABLERO-PLANTA

Con un taladro y broca escalonada realizamos los orificios:

e 3 para los prensaestopas ubicados en la parte superior del tablero.

e 1 para la conexion de cable de poder ubicados en el borde izquierdo
superior del tablero.

e 2 para las conexiones de red ethernet.

—-—.-—w

Figura 43. Jack macho/hembra, acopladores RJ45

Usamos unos prensaestopas para los sensores capacitivos, otra para los
sensores de nivel y la dltima para el sensor ultrasénico y la bomba
respectivamente.

Figura 44. Prensaestopas

Ingresamos los cables de alimentacion y comunicacién levantando las reservas,
colocamos el correcto marquillado, machinamos y peinamos el cableado.

Una vez terminado, procedemos a trabajar con la puerta acrilica que alberga los
orificios de las luces piloto y las botoneras. Se ubican las luces piloto y luego se
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lleva a cabo el cableado para alimentarlas. Ademas, se tienen en cuenta los
detalles de sujecion para el marquillado correspondiente. En cuanto a los
botones de ON/OFF y Paro de emergencia estos se comunican directamente al
ET200S ya que son entradas fisicas.

Figura 45. Cableado de alimentacién de luces piloto

Por ultimo, se identifica los cables de los sensores y de la bomba, realizamos el
cableado al tablero tomando en cuenta el color de sus cables y su datasheet.

Figura 46. Machinado y Peinado del cableado de los sensores
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V. CONFIGURACION Y PROGRAMACION DEL MAESTRO —
ESCLAVO (ET200S)

A. CONFIGURACION DE LA VISTA DE REDES

Se agrego el PLC S7 1500 en conjunto de la periferia descentralizada ET200S y
HMI KTP700 BASIC; luego de haber agregado los equipos a la vista de redes se
procedié a unirlos en red y configurar las direcciones IP.

TESIS_ET200S 10-Device_2 HMI_TESIS-ET2... PC-System_1 WinCC
CPU 1516-3 PNI... IM 151-3 PN HF KTP700 Basic PN SIMATIC PC Stat... RT Adv.
TESIS_ET2005 D D

PN/IE_2

Figura 47. Vista de redes

La comunicacién y conexion para la carga de la conexién serd por medio de un
ordenador cable de red al PLC y en el switch se conectara el HMI y el ET200S,
asi como se puede observar en la Figura 38.

as of WinCC V7.2

$7-1200 ET 200SP

|
' ) "\

N
T > SIMATIC S7-1200, S7-1500 Channel (J

Figura 48. Comunicacion Wincc (SIEMENS, 2022)
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B. CONFIGURACION DEL HMI

1. Portada

La primera pantalla que se visualiza en el HMI presenta una plantilla disefiada
con el titulo y el nombre del tutor. En ella, se encuentran tres botones principales:
"NEXT", situado en la esquina inferior izquierda, que nos lleva a la simulacion
grafica y prueba del proyecto; "AVISOS", que nos muestra las notificaciones y
alertas del sistema y de la planta; y "GRAFICAS", que nos lleva a una
representacion gréafica del llenado del tanque 2 y el tiempo de accionamiento de
la bomba. Por ultimo, en la esquina inferior derecha se encuentra un botén que
permite salir del sistema o apagarlo.

SIEMENS SIMATIC HMI

TEMA/D{ENO E IMPLEMENTACION DE UN CONTROL DE LLENADO DE TANQUES’

POR MEDIO DE UN ET200S ESCLAVO

~ e :
{‘. R: ING. BYRON LIMA CEDILLO
\“

AUTORES: RONALD STUARD SANCHEZ CHOEZ- JOSEPH MICHAEL SAN[l

next | [avisos

Figura 49. Portada HMI
Fuente: Autores

Ademas, es posible notar la presencia de cuatro cuadros identificados como F1,
F2, F3y F4, los cuales indican que no solo es posible utilizar los botones tactiles
presentes en la pantalla para desplazarnos entre las diferentes pantallas, sino

34



que también es viable hacerlo mediante los botones fisicos del HMI,
permitiéndonos cambiar de pantalla de manera mas sencilla.

Las botoneras mencionadas tienen la siguiente funcion:

e F1: portada

e F2: planta Festo

e F3: graficas

e F4: avisos y notificaciones

2. Planta Festo

En la segunda pantalla, se nos presenta una representacion que guarda mucha
similitud con la planta fisica implementada en la realidad, pues encontramos alli
la representacion de la bomba, las electrovalvulas, los sensores capacitivos, el
sensor de nivel y el sensor ultrasonico.

Ademas, en dicha pantalla, es posible encontrar un panel de control que nos
permite encender y apagar el sistema encargado de controlar la planta. Por otro
lado, se encuentra disponible un botén de parada de emergencia que puede ser
utilizado en caso de cualquier eventualidad, acompafado de una luz piloto que
indica el encendido del sistema

SIEMENS SIMATIC HMI

@INGA&_/ Presentacion de ;.lrover_'_to de titulacion GNIERSDAD FOLITECHICA
Tutc g. Byron Lima C SALESIANA
PSS 273 Autores: Ronald Sanchez Choez-Joseph Sandoval Franco ecuacon

AUTOMATICO, TESTEQ

-:l - PANEL DE CONTROL
GRAFICAS

VOLUMEN DE AGUA TQ 2:

S_CAP2

POTENCIA DE LA BOMBA(%0)

S_CAP1
80,0%

SN2 LITROS DE AGUA
Tiempo de espera| TANQ 1 TANQ 2

I e e

Figura 50. Planta Festo HMI en automatico

Fuente: Autores
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En la seccion inferior del panel de color amarillo, podemos regular la potencia de
la bomba de agua desde un valor de 0 a un maximo de 100%. Justo debajo, hay
dos medidores que indican el nivel de agua en litros en los tanques, lo que nos
permite supervisar el flujo de entrada y salida de agua. Ademas, podemos
detectar los cambios en el nivel del agua en los tanques. También hay un
indicador de tiempo de espera en un lado, que se utiliza cuando se activa el
sistema de manera automatica.

a) Automaético

Para activar el sistema de manera automatica, es necesario seguir los siguientes
pasos:

1. Encender el sistema presionando el boton "ON".
2. Establecer la potencia deseada de la bomba.
3. Establecer la cantidad de agua que se desea transferir al tanque 2.

b) Testeo

SIEMENS SIMATIC HMI

Prese
A Tutor: Ing. B
JAutores: Ronald S

o En
“WJ
VOLUMEN DE AGUA TQ 2:]10,0L ﬁ @
[oo] \ O]

STOP

POTENCIA DE LA BOMBA(%0)

—
[21/02/2023 17:07:57 LITROS DE AGUA
TANQ 1 TANQ 2

1 e ) e e

Figura 51. Planta Festo HMI en modo testeo

Fuente: Autores

Usando la seccion de prueba del interruptor, es posible controlar y activar
manualmente tanto las electrovalvulas como la bomba.
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3. Graficas

SIEMENS SIMATIC HMI

Presentacion de proyecto de titulacion UNIVERSIDAD POLITECHICA
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----I---B°“’““‘°’“’

21,/02/209|Volu.. TANQUE2 1,070240 21;02;2023 16:25:52:701 |
tiemp... CONTROL DE PLANT.. 27,000000 21/02/2023 16:25:52:701

o —

i T R N B

Cuando se presiona sobre la imagen de la bomba en el panel, aparece una
ventana con dos gréaficos: uno que muestra la cantidad de litros de agua que se
estan transfiriendo al tanque y otro que muestra el tiempo de funcionamiento de
la bomba en segundos simultaneamente.

De esta manera, se puede supervisar el tiempo que la bomba esta activa para
que el tanque se llene hasta la cantidad de litros deseados. La ventana es de
rapida visualizacién y cuenta con su propia pantalla dedicada. Si se presiona la
X, se cierra la ventana.

4.  Notificacion y avisos

Si se selecciona la valvula 1, se abre una ventana de alertas que se muestra de
forma rapida en una pantalla dedicada para proporcionar informacion. Esta vista
es de rapido acceso y si se presiona en la X, se cierra la ventana.
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SIEMENS SIMATIC HMI

Presentacion de proyecto de titulacion UNIVERSIDAD POLITE

Tu ng. Byron Lin ) SALES'A

reed Autores: Ronald Sanchez Choez-Joseph Sandoval Franco

16:25:23 21/02/2023 E LLENANDO TANQUE 2 HMI_C...
16:25:23 21/02/2023 E BOMBA EMNCENDIDA HMI_C...
16:25:08 21/02/2023 ES Electrovalvula 2 activa HMI_C...
16:25:00 21/02/2023 E Sensor 1 de nivel activado HMI_C...
16:23:54 21/02/2023
16:22:46 21/02/2023
16:22:40 21/02/2023

E Sensor capacitivo 1 activado  HMI_C...
E Sersor 2 de nivel activado HMI_C...
ES Sensor capacitivo 2 activado  HMI_C...

BOMBA(%0)

H

B T B R T R

Figura 52. Notificaciones y avisos HMI

Fuente: Autores

En esta Ultima ventana podemos ver los siguientes avisos:

e Activacion de sensores de nivel

e Activacion de sensores capacitivos

e Activacion de la bomba y llenado de tanque

¢ Velocidad maximay minima de la bomba

e Activacion de las electrovalvulas

e Avisos de fallos de sistema o comunicacién con el PLC

En la esquina superior derecha se ubican los botones que permiten volver a las
pantallas previas, asi como el botén conocido para salir del sistema.
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VI. DESARROLLO DE PRACTICAS

A. PRACTICA 1: PRUEBA DE SENSORES, SOLENOIDES
Y BOMBA

UNIVERSIDAD POLITECNICA

FORMATO DE GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO / TALLERES /
SALESIANA CENTROS DE SIMULACION — PARA DOCENTES

ECUADOR

CARRERA: Electronica y Automatizacion industrial ASIGNATURA: Automatizacion Industrial

NRO. PRACTICA: |1 | TITULO PRACTICA: Testy activaciéon de sensores, solenoides y bomba

OBJETIVO:
OBJETIVO GENERAL.
Observar el correcto funcionamiento de la bomba, solenoides y sensores
OBJETIVOS ESPECIFICOS:
- Comprobar mediante la pantalla HMI la activacidn de los 2 solenoides
- Comprobar el flujo de agua que envia la bomba al tanque 2.

1. Cargar el HMI con la programacion.

2. Activar el switch de la opcion “TESTEO”
INSTRUCCIONES:

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Activar mediante el HMI la bomba y electrovalvula 1 llenando asi el tanque 2 a 10 L.

2. Llenar el tanque 1 de retorno todo el liquido que se encuentre en el tanque 2, activando la electrovalvula 2

RESULTADO(S) OBTENIDO(S):
Programacion con la resolucion del gjercicio.
Verificacion de los resultados a través de modulo de experimentacion.

CONCLUSIONES:
Los estudiantes estaran en capacidad de realizar la implementacion de un programa, en un lenguaje de
programacion ladder, que permita probar de forma estructurada la bomba y solenoides.

RECOMENDACIONES:
Verificar que la luz piloto “ON” este encendida antes de testear.
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B. PRACTICA 2: CONTROL DE PLANTA FESTO
UTILIZANDO PLC S7 1500, ET200S Y HMI

LMIIELIDAD POLLEENIEA FORMATO DE GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO / TALLERES /
SALESIANA CENTROS DE SIMULACION — PARA DOCENTES
CARRERA: Electrénica y Automatizacion industrial ASIGNATURA: Automatizacién Industrial
NRO. PRACTICA: |2 | TITULO PRACTICA: Control automatico del llenado de tanques.
OBJETIVO:
OBJETIVO GENERAL.

Realizar el control del llenado de tanques de forma automatica
OBJETIVOS ESPECIFICOS:

- Comprobar que el tanque 2 se llene al volumen indicado

- Comprobar el tiempo de llenado del tanque 2 graficamente que.

1. Cargar el HMI con la programacioén.

2.Activar el switch de la opcién “AUTOMATICO”

INSTRUCCIONES: 3. Llenar el tanque 1 al nivel de 10 L

4. Ingresar el valor en volumen del llenado del tanque 2, la potencia en
porcentaje de la bomba y pulsar el boton “ON” del HMI

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Activar el Paro de emergencia y observar si al quitarlo el ciclo de llenado continua

2. Tomar muestra de tiempo del llenado de retorno del tanque 1 y realizar una comparaciéon con el tiempo
de llenado que muestra la gréafica del llenado de tanque 2.

RESULTADO(S) OBTENIDO(S):
Programacion con la resolucion del gjercicio.
Verificacion de los resultados a través de mdédulo de experimentacion.

CONCLUSIONES:
Los estudiantes estaran en capacidad de realizar la implementaciéon de un programa, en un lenguaje de
programacion ladder, que permita probar de forma estructurada el funcionamiento ciclico de un llenado de tanques.

RECOMENDACIONES:
Verificar que el agua del tanque 1 este activando la sefial del sensor capacitivo 2 , de otro modo no iniciara el
control.

40



C. PRACTICA 3: CONTROL REMOTO PLANTA FESTO
CON WEB SERVER

UNIVERSIDAD POLITECNICA

FORMATO DE GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO / TALLERES /
SALESIANA CENTROS DE SIMULACION — PARA DOCENTES

ECUADOR

CARRERA: Electrénica y Automatizacion industrial ASIGNATURA: Automatizacién Industrial

NRO. PRACTICA: |3 | TITULO PRACTICA: Control de la planta mediante el Web Server

OBJETIVO:
OBJETIVO GENERAL.
Controlar la planta de llenado mediante el Web Server
OBJETIVOS ESPECIFICOS:
- Comprobar la conexién en linea de la interfaz del Web Server y la planta
- Activar la bomba y solenoide desde el Web Server

1. Configurar el router con el IP del médulo del laboratorio de
automatizacién industrial 2.

2. Cargar la programacion al ET200S y HM.

INSTRUCCIONES: 3. Dirigirse a la IP principal del subordinado en cualquier navegador.

4. Ingresar las variables del HMI para el control.

5. Controlar la Planta desde el Web Server.

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Realizar activacién en modo “TESTEQO”

2. Realizar el control de la planta en modo “AUTOMATICO”

RESULTADO(S) OBTENIDO(S):
Programacion con la resolucion del gjercicio.
Verificacion de los resultados a través de modulo de experimentacion.

CONCLUSIONES:

Los estudiantes estaran en capacidad de realizar la implementaciéon de un programa, en un lenguaje de
programacion ladder, que permita probar de forma estructurada el funcionamiento de un llenado de tanques
mediante el uso del Web Server.

RECOMENDACIONES:
Se recomienda cambiar la IP del router tplink en la configuracién de LAN.
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VIl. CRONOGRAMA'Y ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

N|[D[E|F[m]A
ACTIVIDAD Meses
1 2| 3| 4| 5| 6

PRESENTACION DEL ANTEPROYECTO
CORRECCION DEL ANTEPROYECTO
APROBACION DEL ANTEPROYECTO

DEFINICION, PRESUPUESTO, ARQUITECTURA
COMPONENTES, TEORIA
IMPLEMENTACION DEL PROYECTO
REVISION DEL PROYECTO
MEJORAS DE IMPLEMENTACION
APROBACION DEL PROYECTO DE GRADUACION

O |IN|OO(L|B[WIN |-
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VIll. PRESUPUESTO

Materiales Precio g Cantidad §d Total i

Amarra color natural CSC CH 100X2.5MM | $§ 0,56 1 S 0,56

Auto perforante cabeza de lenteja S 2,00 1 S 2,00

Base adhesiva CSC 20X20MM CV-100 S 2,49 1 S 2,49

Botella de diluyente S 0,50 1 S 0,50

Cable EXT.FLEX. No 18AWG AZUL TFF S 14,96 1 S 14,96

Canaletas DXN10042 25X40 COLOR S 4,81 1 S 4,81

GRIS(1000MM2)
Canaletas DXN10062 40X40 COLOR $ 5,89 1 $ 5,89
GRIS(1600MM2)

Cemento de contacto S 1,35 1 S 1,35

Electrolvalvula de 1/2 a 24 VDC S 56,00 1 S 56,00

Gabinete PVC 500x400x175MM IP65 S 48,19 1 S 48,19

Luz 22MM LED ABB VERDE 24AC/DC S 9,01 7 S 63,07

Marquilla tubular (1000 hasta 1062) S 30,42 1 S 30,42

Modulo de entradas Analogicas $ 27466 1 S 27466
ET200S 6ES7 134-4FB01-0ABO

Modulo de salidas Analogicas $ 280,24 1 $ 280,24
ET200S 6ES7 135-4FB01-0ABO

Pegatanque S 6,00 2 S 12,00

Pernos y arandelas S 3,00 1 S 3,00

Pintura evans aerosol S 3,00 1 S 3,00

Placa de tesis S 10,00 1 S 10,00

Puerta acrilico 40x50cm S 44,80 1 S 44,80

Pulsador 22MM ABB Hongo rojo giro g 12,95 1 8 12,95

INO+1NC
Pulsador 22MM ABB Rasante verde 1NO | S 6,12 1 S 6,12
Riel din 35MM acero perforado en $ 172 5 $ 3.44
S5mm(1MT)

Sensor capacitivo 24VDC PNP S 26,32 1 S 26,32

Terminal Puntera amarila 18 (100u) S 4,14 1 S 4,14

Terminal Puntera doble 2x18 rojo(100u) | $ 1,74 2 S 3,48

Union Aislada roja 22-18AWG(100u) | $ 4,44 1 $ 4,44

IVA 12% S 90,97

Suma Total S 1.009,80
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IX. CONCLUSIONES
El redisefio del control de la planta proporciono una omision y
accesibilidad al cableado entre los moddulos del laboratorio de
automatizacion industrial 2.
Se logro adquirir los médulos de entradas y salidas analOgicas para la
comunicacion entre el sensor ultrasénico y el control de potencia de la
bomba.
Se realizd con éxito una comunicacién profinet entre el tablero de control
y el PLC S7 1500.
Se realiz6 un control en lazo cerrado para mantener el liquido en el tanque
2 y una vez llegado al volumen de agua ingresado, el agua retorna al
tanque inicial, hasta que el sensor de nivel del tanque 2 se desactive.
Entonces retorna el ciclo de manera indefinida.
Se realizaron con asertividad todos los planos necesarios tanto de control,
eléctrico, P&ID, 2D y -3D de AutoCAD.
Las préacticas ejecutadas constaron y resultaron de 3 partes Utiles y
eficaces para comprender los sistemas de control en lazo cerrado, control
con el HMI y comunicacion remota.

X. RECOMENDACIONES

Se recomienda cuidadosamente que, al adquirir una electrovalvula para
el montaje de proyectos en pequeiia escala como esta, que requieran una
bomba con presion de 3 PSI, se elijan aquellos solenoides que sean
compatibles con presiones en rangos de 0 a 4 PSI 0 10 PSI, una solenoide
directa. Esto se debe a que, en nuestro caso, tuvimos problemas al
comprar una electrovalvula disefiada para presiones de alrededor de 25
a 30 psi, misma que funciona para el servicio publico de agua.

Debido a que el sensor ultrasonico se encuentra detectando liquido en el
tanque 2, se notd que este funciona de manera inversa al momento de
programar su funcion “a mayor distancia mayor voltaje y viceversa”
entonces, se recomienda realizar una resta del valor que detecta el sensor
con una constante del valor maximo que llena el tanque, en este caso 10L.
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XIl.  ANEXOS

A. DISENO DE LA CAJA DE CONTROL EN AUTOCAD
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proyecto de tesis |Disefio de caja para control de nivel
Institucion Universidad Politécnica Salesiana
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50 CM
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B.

DISENO DE CIRCUITO DE CONTROL EN AUTOCAD
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ENTRADAS SALIDAS DEL
DEL ET200S ET200S DIGITALES
DIGITALES

B21| |B22

ENTRADA ANALOGICA

ET200S
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ECUADOR CONTIENE: CONEXION DE BORNERAS PAGINA: 5
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C. DISENO DE LA PLANTA FESTO EN AUTOCAD
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JOSEPH SANDOVAL -
INTEGRANTES RONALD SANCHEZ
DISENO DE PLANTA FESTO
PROEngso DE PARA CONTROL
DE NIVEL
UNIVERSIDAD POLITECNICA
INSTITUCION SALESIANA
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D. DISENO DE P&ID

HV101

P&ID PLANTA INDUSTRIAL DE NIVEL

ABREVIATURA DESCRIPCION
Lc LEVEL INDICATOR CONTROLLER
LsL LEVEL SWITCH LOW
LSH LEVEL SWITCH HIGH
TK TANK
sV SELENOID VALVE
HV HAND VALVE
P PUMP

+®

TKRO0L

Figura 53. P&ID en Lucidchart

Fuente: Autores
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E. PROGRAMACION EN TIA PORTAL V15.1

Totally Integrated
Automation Portal

CONTROL DE PLANTA FESTO [FB1]

CONTROL DE PLANTA FESTO Propiedades

Nombre CONTROL DE PLANTA FESTO |Ntimero | Tipo | IIdioma
Numeracién Automético

Titulo PROYECTO DE TITULACION | Autor Comentario  Autores: RONALD SANCHEZ Familia
2023 ‘CHOEZJOSEPH SANDOVAL ’ ‘
| | | |[FRANCO |
Versién 0.1 ID personaliza-
o
Nombre Tipo de datos  Valor predet. - ne i Accesible Es- Visibleen Valorde Supervi- Comentario
desde cribi- HMI Engi- ajuste sién
HMI/OPC  ble neering
UA desd
e
HMI/
OPC
UA
w Input [
Sensor nivel 1 Bool false No remanente True True True False
Sensor nivel 2 Bool false No remanente True True True False
SENSOR CAP 1 Bool false No remanente True True True False
SENSOR CAP 2 Bool false No remanente True True True False
ON/OFF Bool false No remanente True True True False
SENSOR ULTRASONICO Ulnt o No remanente True True True False
STOP Bool false INo remanente True True True False
w Output
ELEC_VALVULA 1 Bool false No remanente True True True False
ELEC_VALVULA_2 Bool false No remanente True True True False
BOMBA_ON _Bocl false [No remanente True _True True False
POTENCIA BOMBA Uint 0o No remanente True True True False
w InOut |
(W ETARLHMI Bool false No remanente True True True False o P
i STOP_HMI Bool false No remanente True True True False
~ oN ~ Bool  [false o No remanente  True True True False =
SIM_HMI Bool false No remanente True True True False
ACT_EV1 Bool false INo remanente True True True False
ACT_EV2 Bool false No remanente True True True False
DESA_EV1 Bool false No remanente True True True False
DESA_EV2 Bool false No remanente True True True False
ACF_BOME Bool false No remanente True True True False
DESA _BOMB Bool false No remanente True True [True False
VELOCIDAD_BOMB Real 0.0 No remanente True True True False
NIVEL_AGUA Real 0.0 No remanente True True True False
PARO_HMI Bool false No remanente True True True False
w Static
Aux Bool false No remanente True True True False
START Bool false No remanente True True True False
PARO Bool false No remanente True [True True False
OFF Bool false No remanente True True True False
SENSOR_ON Bool false No remanente True True True False
Mayor_LA Bool false No remanente True True True False
VELO_NORM Real 0.0 No remanente True True True False
SEN_1 Bool false No remanente True True True False Auxiliar para set y reset de
sensor nivel 1
Aux_1 Bool false No remanente True True True False
ULTRA_NORM Real 0.0 No remanente True True True False
AGUA_OUT Real 0.0 No remanente True True True False el volumen de agua de sali-
da que queremos en el tan-
| | | que 2
TIEMPO_ESPERA Dint (1] No remanente True True True False tiempo de espera que inicie
el proceso automatico
Volumen_stop Bool false No remanente True True [True False restriccion para que la bom-
ba no se quede sinaguay
entre aire
TIME_BOMBA Dint 0o \No remanente True True [True False
Time_norm Real 0.0 No remanente True True True False
TIME_OUT Real 0.0 No remanente True True True False
time_norm2 Real 0.0 No remanente True True [True False
Tiempo_espera_out Real 0.0 No remanente True True True False
Temp | |
Constant | ‘

Segmento 1: control de encendido

Control de encendido y apagado por un solo pulsador
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Main [OB1]

Nombre ‘Main Nimero 1 Tipo oB Idioma KOP
Numeracién Automatico
Titulo PROGRAMACION PARA CON- Autor Comentario Autores:Ronald Sanchez Familia
TROL DE LLENADO DE TAN- Chéez- Joseph Sandoval
QUES TESIS Franco
Versién 0.1 ID personaliza-
do
Nombre Tipo de datos Valor predet. ‘Comentario |
w Input
Initial_Call Bool Initial call of this OB
Remanence Bool =True, if remanent data are available
Temp
Constant

Segmento 1: Bloque de funcion FB control de planta festo

Autores:Ronald Sdnchez Chéez- Joseph Sandoval Franco

"Sensor_  SENSOR
Ultrasonico” — ULTRASONICO.

%120.1
“Stop” — STOP.

%M1.0
“START_HMI" — START_HMI

%M1.2
“STOP_HMI" — STOP_HMI
%BM0.4
“ON"— ON
%M3.0
“SWITCH_AUTO" — SIM_HMI
%M3.2
“Activar_ELEC1" — ACT_EVI
%M3.3
“Activar_ELECY" — ACT_EV2
%M35
“Desactivar_
ELEC” — DESA_EV1
%M3.6
“Desactivar_
ELECQY" — pEsa_Ev2
%M3.1
“Activar_BOMB" — ACT_BOMB
%M3.4
“Desactivar_
8omb” — pesa_goms
%MD20

"VELOCIDAD_  VELOCIDAD_.
BOMBA" — BOMB

%MDBO
"AGUA_LEVEL" ~ NIVEL_AGUA
%M1.1
“PARO_HMI" — PARO_HMI

%M4.0
*SIM_SCAP1” — ACTIVAR_SCAP1
%M1
“SIM_SCAP2" — ACTIVAR_SCAP2
%MA3
“SIM_SEN_N1° — ACTIVAR_S_N1

%M4.2
“SIM_SEN_N2" — ACTIVAR_S_N2

%DB1
“CONTROL DE
PLANTAFESTO_
8"
BT
“CONTROL DE PLANTA FESTO"
EN ENQ
%121.0 ELEC_ :bQI Z.I).
“sensor de VALVULA 1 —"ELECT
nivel 1" — sensor nivel 1 HEC. %Q121
w211 VALVULA_2 —EIEC 2°
“Sensor de %Q13.0
nivel 2°— sensor nivel 2 BOMBA_ON —4"BOMBA ON"
pten %QW18
"Sensor cap 1" — SENSORCAP 1 VELOCIDAD  “Velocidad del
%221 BOMBA — motor”
“Sensor cap 2° — SENSOR CAP 2
%120.0
“On/Off" — ONIOFF
ww27
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#"ONJOFF" #START #PARO
I
et 1 {sF—
#Aux
#START
(s p—s
#ON
#START SR #OFF
it s Q {/—
#START_HMI
#PARC
R1
#PARO_HMI
#OFF #START #PARO
—t {R} {R}—

Segmento 2: control de encendido de bomba con los sensores

la bomba funcionara cuando el tanque 1

este lleno y los sensores lo hayan detectado

#ON #5TOP #STOP_HMI #SENSOR_ON $acta ol #SIM_HMI #Volumen_stop #DESA_BOMB #BOMBA_ON
>=
ik it 1/t 1t { Real | 1/t 1/t i/t { —
#ACT_BOMB #SIM_HMI
| 1
k 1
#BOMBA_ON #SIM_HMI
f it
k i
%MDS6
#SIM_HMI "'I‘NQUEIZ” #Volumen_stop
| * {
—tl |Reat [ {
95
Segmento 3: Tiempo que pasa activa la bomba
%DB4
“BOMBA_TIME"
ToN
40N 4BOMBA_ON Time
— i N Q
BT ET — #TIME_BOMBA
NORM_X SCALE X
Real to Real Real 1o Ulnt
N N ENO —t
0.0~ MIN out — #Time_norm 0.0 MmN ouT - #TIME_OUT
4TIME_BOMBA —=VALUE #Time_norm — VALUE
120000.0 — MAX 1200 —#IMAX
#OFF MOVE
— ————o — —_
00— N  aOUT] — #TIME_OUT
Segmento 4: Control de sensores
#ON #STOP #STOP_HMI #'Sensor nivel 2 #'SENSOR CAP 1* "CAP2'.Q #SENSOR_ON
— | it Vt i i i} {s})—
#SEN_1
N
#Au_1
%083
*CAP2"
ToN
#SENSOR CAP 2" Time
—n qQ—
T#10s — . ET — #TIEMPO_ESPERA
#Mayor_LA #SENSOR_ON

— AR}

Segmento 5: Tiempo de espera para que inicie el proceso una vez llenado el tanque principal por completo tanque 1
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NORM_X SCALE_X
#ON Dint to Real Real to Real
— t N EN —_
0 MIN OUT — #time_nom2 0.0~ MIN #Tiempo_
#TIEMPO_ESPERA — VALUE #time_norm2 — VALUE OUT — espera_out
00 MAX 100 MAX
#OFF MOVE
— & — co—
00N #Tiempo_
& OUT1 — espera_out

Segmento 6: control de potencia de la bomba

en este apartado podemos controlar la potencia de la bomba y en caso de que se llegue a poner un valor fuera de rango de lo 10voltios se activa un saturador, que solo
pondra el maximo permitido solo 100%

Segmento 6: control de potencia de la bomba

IN_RANGE NORM_X
#ON #STOP #STOP_HMI #Mayor_LA Real Real to Real
1 i | i/t 1/t N v >
0.0 MIN 0.0 MIN our MVELO_NORM
#Mayor_LA MOVE #VELOCIDAD_ #VELOCIDAD_
{ EN — ENO—— BOME /Al BOMB — yaLUE
0—IN S POTENCIA 100.0 — MAX 100.0 — MAX
» OUTT — BOMBA'
#VELOCIDAD.
BOME
MOVE
>
Sy
1 27648 —IN #'POTENCIA
#STOP_HMI 2+ OUTT — BOMBA"
i
#VELOCIDAD_
BOMB
) MoVE
Real EN N
00 O=IN #POTENCIA
» OUT1 — BOMBA®
SCALE_X
Real to Ulnt
>3 EN
0.0 ~ZMIN #POTENCIA
4VELO_NORM — VALUE OUT — BOMBA'
2 8.0 MAX
Segmento 7: control de electrovalvula 1
e %M3.5
b e *Desactivar_ HELEC_
sON #sTop HSTOP_HMI #BOMBA_ON || #AGUA_OUT HSIM_HMI i VALVULA_T
> >=
— t 1k 1/t Tuime [ |Real [ 1/t Vt { F—
#ACT_EV1 #SIM_HMI
1T
1t
HELEC_
VALVULA_1 #SIM_HMI
I 1L
L 1t

Segmento 8: control de sensor ultrasonico

0a 10 litros de agua debido a que el sensor hace un proceso inverso de detectar por las ondas a mayor distancia mayor voltaje y a menor distancia menor voltaje entonces

cuando
el tanque este lleno tendria cero voltios lo que seria 10 litros de agua pero al estar vacio el tanque al tener mayor distancia tendria 10 voltios lo que seria O litros de agua
para obtener el valor real en la practica se procede a realizar una resta del valor que detecta el sensor con una contante del maximo que llega el tanque en este cas0 10

litros de agua
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IN_RANGE NORM_X SCALE X
#ON Ulnt Ulnt to Real Real to Real
— | EN Vi EN —_—
0 MIN 0~ MIN OUT — #ULTRA_NORM 0.0 MIN *MDAS
#'SENSOR #'SENSOR #ULTRA_NORM — VALUE OUT — "ULTRA_END'
ULTRASONICO® — yap ULTRASONICO" — yaLug 10.0— MAX
27648 MAX 27648 MAX
—_—
oD %MD56
%MD48 OUT — 'TANQUE2"
“ULTRA_END" — N2
#'SENSOR
ULTRASONICO' MOVE
>
_|u|m|75" RIS ——
27648 100—iN %MDA8
#0UT1 — "ULTRA_END"
W#OFF MOVE
F——m — so——
0.0—IN s
out "ULTRA_END"
%MD56
1 OUT2 — "TANQUE2"
Segmento 9: Nivel de volumen de agua del tanque
Hasta que nivel de volumen de quiero que llene el tanque
IN_RANGE
#ON Real MOVE
— EN — ENOQ ——t
35— MIN SNVEL AGUA — IN o OUT1 — #AGUA_OUT
ENIVEL_AGUA — vaL
10,0~ MAX
#NIVEL_AGUA MOVE
>
"
10.0 10.0—IN  » OUT1 — #AGUA_OUT
lNIVFI:AGUA MOVE
o ——— B
35 35—IN . OUTT — ¥AGUA_OUT
Segmento 10: control de electrovalvula 2
la valvula 2 se activara cuando se haya activado el sensor de nivel 1y el nivel del agua sea mayor a 8 litros
HELEC_
#ON #STOP #STOP_HMI #"Sensor nivel 1" #Mayor_LA ASIM_HMI #DESA_EV2 VALVULA 2
it it 1/t 1 1 F 1/t 4 { F—
HACT_EV2 #SIM_EMI
| 1
t i
#ELEC_
VALVULA 2 HSIM_BMI
—t 1 F
%MDS6
TANQUE2' #Mayor_LA
Real (S l
#AGUA_ouT
#'sensor nivel 1" #SEN_1
S p—s
#'sensor nivel 1" #Mayor_LA
Rp—
#SEN_1
R}p—
Segmento 11: LLenado de tanques animacién HMI
suB
#ON MOVE Real
} EN EN 15—t
10.0 — N %MD52 %MD52 %LMD60
OUT1 — "TANQUET" "TANQUET" — N7 TANQUE_
%MD56 OUT — ANIMACION"
“TANQUE2" — IN2
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Segmento 12: luces pilotos de sensores

1.3
#ON #'SENSOR CAP 1" *SE_CAP1"
it 1 { —
%M1.4
wON #'SENSOR CAP 2" “SE_CAP2"
—t 1 { —
%M1.5
#ON #'Sensor nivel 1" "SE_NV1"
it 1t { —
%M1LE
#ON #°Sensor nivel 2° "SE_NV2"
it i { —
Segmento 13: ALARMAS EL HMI
%DB2.DEX0.0
"ALARMAS®
#BOMBA_ON “BOMBA ON
—t U
%DB2.DBX0.1
“ALARMAS®,
"LLENADO DE
TANQUE 2*
{ —
%DB2.DBX0.4
"ALARMAS®.
#"Sensor nivel 1" “"SENSOR 1"
it { b—
%DB2.DBX0S
"ALARMAS".
#"Sensor nivel 2" SENSOR2
it { —
%DB2.DBX0.6
"ALARMAS®
#"SENSOR CAP 1° *SENSCR CAP1*
it { —

%DB2.DBX0.7

#"SENSOR CAP 2°
I

r

%DB2.DBX0.2
"ALARMAS".
HELEC_ “ELECTRO
VALVULA_1 VALVULA 1*
E—_— { —
%DB2.DBX0.3
"ALARMAS®,
BELEC_ “ELECTRO
VALVULA_2 VALVULA 2°
it { —
Segmento 14: reset
#OFF #Mayor_LA H#SEN_1 #SENSOR_ON
it {r} {Rr} {R}—
MOVE
EN — —
00— %MDGO
‘TANQUE_
OUT1 — ANIMACION"
%MD20
"VELCCIDAD.
ouT2 — BOMBA"
@ ours #AGUA_OUT
#STOP #SEN_1
—t {RF—
#STOP_HMI

Segmento 15: Activar ventana de graficas de tiempo activo de motor y nivel de volumen de agua
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%M4.4 %M4.5
#ON “entanal® “Ventana_1"

I 1L ¢

k 1 F { b—

Segmento 16: Activar ventana de avisos rapida en la pantalla planta

%46
#ON “Ventara2'
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F. DESARROLLO DE PRACTICAS
1. Practica 1

Se comenzé el proceso llenando de forma manual el tanque 1 con agua.
Después, se realizo la conexion del PLC y HMI del médulo #1 del laboratorio de
automatizacion 2, seguido de la carga de la programacién correspondiente.
Finalmente, se accedi6 a la pantalla del HMI y se activo el interruptor de prueba.

Figura 54. Practica 1: deteccién de sensores capacitivos

De igual manera, se puede visualizar la activacion de los sensores de nivel y las
luces indicadoras en el tablero a través de la programacion del tanque 1.

..5_SANCHEZ SANDOVAL » TESIS_ET2005 [CPU 1516-3 PNIDP] » Bloques de programa » CONTROL DE PLANTA FESTO [FB1] — @ WX
Opciones i
M@ L, EEREr @t W T Ck2ad s ad &7 =] Q
iz s Hlok ~ | Panel de mando de la CPU
Ruta de llamada : Msin [081] o gl TESIS_ET2005 [CPU 15163 PHIDF) (=)
HE A e e S [ B
=
a] o emon
SON &5TOF #5TOP_HM #SEN_NZ ESEN_CAP_1 “CAPZ'Q #SENSOR_ON |
MAIRT
¢ it % 1t it {5 }omon o
v
sens [ A ] JG )
YU = | v Entomo de llamada
*Aus | [ Ruta de llamada: Main [081]
= Modificar
# Sensornivel 17 E5IM_HM SSEN_N1
[ B (0 e e
H
FACTVARS_M1 s ]
e et
| Puntos de parada
#"Senzor nivel 2° FSIM_HM BSEN_NZ 7]
- - E:e" % & I (193 g3
— =] poa abiltze salldas e RN
s esma
e el S
2 SENSOR CAP 1* ESIM_HM SSEN_CAP_1
— et e
H ~ | Jerarquia de llamada
#ACTIVAR_SCAP1 #SiMHM ]
[ B e B et Main [0B1]-Seg 1
<]
n) | Avses | conroL oe...

Figura 55. Practical: visualizaciéon de la programacion.
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2. Practica 2

Seleccionamos el interruptor en modo automatico, ingresamos el porcentaje en
potencia de la bomba que en este caso fue al 100%, le agregamos el volumen
gue deseamos que llene el tanque 2. y enseguida el contador de segundos en el
HMI llegara hasta 10 y empezara la planta a trabajar.

Figura 56. Practica 2: planta en modo automatico

agui podremos observar en la visualizacion de la programacion, activo el bloque
de funcién corriendo en modo automatico

.A0YECTO_TESIS_ET2005_SANCHEZ_SANDOVAL » TESIS_ET200S [CPU 1516-3 PN/DP] » Blogues de programa » Main [OB1]

Opciones. =
Wi F L EO R Gt a6 as G Gl &7k =] dlg
Main | Panel de mando de la CPU a
Nombre Tipo de datos. Valar predes. Comentaric ~lg
i@ nput | Tests_em00s [cru 15163 Prior) i H
3@ il Call Eool Inital sall of this ©8 =| W runisTor AN

3 @s  Remsnence Bool =True, ifremanent dats are availsble I ERROR [swe ] o
. P

A @ | o 7

(v

I WGRE

~  Segmento1: Bloque de funcion FB control de planta festo I 4
fustores :Ronald Sénchez Chiez- Joseph Sandoval Franca _‘"E"W*Ihm -3

o se ha definido ninguna candicion. :

s Modificar . o

0o |

“CONTROL DE — s

FLANTAFESTO_ H

DE" :_

"CONTROL DE PLANTA FESTO"

[

| Puntos de parada

THE Ere b e gI0igd
ELEC_| Q120 i

VALVULA T |—ELEC 1

FALSE
ELEC| 0121
VALVULA 2 - ~"EJEC T

e TRUE
Sensor nivel 2 w0130

BOMEA_ON|—"B01BA N | Jerarquia de llamada

w320 7648
“Senzorcap 1° —SENSORCAP 1 swgws

FALSE VELOODAD | “Velocidad del
w221 BOMBA|— mator”

o hayninguns eztructurs de llamads: dizponibid

Figura 57. Practica 2: visualizacién de programacion.
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3. Practica 3

Para iniciar, se accedi6 al router tplink ingresando su direccion IP
predeterminada en el navegador. En caso de no conocerla, se puede utilizar la
opcion "opciones de adaptador” en la configuracion de red y luego ir a los detalles
de red para encontrar la direccion.

& > C A Noesseguro | 172.18.135.55/#networkMap SII e % » 0O a :

.p tp-link | Archer C54

L ®

Network Map Interet Wireless Advanced

9 &

Internet Archer C54 Clients

No Internet Connection

Something's wrong with the hardware connection. Please try the following:

1. Make sure the Ethernet cable is securely and properly connected to the Internet port.
2. Try another Ethernet cable.

3. Make sure the connected modem is securely and properly connected

4. the problem persists, reboot or reset your router.

() SUPPORT @ BACK TO TOP

PROVECTO_TESIS E.rar A TESIS FINALdOCX ~ Mostrar todo X

=

Figura 58. interfaz tplink

Una vez obtenida la direccién e ingresado a la pagina de tplink, nos dirigimos a
la pestafia “advanced” para configurar el router en el “quick setup”.

€ > C A Noesseguro | 172.18.135.55/#operationMode EII e ¥ ®» 0O &

.p tp-link | Archer C54

@® ®

Network Map Intemet. Wireless Advanced

{2 Quick Setup Operation Mode
Operation Mode Select an operation mode according to your needs
Network

@ Router Mode(Current)
Wireless
In this mode, the router can provide intemet access for multiple wired and wireless devices. This mode

NAT Fowarding is required most commonly.

Parental Controls @ D) (@
— E’Q

n It
Security
1Pve

() Access Point Mode
System
In this mode, the fouter changes an existing wired network into a wireless one.
P) (©
nkemet LA
=) g
. 0 v
@) SUPPORT  (F) BACKTO TOP
18 PROVECTO_TESIS E..rar A TESIS FINALdocx A Mostrar todo X

"

Figura 59. quick setup de tplink
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Nos dirigimos a la pestafia de LAN vy alli le cambiamos la direccion con la del
modulo didactico al cual conectaremos con la planta y por ultimo le damos a
guardar.

o 3 -
<« C A Noesseguro | 172.18.135.55/#lanAdv Shadow Mode Cy » 0O

oD tpink | Achor C4

{3 Quick Setup LAN
Operation Mode View and configure LAN settings

Network
MAC Address: 84-D8-1B-30-72-CD

s IP Address: | 172.18.135.55

Interet
Subnet Mask: | 255.255.255.0
* LAN
IPTV/VLAN
DHCP Server

Dynamic DNS
Routing
Wireless

NAT Forwarding

Parental Controls

Ana

(B PROVECTO_TESIS E.far A~ TESIS FINALdOCX ~ Mostrartodo X

=

Figura 60. configuracion de LAN tplink

Luego nos situamos en el software de TIA PORTAL, buscamos la pestafia de
“propiedades” en la configuracién de dispositivo del ET200S. Alli encontraremos
la interfaz profinet X1, la cual en sus opciones de protocolo IP configuraremos y
habilitaremos la opcién “utilizar roter”. Digitamos nuestra IP y corremos el

programa.

[ Siemens - C:\Users\AUTOMATIZACION\Downloads\PROYECTO_] ET200S_SANCHEZ_SANDOVAL\PROYECTO_TES SANCHEZ_SANDOVAL
Proyecto  Edicién  Ver Insertar Online Opeienes Herramientas Ventana  Ayuda Totally y
(3 cuardsrproyscte 3 Y 2 X 9 4 & [ csblecer conesion oniine ¥ Deshacer conexiénenine 22 [ I8 % —| || i Shadow Mode PORTAL

0l 4 PROYECTO_TESIS_ET200S_SANCHEZ SANDOVAL ) Dispositivos y redes

Dispositivos |2 Vista topolégica | g Vista de redes | [If Vista de dispositivos
'] % Conectar enred| 1§ Conexiones [Coneran il [7] &3 Relociones 3 58 i [[{] & & Vista general d] «

 [Wloisposiivo

- 571500ET2...[4]

» PO
= @ rFiro [Ix
» [ Controladores
b 10Devic.
NETY
~ S71500(ET2...
» [ sistemas PC
» TESIS.ET..
» [ Accionami.
~ ET2005 stat..
5 » [ Comporen...
» 10Devic.
» [ Lectura y mo.
v HM_TESISE..
» [ Periferia de.
» [ Alimentaci..
» [ Dispositivos ..
» [ otros disp.

~ ] PROYECTO_TESIS_ET2005_SANCHEZ 5. {4 @ [
[ Agregar dispositivo TESIS_ET200S 10-Device_2 HMI_TESIS-ET2.. PC-System_1
4 CPU 1516-3 PN IM151-3 PN HF KTP700 Basic PN SIMATIC PC Stat..
» [ PLc_ 1516-3 PN/IDP] TESIS_ET2005
~ [ TESIS_ET2005 [CPU 1516-3 PN/DF] (2 @ | =
Y configuracién de dispositivos
e s
~ gl Blogues de programa
I Agregar nueve blogue
& wain [0B1]
A CONTROL DE PLANTA FEST.
@ ALARWAS [DB2]
§ CONTROL DE PLANTA FEST.
DL ot (]

» [ Objetos tecnolégicos TESIS_ET200S [CPU 1516-3 PN/DP]

D15 Fmiemmen s .
General | Variables 10 | Constantes de sistema | Textos |

» g Variables PLC |

» [l Tipos de datos FLC » General [~] Agregar subred

¥ [l Tablas de observacion yforzad... ¥ Interiaz PROFINET [X1]

» [ Backups online » Interiaz FROFINET [x2]

» [ Taces > Interfaz DF [X3]

» [ comunicacién oPCUA Arranque.
Ciclo

siempiey op obojeie) [E

Dispositivos y redes

SUjjuo seB|WBLIEH [

{ N

(&) Ajustar direccisn IPen el proyects
Direccién IF:
Mascara de subred:
Utilizar router

Direccion router: [ 172 . 18 . 135 . 55

() Permitir ajustar la direccion IP directamente en el dis positivo.

sepsiqn o

Carga de
Marcas de sistema yde ciclo
SIMATIC Memory Card

» Diagnéstico del sistema
Avisos de PLC

»
Configuracién DNS

» Display

:u\l\\mgut 0 e i i dispositivo
ora
< il Generar automaticamente el nombre del dis positivo PROFINET

R R E LI == viste general | %) Onliney dia.. | b, Dispositivos ... |4 Main (081)

~ |Vista detallada

PROFINET

Figura 61. configuracién de interfaz profinet
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Ingresamos a la direccién principal del ET200S en el buscador web, y como lo
muestras en la figura 43, observaremos la presentacion del web server del TIA
PORTAL.

A No es seguro | 172.18.135.51/Portal/Intro.mwsl £ ¥ & i
& c g v Shadow Mode | © 0
SIEMENS ‘mall controlador simatic service@support

ENTRARD

SIMATIC S7-1500

CPU 1516-3 PN/DP

M Saltar introduccién

Fll 0 suscar | m @ =8 90 v

Figura 62. interfaz WEB SERVER

Procedemos a la pagina inicial y configurar el proyecto subido a la web desde el
subordinado y nos dirigimos a ingresar las variables necesarias para comprobar
el funcionamiento de la WEB SERVER.

A No es seguro | 172.18.135.51/Portal/Portalmwsl?intro_enter_button=ENTRAR&PriNav=Start8.coming_from_intro=true & ¥ & H
€ c guro | % _enter_t g_from i Shadow Mode | » 0o

SIEMENS S71500/E T200MP station_2/TESIS_ET2008

[(CETEREITFITER Hora local del PLC (UTC +00-00)
TESIS_ET200S
Conectar ot &

» Pagina inicial
General:

Normbre ge poyecio: FROVECTO_TESIS ET200S SANCHEZ S

» Diagnéstico
SIEMENS

» Biifer de diagnéstico TIA Portal: V15.1

Nombre del equipo; S71500/ET200MP station_2
Nombre del modulo: TESIS_ET2008

» Diagnostico Motion
Control

» Informacién del modulo Tipo de modulo: CPU 1516-3 PNIDP.

» Avisos .
stado:

» Comunicacion Estado operativo: RUN

- Estado: Aceptar
» Topologia =
Selector de modo: RUN
» Estado de variables

5 Panel de operador de la
» Tablas de observacion e o

» Copia de seguridad T
online [ stor |
LED intermitente

» Grabacion

» Registros de datos
» Archivos de usuario
» Péginas de usuario

» Navegador de archivos

H P Buscar

Figura 63. pagina principal del WEB SERVER
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Ingresamos las variables de funcionamiento como lo son:

e MD20: bomba

e MD8O0: tanque 2

e M1.0:ON

e M1.1: OFF

e M1.2: paro de emergencia

&« C A Noesseguro | 172.18.135.51/Portal/Portal mwsI7PriNav=Varstate8iv1=%25MD20&!t1 = 158:%25MD20=8v2=%25MDB0&!2= 1589%25MD80=8v3=%25M1.08!t3 = 58%25M1.0=8&

Shadow Moge |

SIEMENS ST1500/ET200MP station_2/TE SIS_ET2008

Estado de variables

Conectar

~ Indique aqui la direccién de |a variable que desea observar
» Pagina inicial Nombre Formato de visualzacion Valor Modificar valor

i & [zmp2q ] [DEC ~]o Aplicar
» Diagnéstico & [%MD80 | [DEC vio Aplicar
» Biifer de 6 @ [0 | [Bool ~| FaLsE Aplicar
& [Semi1 | [Bool w | FALSE Aplicar
» Diagnéstico Motion ~ =
Contb & [%h12 | [Bool | FaLSE | Aplcar]
[ Nueva variable ] v

» Informacién del modulo
» Avisos

» Comunicacién

» Topologia

» Estado de variables

» Tablas de observacion

» Copia de seguridad
online

» Grabacion

» Registros de datos

» Archivos de usuario
» Paginas de usuario

» Navegador de archivos

ﬂ 2 Buscar

Figura 64. ingreso de variables en la WEB SERVER

Las variables de la bomba y el tanque usan el formato decimal mientras que las
otras booleanas. Y en modificar valor agregamos los valores de arranque.

Figura 65. Practica 3: WEB SERVER
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