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RESUMEN

El propdsito principal de este proyecto de grado es la implementacion de una planta
clasificadora (Didactica) de fichas con diferentes caracteristicas; para esto se utilizan
controladores de la familia SIEMENS, un Panel Téactil en el cual se crearan las
imagenes de los diferentes sectores de la planta para tener supervision de la
activacion de sensores, actuadores y un detalle del conteo de fichas y ademas se
presentaran las respectivas alarmas de fallo de funcionamiento o alarmas para abasto
de fichas en el sector 1 y adicional la implementacién de un Médulo Clasificador,
utilizando el Software de Disefio Asistido Computarizado Solid-Works.



ABSTRACT

The main purpose of this graduation project is the implementation of a DIDACTIC
sorting classifier module that process chips with different characteristics; To do this
SIEMENS controllers are used, a touch panel in which will be created different
images that represents the sorting module stages whom performs the activation
signals of the sensors, a count detail of the chips and also alarms of the system will
be performed in order to supply chips in the sorting classifier module, and in
addition the implementation of a mechanics module, using the CAD ( Computarized
Assisted Design) Software Solid-Works.



INTRODUCCION

El presente trabajo consta de 5 capitulos que describen la implementacion de una
Planta Clasificadora de Fichas Didactica, la misma que funcionando con el Protocolo
de comunicaciones PROFIBUS-DP, interconectard controladores LOgicos que
desarrollaran las secuencias necesarias para obtener una clasificacion con la

supervision de un Panel de Operador.

En el capitulo uno, se plantea la hipétesis y objetivos que se pretende solucionar y

alcanzar respectivamente.

En el segundo capitulo, se presenta el marco tedrico o estado del arte, en donde se
proporciona una breve explicacion de los elementos y teoria que interviene en el

presente proyecto.

En el tercer capitulo, se presenta el disefio e implementacion del Médulo Clasificador
de fichas; ademas se presentan las configuraciones y Programacion de los diferentes

controladores, que intervienen en el proceso.

En el cuarto capitulo, se presenta el analisis de resultados en cuanto a la evaluacion
realizada a una muestra 20 estudiantes; ademas de las pruebas que se realizaron

cuando se implementaba la Planta de Clasificacion.

En el quinto capitulo, se presentan las conclusiones y recomendaciones.



CAPITULO 1

HIPOTESIS Y TESIS

1.1.  Hipdtesis

Con la implementacion de un sistema Integral que maneje el protocolo de
comunicacion PROFIBUS-DP, se pretende mejorar el aprendizaje y las préacticas en
el laboratorio del MPS (Modular Production System) para la materia de Redes

Industriales de la carrera de Ingenieria Electrénica.

1.1.1. Planteamiento del problema

En los laboratorios de la carrera de Ingenieria Electronica, existen 2 médulos de
comunicacion PROFIBUS- DP que constan de los siguientes elementos cada

uno:

e 1PLC s7-300 de la marca Siemens.

e 1ET-200s de la marca FESTO.

e 1 modulo de valvulas electro-neumaticas.
e 1 concentrador de sefiales.

e 1 brazo neumético.

e 2 cables de conexién PROFIBUS- DP.

e 1 cilindro expendedor de piezas metalicas y plasticas.

Para lo que se propone la creacién de una planta de clasificacion que utilice cada
componente de los médulos, la misma que comunicara los controladores

PROFIBUS-DP para cumplir con el proceso anteriormente descrito.



1.2.  Objetivos

1.2.1. Objetivo principal

Mejorar y potenciar el manejo de los modulos de comunicacion PROFIBUS-
DP de la carrera de Ingenieria Electronica, por medio de la creacién de un

sistema integral de entrenamiento.

1.2.2. Objetivos especificos

e Disefiar la planta de clasificacion didactica.

e Implementar e instrumentar un médulo elevador — clasificador didactico.

e Configurar y programar los PLC’s S7-300 como maestro y esclavo.

e Programar el médulo ET 200 S (Edu-Trainer 200 S de Festo) para que
funcione como esclavo de red.

e Programar el Panel Touch para supervisar el proceso a través de un HMI.

e Realizar un folleto de usuario para la materia de Redes Industriales y con
esto facilitar el entendimiento, realizacion de préacticas y aplicaciones del
protocolo PROFIBUS-DP.

e Realizar las pruebas de correcto funcionamiento del sistema.

e Capacitar a los estudiantes a través de pruebas de manejo del médulo.

e Evaluar la efectividad del sistema con los docentes y estudiantes.

1.3. Alcance

La carrera de Ingenieria Electronica dispone de 2 mdédulos de comunicacion
PROFIBUS- DP, los cuales funcionan de forma independiente y tienen
aplicaciones simples, razén por la que, con el afan de mejorar el desarrollo de la
materia de Redes Industriales y debido a que se conocen algunas limitaciones de
funcionamiento; se propone implementar un sistema integral que conforme una

red industrial, para relacionar las dos plantas (médulos PROFIBUS- DP)
3



existentes de forma mecénica y electronica, con el fin de que formen un solo

sistema. Ademas mediante una pantalla TActil se monitoreara y enviara alarmas

de alerta a los operarios para que estos finalicen el proceso o que se abastezca de

piezas al sistema o inicien un nuevo ciclo de clasificacion.

En la Figura 1.1, se visualiza en Diagrama de Bloques del funcionamiento de la

planta:

Figura 1. 1 Diagrama de flujo proceso de clasificacion
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(Elaborado por: Pedro Fonseca)

4



CAPITULO 2

ESTADO DEL ARTE

2.1.  Descripcion de las Redes Industriales

2.1.1. Historia de las redes industriales

Las redes industriales surgen tras la necesidad de intercomunicar instrumentos en una
misma plataforma, para ello se desarrollaron  protocolos de comunicacion que
permiten el envio y recepcion de datos entre controladores, registradores, paneles de
operador y actuadores dentro de un proceso.

De la misma manera hasta la actualidad, se han creado instrumentos pasarela para
intercambio de datos entre equipos que manejan diferentes protocolos, con el fin de
que los procesos no se vean afectados en cuanto a funcionamiento por problemas de

conectividad de red.

2.1.2. Queé son las redes industriales

Son medios de comunicacion secuencial entre controladores y actuadores a través de
un cable Ilamado Bus de campo (Field Bus), las cuales presentan configuraciones
especificas de funcionamiento, nimero maximo de direcciones asignables entre
maestros -esclavos y manejan un protocolo de comunicacion comdn. Reduciendo asi
la perdida de datos tanto transferidos, como recibidos, con esto facilitan el desarrollo
exitoso de los procesos.

2.1.2. Para que sirven las redes industriales

Las redes industriales sirven para:

e Sustituir el excesivo cableado de sensores, actuadores, transmisores, etc.



e Reemplazar las sefiales analogicas de 4 a 20 mA, por sefales digitales de alta
velocidad que son utilizadas por PLC’S, Sistemas de Control Distribuido,
Instrumentos de medida, Transmisores y Valvulas.

e Tener monitoreo continuo entre niveles de coordinacion de una planta.

e Mejorar y reducir el tiempo para transferencia de datos, brindando seguridad.

e Garantizar tiempos de sincronizacion dentro de los procesos.

En la figura 2.1 a) se observa el desorden provocado por el excesivo cableado para
llevar sefiales a los controladores, lo que serd dificil la deteccion de posibles fallos,
ejecucion de mantenimiento, deficiencias en seguridad. En la figura 2.1 b) se puede
observar la simplificacion en cuanto al cableado utilizando tecnologias de bus de

campo, siendo posible el orden y la deteccidn de fallos en controladores.

Figura 2. 1 a) tablero sin bus de campo, b) tablero con bus de campo

T

(Elaborado por: Pedro Fonseca)



2.2. Sistemas de control
Un sistema de control se puede definir como un componente de proceso, que recibe

acciones o variables externas, las trata 0 manipula segun sea necesario y su respuesta

son las variables de salida.

Las acciones externas al sistema se dividen en dos grupos:

Variables de control.-Son sefiales que se pueden monitorear, medir y manipular en

base a la necesidad.

Perturbaciones.-Sefiales o acciones externas sobre el proceso y que no es posible

ningun tipo de cambio 0 manejo.

En la figura 2.2, se describe el esquema de un sistema de control

Figura 2. 2 Esquema sistema de control

| Controlador .| Proceso

_———————

* | *| Controlado %”

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Un sistema de control ideal puede tener éxito si se cumplen las siguientes

condiciones:

e Garantizar estabilidad en su respuesta, ser robusto frente a perturbaciones

externas y ser inmune a errores en los modelos.

e Tener eficiencia, en comparacion comun patrén. Este criterio se refiere, a
que la accion de control sobre las variables de entrada sea facil de ejecutar,

evitando tener respuestas bruscas e irreales.
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e Sea facil de realizar y de facil monitoreo en tiempo real con ayuda de un

computador.

Los elementos basicos que forman parte de un sistema de control son los siguientes:

e Sensores.- Permiten conocer los valores de las variables fisicas para ser

tratadas por el sistema de control.

e Controlador.- Utilizando valores obtenidos por los sensores y
comparandolos con un valor de referencia, calcula la accion que debe
aplicarse, para modificar las variables de control en base a un algoritmo,

criterio o sentencia pre-establecida.

e Actuador.- Es el mecanismo que ejecuta la accion calculada o determinada

por el controlador y que modifica las variables de proceso a valores deseados

Los sistemas de control se pueden clasificar en dos tipos:

e Sijstema de control en lazo abierto.

e Sijstema de control en lazo cerrado.

2.2.1. Sistema de control en lazo abierto

En este sistema las variables de entrada son capturadas por sensores llevadas al
elemento de control, el cual en base a sus algoritmos internos, genera sefiales de
control que pasan al proceso donde los actuadores, pero debido a que no existe un
lazo de realimentacion no se puede realizar correcciones sobre las salidas, es decir

los errores o desviaciones no son manipulables.



En la figura 2.3 se observa el esquema de un sistema de control en lazo abierto

Figura 2. 3 Sistemas de control en lazo abierto

| Controlador | Proceso

‘—:4~ | ’| Controlado %"

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Los elementos que conforman un sistema de control en lazo abierto son:

Entrada de Referencia.- son sefiales que se encuentran pre-establecidas y que son

ingresadas por el usuario.

Controlador.- Elemento del sistema que se encarga de hacer cumplir los

requerimientos para cumplir con el fin del proceso.

Sefial de entrada.- Son sefiales provenientes de las sentencias que haya ejecutado el
controlador y que ingresan a la planta para que los actuadores del proceso ejerzan los

cambios respectivos en su funcionamiento.

Variable controlada.- Es el resultado del proceso.

2.2.2. Sistema de control en lazo cerrado

En este sistema las sefiales de entrada o sefiales de consigna, son comparadas con
una sefial retroalimentada proveniente de medidores o0 sensores que capturan
informacion de las variables de salida y que mediante un elemento de comparacion
que realiza operaciones aritméticas, tienen como fin encontrar su desviacion o error

para posteriormente ingresarlas al elemento controlador donde se producen
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algoritmos y asi generar las sefiales de control que efectian los cambios necesarios

en el proceso para obtener las salidas estimadas.

En la figura 2.4, se observa el sistema de control en lazo cerrado

Figura 2. 4 Sistema de control en lazo cerrado

Perurbaciones

Ereorm

Coegagn & = walor raal l l l l

Consigna Waslabd
coesclyr  FLLIO
»| Controlador - Proceso »
Valor real
l W adgor *

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se pueden distinguir las siguientes partes en un sistema de control en lazo cerrado:

Sefial de Consigna.-Es la sefial que provendra de un valor de Set Point dado por el

usuario.
Salida.- Es el resultado del proceso y que puede o no ser controlado.

Sensor.- Se encarga de medir las variables de salida para posteriormente ingresarlos

al lazo de comparacion.

Elemento de comparacién o Error.-Se encarga de ver cuanta desviacion existe
entre la sefial de referencia y la sefial del sensor o de retroalimentacién para
posteriormente ingresarla al sistema de control, para que corrija la manera en que se

debe cumplir el proceso y en este caso la desviacidn sea cada vez menor.

Controlador.-En este caso podria ser un PLC (controlador légico programable), una
tarjeta de adquisicion de sefiales, los cuales se encargan de procesar la informacion
entregada por los sensores para entregar las respectivas sefiales de control a la planta

0 Proceso.

Planta o Proceso.-En esta seccion se desarrolla diversas operaciones de

transformacion, tratamiento, adecuacion de la materia.
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Figura 2. 5 Comparacion diagrama lazo cerrado/Proceso

Perturbaciones

Emor=
Consigna - valor razl
Consigna Variable a

controlar

FLUJO
Controlador Proceso

Valor real

Medidor <

MEDIDOR

CONTROLADOR

PLANTA

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

2.3. Instrumentacién

Se define como instrumentacién al estudio de los elementos de medida, finales de
control, controladores, registradores de datos con el fin de garantizar el éxito del

proceso y uso de los recursos que intervienen en el mismo.
Como instrumentos de control se pueden citar los siguientes elementos:

¢ Indicadores.

e Registradores.
e Controladores.
e Transmisores.

e Valvulas de control.
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Clasificacién de los instrumentos

Existen dos formas de clasificar los instrumentos:

o Dependiendo de la funcion dentro del proceso.

e Dependiendo de la variable de proceso que miden.

Esta clasificacion es un estimado completo de como clasificar los instrumentos para

un proceso.

2.3.1. Dependiendo de la funcion dentro del proceso

Instrumentos indicadores: son aquellos que indican directamente el valor de la

variable de proceso medida. Ejemplos: manometros, termémetros, et c.

Instrumentos ciegos: cumplen una funcién reguladora o dan alarmas dentro del

proceso, pero no muestran nada directamente. Ejemplos termostatos, presostatos, etc.

Instrumentos registradores: cuando se necesitan guardar registros de la variable
que desea ser medida. En este caso, se usaran instrumentos de este tipo. Ejemplos:
Registradores de nivel, computadores, etc.

Sensor: Un sensor es un dispositivo que por medio de estimulos genera sefiales

eléctricas. Ejemplos: Sensor piezoeléctrico, termopar, galga extensiométrica.

Transmisores: Por medio de sefiales acondicionadas transmiten a lugares remotos
donde existen elementos de control que las usan. Ejemplo: Transmisores de presion,

transmisores de corriente, etc.

Transductores: Son una combinacion de sensor y transmisor, debido a que toman
sefiales o estimulos y las acondicionan para ser tratadas por elementos de control.

Ejemplo: El termopar, que es un elemento que en funcion de la temperatura, produce
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una variacion de potencial eléctrico entre los alambres de diferente material que lo

conforman.

Convertidores: Son elementos que ayudan a acoplar sefiales de un tipo con otras de
diferente tipo. Ejemplo: Convertidores P/l que es un convertidor de Presion a

Corriente con valores estandarizados.

Receptores: Estos reciben las sefiales de los transmisores o0 de un convertidor y
generalmente se instalan en el panel de control, como interface entre el proceso y el
hombre. Ejemplo: Reciben la sefial enviada por los transmisores y entregan una sefal

normalizada de 3- 15 psi o en sefial de corriente de 4- 20mA.

Controladores: Es el componente esencial del proceso, debido a que con sus
funciones logicas y algoritmos de comparacion internos, hacen los cambios
respectivos para corregir las desviaciones. Ejemplo: PLC (Controladores légicos

programables), tarjetas de adquisicion de datos, FPGA’s, etc.
Elemento final de control: Es el elemento que se encuentra relacionado al

controlador ya que ejecuta las acciones de correccion necesarias en el proceso.

Ejemplo: valvulas de control, compuertas, etc.

2.3.2. Dependiendo de la variable de proceso que miden

En la actualidad existen un sin nimero de instrumentos que miden el tipo de variable

que se desee esto es directa o indirectamente.

Medicion directa: Cuando la medida se realiza con respecto a un patron y esta

grabada en el instrumento.

Medicion Indirecta: Cuando el célculo se realiza en base a formulas y artificios

matematicos.
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2.4. Sensores

Un sensor es un instrumento de medida, el cual puede transformar variables fisicas o
quimicas en sefiales eléctricas, para poder ser manipulados por los controladores y
este tipo de sefiales ya sean digitales o analdgicas, usarlas a conveniencia para

cumplir un determinado proceso.

Las variables a ser medidas son por ejemplo: temperatura, intensidad luminica,
distancia, aceleracion, inclinacion, desplazamiento, presion, fuerza, torsion,
humedad, pH, etc.

Ejemplos de sensores de acuerdo a la variable a medir en la figura 2.6:

Figura 2. 6 Tipos de sensores con su magnitud o variable a medir

Magnitud: Transductor: Cartacteristica
Posicion angular: Potenciometro Analogica
Encoder Digital
Sensor Hall Digital
Deformacion: Galga extensiometrica Analogica
Magnetoresistivos Analogica
Velocidad: Tacometro Analédgica
Encoder Digital
Detector inductivo Digital
Aceleracion Acelerometrometro Analogico
Presion Piezoeléctricos Analogica
Manometro digital Digital

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

2.5. Sistemas Mecanicos

Un sistema mecanico comprende la utilizacion de elementos mecéanicos, que al ser
acoplados entre ellos, cumplen una funcion especifica donde generalmente son
manejados por elementos finales de control como motores, valvulas neumaticas,
valvulas electro-neumaticas para asi generar el movimiento o desplazamiento
requerido y cumplir con las necesidades del proceso a ser ejecutado.
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CAPITULO 3

DISENO Y DESARROLLO DEL HARDWARE Y SOFTWARE DEL
SISTEMA

3.1.  Descripcion del sistema mecénico

El modulo mecanico a ser utilizado en esta Proyecto de grado serd ensamblado
virtualmente en una primera parte en el programa de disefio asistido en computadora
Solid Works, el cual mediante disefio en 3 dimensiones permitira realizar un

esquema del modelo del médulo que se implementara.

La Pauta para empezar con el disefio del médulo elevador clasificador, parte de que
el prototipo debe constar de una pieza fija y una pieza moévil la misma que se
desplazara verticalmente como lo hace un elevador.

3.1.1. Pieza fija

Se utilizaran:

e 4 ejes guias para direccionar el desplazamiento de la base movil.

e Base para soportar los ejes guias.

3.1.2. Pieza movil

Se usara:

e Base de acrilico con 4 bocines que coincidan con la separacion de las ejes

guias y un punto de acople donde se juntaran la base y el émbolo del piston.
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3.1.3. Sistema de descarte

Se cuenta con una caja de transmision la cual acoplada a un motor desplaza una
cremallera para cambiar el movimiento angular del motor en movimiento lineal, y asi

hacer posible la clasificacion.

En la figura 3.1muestra la caja de transmision y la cremallera que seran acoplados al
motor para activarse dependiendo del nivel y tipo de material caracteristicos de la
ficha.

Figura 3. 1Piston descartador y su motor

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.2.  Descripcién del sistema electrénico principal

Para el moédulo elevador-clasificador que sera implementado, debe considerarse:

e Se utilizardn varios sensores para la discriminacion de piezas de color,
metalica y presencia en el pallet del elevador.

e Se utilizaran sensores magnéticos como finales de carrera, para diferenciar
los niveles de clasificacion y detectar la posicion de la base movil.

e EI control de las posiciones del piston del elevador y su respectiva

alimentacion neumatica.

e Las sefiales eléctricas de control para invertir el sentido de giro del motor del

pistén electronico para descartar piezas.
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Para la discriminacion de piezas de color rojo, negro y plateado se utilizara:

e Un sensor auto-reflectivo o Photo-sensor, el cual es un sensor que
dependiendo del calibrado que posea en su parte de comparacion entregara el
estado l16gico (12V -24V) dependiendo del color u opacidad del material que

se desee discriminar.

En la figura 3.2 se puede apreciar el sensor, se observa que tiene un emisor y

receptor en el mismo cuerpo

Figura 3. 2 Sensor auto-reflectivo o de opacidad de los materiales

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Un sensor inductivo para discriminar las piezas metalicas, el cual es exclusivamente

adecuado para este fin, debido a que no se activa con piezas de diferente material.

En la figura 3.3 se observa un tipo de sensor Inductivo a utilizarse en el mddulo

Figura 3. 3 Sensor Inductivo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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e Un sensor Capacitivo para la deteccion de presencia de piezas en el pallet del
elevador, que ademas permite diferenciar un estado l6gico que aun hace falta
discriminar debido a que los sensores anteriores no brindan informacién de

las piezas negras.

En la figura 3.4 se muestra el sensor capacitivo que da un estado logico con la

presencia de cualquier material frente a él

Figura 3. 4 Sensor Capacitivo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ademas para saber las posiciones (baja, media y alta) de la bandeja o pallet que
transporta las piezas del elevador-clasificador, se usara sensores magnéticos como
finales de carrera, los cuales al existir un campo magnético entre polos del iman que
va montado en la base del clasificador, entregaran la sefial que permitira saber el

nivel del pallet del médulo.

En la figura 3.5 se muestra un tipo de sensor magnético
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Figura 3. 5 Sensor magnético

?

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Por altimo para el sistema de descarte de piezas:

e Un motor DC de 24VDC, acoplado a una caja de trasmision que convierte la
velocidad angular en desplazamiento lineal para el descarte de fichas.
e Se tiene dos finales de carrera internos en la caja de transmision, los cuales

permiten saber la posicion de la cremallera.
e Un driver o puente H que dependiendo de las combinaciones que brinde la

salida del PLC esclavo s7-300, tendra su activacion y cambiara el sentido de

giro del motor cuando sea necesario.

En la figura 3.6 se muestra la representacion del puente H para el manejo e inversion

de sentido de giro de un motor

Figura 3. 6 Puente H y sentido de la corriente al activar los respectivos elementos

_{ 12

_{. T
e L N )
R

—n %13 _4:}4 T4

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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En la figura 3.7se muestra el circuito integrado L298, que es un driver lineal para
manejar motores DC de alimentacion de 2.5 V. hasta 46 V. como maximo y que

permite realizar inversiones de giro

Figura 3. 7 Circuito Integrado L298 para manejo de motores DC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.3.  Disefio, instrumentacion y construccion del sistema mecénico

3.3.1. Diserio del sistema mecanico

Anteriormente se ha mencionado el uso del paquete informético Solid-Works para el
disefio del médulo elevador —clasificador, mediante el cual se bosquejaran las piezas

base y guia que en conjunto formaran el médulo.

Inicio del programa de disefio en 3-D Solid Works en la figura 3.8
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Figura 3. 8 Imagen inicial del programa Solid Works

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

A continuacién en la figura 3.9 se muestra la ventana asistente para generar nuevos

proyectos de ensamblaje o disefio de piezas para su posterior acople

Figura 3. 9 Ventana o Panel principal de inicio de ensamblaje o disefio de piezas en
Solid Works

Nuevo documento de SolidWarks =]

@

Una representacién en 3D de un inico componente de disefio

Pieza

:

una disposicidn en 3D de piezas y/o otros ensamblajes

Ensamblae

un dibuio técnico en 2D, normalments de una pieza o de un ensamblaje

Dibujo

Avanzado [ aceptar | [ cancelar | [ ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la pestafia Croquis se muestran las diferentes herramientas que tiene Solid
Works, desde ejecutar cotas inteligentes a los sélidos, aparicion de vistas de planos,
buscar los puntos de origen hasta las diferentes figuras geométricas que pueden
ayudar a que se haga mas facil crear el modelo base o pieza.
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En la figura 3.10 se muestra la ventana y las diferentes herramientas que posee la

pestafia croquis

Figura 3. 10 Pestafia de Croquis y sus diferentes herramientas

@souowores |y 0 - % -l - % - 0 - [5]-)8 FE-

23 E e
| =4 & N-@-p-E s i) LA\, simetria de entidades
Croguis  Cota Recortar  Convertir ama v
inteigente |1~ #3 - @ - A ST e E‘l”r"‘z‘s;'?:’ 322 Natzined de donis -
-0 ) % 1 Mover entidades
Operaciones | Croquis | Calcular | Dimxpert | @ Q% Mm@

® ﬂg »
(A
@ Piezal (Predeterminado<<Prei

-y Vista lateral
1, Origen

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Después de seguir los pasos para crear solidos y utilizar las herramientas que brinda
el programa, se obtienen las piezas finales las cuales conformaran el mddulo

elevador — clasificador.

La figura 3.11 muestra la pieza base que se desplazara en el modulo para

posteriormente seguir con la clasificacion

Figura 3. 11 Pieza base del Mddulo elevador —clasificador
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L Pl e |

¥
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(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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La figura 3.12 muestra la figura de la guia del elevador que desplazara la pieza base

b5

 *Frontal

Figura 3. 12 Pieza fija con varillas guias

A4

L.

@ *lzquierdea

¥

;%

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para finalmente en la figura 3.13 observar el médulo ensamblado con sus respectivos

y posible ubicaciones de los sensores

Figura 3. 13 Mddulo Elevador — Clasificador

K

@ *Superior

*Trimétrica

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.3.2. Construccioén del sistema mecanico

3.3.2.1.Pieza fija

Para este fin se ha escogido una base metélica fija, a la cual se le han acoplado los
ejes guias, para tener estabilidad cuando exista desplazamiento de la base movil para

clasificar las fichas.

3.3.2.2.Pieza movil

El material de la base sera acrilico con forma cuadrada con sus respectivos Bocines,
ademas tiene acoplado una platina cromada, donde son depositadas las fichas y asi
disminuir posibles rozamientos cuando el piston electronico sea activado en el nivel

correspondiente y no se interfiera con la clasificacion.

3.3.2.3.Sistema de desplazamiento

Se usara un piston neumatico el cual se desplazard a 3 posiciones de clasificacion

dependiendo de las caracteristicas de cada pieza.

Ademas para diferenciar los niveles en los cuales seran depositadas las fichas, se

utilizarén 3 sensores magnéticos como finales de carrera.

Cabe recalcar que el control de activacion se realizara mediante el PLC esclavo

que controlara la electro-valvula que maneja el protocolo PROFIBUS-DP.
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3.3.2.4.Sistema de Descarte

Mediante un pistdn electronico el cual en conjunto con un puente H, se controlara el
sentido de giro dependiendo de las salidas del PLC esclavo S7-300 y los estados de
los finales de carrera que el piston electronico tiene en su interior para saber la

posicion del brazo que empuja las fichas a las bandejas.

En la figura 3.14 se observa el modulo ya ensamblado y sus caracteristicas.

Figura 3. 14 Modulo ensamblado y sus caracteristicas

Sistema de
clasificacion

bt
Pl
Elegironign

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.4. Desarrollo de la configuracion en software y programacion de los PLC’s
s7-300

3.4.1. Descripcion de la Red

La red que se creara tendré la jerarquia siguiente:

e Un PLC S7-300 como maestro de red, el cual se encargara de ejecutar

los algoritmos que poseera internamente y que se comunicara
25



mediante PROFIBUS con los demas PLC’s transfiriendo los datos de
los niveles I6gicos tanto de sensores como de actuadores.

e Un ET200S que es un PLC que funciona como modulo remoto

teniendo la funcion de botonera dentro del proceso.

e Un PLC S7-300 esclavo que se encargara del descarte de fichas

dependiendo de las caracteristicas que estas posean.

e 2 Electro-vélvulas esclavos que seran comandadas por el PLC
MASTER.

e Un Panel de Operador que monitoreara los datos que tenga la red, y

avance del proceso de clasificacion.

En la figura 3.15 se visualiza la conexion de red mediante el cable Pdrpura
caracteristico de redes PROFIBUS

Figura 3. 15 Conexion de RED maestros esclavos
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(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.4.2. Configuracion del PLC S7-300 esclavo

Para iniciar con la programacion de los PLC’s tanto esclavos como maestro, se
cuenta con la plataforma Administrador SIMATIC STEP 7, software orientado a ser

la interfaz directa de programacion de equipos Siemens.

Mediante la cual se empezara con la configuracion maestros/esclavos de la siguiente

manera:

Ejecutar el programa Administrador SIMATIC.

En la figura 3.16 se observa el icono de inicio alojado en el escritorio

Figura 3. 16 Icono de ejecucion para el Administrador SIMATIC

-

v B
Administrador
SIMATIC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se procede a verificar que el programa se inicia, con lo cual aparece la ventana de

asistente para crear un nuevo proyecto en el SIMATIC manager.

En la figura 3.17 se puede observar la ventana del asistente de SIMATIC

Figura 3. 17 Ventana del asistente de Step7

& Introduccién 104y

Asistente de STEP 7: "Nuevo proyecto®

El Asisterte de STEP 7 permite crear un proyecto en poco
tiempo. Asi se puede empezar a programar enseguida

Haga clic en
‘Siguierte’ para crear su proyecto.

‘Finalizar, si desea crear el proyecto con la estructura
visualizade

[ Wistaiizar oi Asisterte al arrancar o Administrador SIMATIC) Ereliminar=» |

Siguiente » | Finalizar Cancelar Ayuda ‘

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

27



Se debe cerrar la ventana del asistente para crear un nuevo proyecto, en el cual se
especificarg, el hardware de cada PLC, indicando el tipo de CPU que posee cada uno

de los controladores y el tipo de jerarquia que ellos tienen dentro de la red.

Se puede observar en la figura 3.18 la ventana para creacion de un Proyecto nuevo

Figura 3. 18 Ventana de creacion de un nuevo proyecto

Nuevo Proyecto 3]
Proyectos de usuario | Librerias | Multiproyectos |

Nombre [Auta ~
EP acipic C:\Archivos de programatSiemens\Ste
gprul\bu! et200s C:\Ar

profibus et200s2 = N\or
&P PROFIBUS_PLC

profibusma

e programatSiemens\Ste

—
MNombre: Tipo:

[+7300m 73008 et200e] [Fropecto ~]

Ubicacién (ruta)

|C\Archivos de programa’Siemens\Step7h:7proj E xamiry ...

Canceta | __ v

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
Aparece la ventana inicial para crear los controladores y el tipo de redes que se desea

exista para el proceso los cuales se observan en la Figura 3.19, Esto se lo ha tomado
como indica el texto de (SIEMENS, 2008)

Figura 3. 19 Ventana Inicial del proyecto

) SIMATIC Manager - s 7300m-s7300e-e1200e

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

La creacion de un nuevo controlador para el rpoyecto se hace de la siguiente manera:
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Escoger la opcion Insertar/ Equipo/ SIMATIC300 debido a que los PLC’s utilizados
en el proyecto son Siemens S7-300 la realizacion de esta accion se puede verificar

en la figura 3.20

Figura 3. 20 Creacion de un nuevo equipo o controlador

S SIMATIC Manager - s7300m-s7300e-et200e

Archivo  Edicion BGECHETE Sistema de destino  Wer Herramientas Ventana Ayuda
1 SIMATIC 400 [<sin
Subred »

£ s7300m-s Programa > 3 Equipo H SIMATIC

4 Equipo PC SIMATIC

S Estacién HMI de SIMATIC
6 Otro equipo

7 SIMATIC S5

8 pGiPC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se observaen la figura 3.21,con lo cual ahora se debe identificar cual de los

equipos es el maestro y cual es el esclavo.

Figura 3. 21 Equipo nuevo en la ventana del proyecto

) SIMATIC Manager - s7300m-s7300e-et200e

Archivo  Edicion  Insertar Sistema de destino Wer Herramientas WYentana Ayuda

0O = | 8% & B w2 25 %s | < sin filtro

£ s7300m-s7300e-et200e -- C:\Archivos de programaiSiemens\Step7is7
P s7300m-s7300e-et200e fa MPIT)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se distingue el maestro asi:
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Figura 3. 22 Distincion PLC maestro

W/ SIMATIC Manager - s7300m-s7300e-et200e

Archivo Edicion Insertar Sistema de destino Yer Herramientas VYentana Awyuda
O = 8% 3+ By e a2 I(sin filtr

25 s 7300m-s7300e-et200e -- C:\Marchivos de programalSiemens\Step 7\s

P =73200m-s7300e-et200= SIMATIC 300maestro

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera se crea cada uno de los controladores esclavos, el uno un PLC
s7-300 y el otro un PLC ET200S ambos de la familia SIMATIC.

Figura 3. 23 Imagen de los controladores que se usaran en la red

=7 57300m-s7300e-et200e -- C:\Archivos de programaiSiemens\Step7\s7projis7300m-s

+ 29 $7300m-s7300e-et200e =P (1) SIMATIC 300maestio SIMATIC 300esclavo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

El siguiente paso es crear el hardware del PLC es decir especificar cada uno de

los elementos que conforman cada controlador.

Para facil reconocimiento de esclavos dentro de la red, se los debe configurar

primero, luego al maestro.

El proceso para configurar el hardware de los controladores se muestra en la

figura 3.24, en donde se da doble click en el icono hardware

Figura 3. 24 Configuracion del s7-300 esclavo

=7 s7300m-s7300e-et200e -- C:Mrchivos de

P =7 300m-s7300e-et200e Y Hardware
+ et200s
SIMATIC 200esclavo

- SIMATIC 300maestro

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se observa en la figura 3.25 que aparece la ventana de configuracion de hardware del

PLC s7-300 esclavo

Figura 3. 25 Ventana de configuracion de Hardware

L Hw Config - [SIMATIC 300esclavo (Configuracion) s7300m-s7300e-e1200e]
Equipo Edicidn Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana Ayuda

D= S~-® 8y &S O desn DD R w2

~

% Buscar
Pefil: ! Esténdar

Estacion PC SIMATIC
PROFIBUS-DP
PROFIBUS-PA

PROFINET 10

SIMATIC 300

SIMATIC 400

SIMATIC PC Based Contro

EEEszsz=iol

< >

:"I SIMATIC 300esclavo
Sioll Denominaciéon I
r T

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para crear un nuevo controlador, se puede buscar tanto en la ventana derecha en
los equipos SIMATIC 300, como haciendo click derecho y escogiendo la opcion

insertar objeto asi:

Figura 3. 26 Opcion Insertar objeto

Insertar objeto

3

Preferencias. .. CErl+Alt+E

Ir a >
Propiedades del equipo...

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Seleccionar el SIMATIC 300 asi:
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Figura 3. 27 Opcion SIMATIC 300

e PROFIBUS-DP

A PROFINET ID

SIMATIC 300

SIMEVIC PC Based Cont...

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se escoge el bastidor/ perfil soporte, que es la base para agregar los elementos que

iran fisicamente en el PLC.

Figura 3. 28 Opcidn Bastidor/ Perfil Soporte

2 PROFIBUS-DP

R PROFINET IO

Slpg mrooes

Bl im0 BASinom oo

= Eacz EPS“ soporte

[ Pas

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se tiene cada uno de los espacios que ocuparan tanto CPU, fuente de alimentacion,

modulos extras de entradas digitales o analdgicas, etc.

En el Slot o ranura 2 del perfil estard ubicado el CPU del PLC, con lo que se escoge

la opcion insertar objeto como se muestra en la figura3.29
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Figura 3. 29 Creacion de la CPU del PLC

= [0] UR

|
Copiar
Pegar

Insertar siskema maestrﬁ

Separar sistema maeskro

Insertar sistema PROFIMNET IO
Separar sistema PROFIMNET IO
PROFIMET IO Domain Managei

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Debido a que cada PLC tiene su nimero de serie, se elige el correspondiente al que
se utiliza y la version correcta para este caso el CPU 313c. 2dp/6ES7 3136CE02-
0AB0/V2.6

Figura 3. 30 Seleccién de la CPU numero de serie y version correctas

JdcPU 312 ~
[ICPU 312 IFM i
CacPU 312C
JcPU 313

[ cPU 313C

(I CPU 313C-2DP
(A CPU 313C-2 PP
CacPU 314

(s i R I L ]

[_ BESY 313-6CEOQD-0ABD
[_ BESY 313-6CED1-0ABD
C:I Erl“"l bl N asta Nl Balnl
Casl|@Evzo
VIE

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya que se crea una red PROFIBUS, se elige el boton “Nueva...” con lo cual se

visualizan las propiedades de la subred.
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Figura 3. 31 Ventana nueva subred PROFIBUS

Propiedades - Interface PROFIBUS DP (B0/S2.1) (3]
General Parédmetros ]
Direccidn: = Si elige una subred se le propondra

la siguientes direcciones que esté libre.

Subred:
--- ho conectado a red ---

Cancelar I Ayuda
T T Y T T T T

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al seleccionar la opcidén nueva se despliega la siguiente pantalla mostrada en la
figura 3.32

Figura 3. 32 Propiedades de la subred creada

Propiedades - NMueva subred PROFIBUS r?]

General | Ajustes de la red |

MNombre: EEEEENER [%

1D de la subred S7: 0036 - 0004

Futa del proyecto: |+7300m-s7300=-et200e

Ubicacion - . _

del proyectao: |C “Archivos de programa‘\Siemens'\Step7is7projxs7300m-=
Autor: |

Fecha de creacién: 1841072012 23:07:49
Ultima modificacién: ~ 18/10/2012 23:07:49

Comentario:

Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya que el PLC que ahora se configura es uno de los esclavos de la red, se le asigna
en este caso el nimero 4 y por facilidad en la distribucién dentro de la red, tomando
en cuenta que es una red PROFIBUS (1) con una velocidad de transmision de 1.5
Bits/s.
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Se lo puede verificar en la figura 3.33

Figura 3. 33 Asignacion de Direccion en la Red PROFIBUS

Propiedades - Interface PROFIBUS DP (B0/S2.1) X
General ~ Pardmetros I
Direccién: 52
Direccion mas alta: 126
Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s
Subred:
--- no conectado a red --- Nueva...
PROFIBUS[1 1.5 Mbit/s
Propiedades...
Borrar
[ g | _Corcels | Avse|

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez creado el CPU se obtiene la imagen con la cual por default de creacion

aparece el controlador como si fuese maestro de red, con la Rama o Bus de Red
PROFIBUS (1).

Figura 3. 34 Imagen por defecto de un PLC al crear una red PROFIBUS

~

PROFIBUS(1): Sisterna maestro DP (1]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya que este es el primero en ser configurado para cambiar a modo esclavo se

selecciona en el Slot interno del controlador la ranura X2-DP asi:
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Figura 3. 35 Slot interno DP

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Donde se muestran las propiedades DP del Esclavo, la direccidn, el tipo de subred y
el estado de conexion.

Figura 3. 36 Propiedades DP del esclavo s7-300

Propiedades - DP - (BO/S2.1)

General | Direcciones | Modo de operacion | Configuracion | Reloj I

MNombre abreviado: DP

MNombre:
Interface
Tipo: PROFIBUS
Direccion: 4
Conectada: Si Propisdades. . |

Comentario:

=

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona la pestafia Modo de operacién, en la cual aparecen las opciones

Maestro DP o Esclavo DP para este controlador se elige Esclavo DP.

36



Figura 3. 37 Seleccion Modo de Operacion como esclavo DP

Propiedades - DP - (BO/S2.1) ]

General | Direcciones Modo de operacitn | Configuracién | Reloj |

-
" Maestro DP

f* Esclavo DP
[T Test. puesta en marcha. routing
M aestio: E quipo

Modulo
B astidor [B) / Slot [S)

Dweccion de diagnoshico: 1022
Direccion del ""Slot™ 2: 1021

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se continua con la configuracién en software y el siguiente paso es crear la relacién

entre las variables tanto de entrada como de salida para tener un buen acople de datos

con el PLC maestro, esto se lo hace en la pestafia configuracion.

Tras dar click en la opcion “Nuevo ”

Figura 3. 38 Creacidn de las variables correspondientes al acople

Propiedades - DP - (BO/S2.1) ]
General | Direcciones | Modo de operacién  Configuracién I Aeloj |
Linea | Modo | Dir. DPinter. | Dir_interl. | Dir. local | Long. | Coherencia |
il
¥
Nuevn% |
Eeres = Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

configura la relacion de las variables de entrada con el tipo de direccion y la

direccion como se muestra en la figura3.39 y se procede a aceptar el cambio.
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Figura 3. 39 Ventana de configuracion de variables de entrada

Propiedades - DP - (BO/S2.1) - Configuracidn - Linea 1
Modo: I—_] (Configuracién maestro/esclavo)

Interlocutor DP: maestro local esclavo
I = Diteccién DP: r— o
I Nombre: le ﬁ
—_—— Tioo de disccidn: [Ertrada =] T
Jin Direccién: [o—
|| = | —
[—_-] Imagen de proceso r_j

Longitud: 1 Comentario:

Unidad: [Bpte ~]

Coherencia: mm

Aceptar I Aplicar I Cancelar ] Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera se crea el tipo de direccion para salidas y la direccion asi:

Figura 3. 40 Ventana de configuracion de variables de salida

Propiedades - DP - (BO/S2.1) - Configuracidn - Linea 2
Modo: lﬁ (Configuracién maestro/esclavo)

Interlocutor DP: maestro local esclavo
[—:] Direccién DP: [— =
[I— Nombre: IR [_
ﬁ Tipo de direccién: m N [_
[— Direccién: [0—
 — “Slot: B
[ﬁ Imagen de proceso: [ﬁ
— —

Longitud: [1* Comentario:

Unidad: [ewe =]

Coherencia: m

| | R

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Con lo cual se verifica la creacion tanto de variables de entrada, como de salidas del

esclavo s7-300 en la figura 3.41
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Figura 3. 41 Verificacion de creacion de variables de entrada y salida

Propiedades - DP - (BO/S2.1)

General | Direcciones | Modo de operacién  Configuracién I Reloj |

Linea | Modo | Dir. DP inter. | Dir. interl. | Dir. local | Long. | Coherencia |
1 ME — - ED 1 Byte Unidad
Urnidad

MNuevo ... I Editar ... I Borrar I
ME Configuracién maestro/esclavo
Maestro:
Equipo: .
by

Comentario: |

Cancelar I Ayuda I

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se aceptan los cambios hechos y se regresa a la ventana principal, la cual ya
tienedeterminada la nueva configuracién es decir se puede notar que el esclavo no

tiene bus.

Figura 3. 42 Ventana principal tras hacer los cambios pertinentes, esclavo sin bus

[id Hw Config - [SIMATIC 300esclavo (Configuracidn) -- s 7300m-s 7 300e -et200e]
Equipo Edicidn  Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Yentana Ayuda = | 2| x

D= s" 8 &S O dnsn O W w2

~

ol x|
Buscar: | | il
Berfil  |Estandar =

+ I Estacion HMI SIMATIC
+ BB Estacién PC SIMATIC

+ PROFIBUS-DP
PROFIBUS P&
+ PROFINET 10

- SIMATIC 300
+ (Z1 BASTIDOR 300
[~ # @ c7
= (L] CP-300
+ (1 CPU-300
+ (3 EXTENSION M7
~ + (3 FM-300
+ (3 IM-300
+ [_1 Paso de red

< >

= (3 PS-300
!I-}' 0) UR + (L SM-300

Médulo ... | Referencia Firmware Direccién D. D.|c.| + [l SIMATIC 400
+ SIMATIC PC Based Control 300/400

CPU 313C-2 DP__ [6ES7 313-6CF03-0AB0 V2.6 2
£ o
LHTEADTTE A S E stacién HMI SIMATIC g
Lvniae TER | TR

Pulse F1 para obtener ayuda. MOD

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se guarda, compila y descarga la configuracién asi:

Figura 3. 43 Accion de guardado y compilado

[ HW Config - [SIMATIC 300esclavo (Configuracién) -- s7300m-s7300e-e1200e] E3
@l Equipo Edicion Insertar Sistema de destino  Ver Herramient tas Ventana Ayuda NEIES
D= e & S L s S O R e

Peifit  [Estandar
+ — Estacién HMI SIMATIC
% B, Estacién PC SIMATIC
- PROFIBUS-DP
PROFIBUS-PA
- PROFINET 10
- SIMATIC 300
+-(_1 BASTIDOR 300
« 2 c7
« (] CP.300
« ] CPU.300
+ 1 EXTEMSION M7
o + 3 FM-300
< > + (3 IM-300
=+ [ Paso de red
+ (1 PS-300
&= o uR « 1 SM-300
siot | ([} Médula Referencia Fimware | Dieccién... | D.. | Do | c | [|® SIMATIC 400
3 —~ « SIMATIC PC Based Control 300/400
2 CPU 313C-2 DP__[6ES7 313-6CF03-0ABO|V2.6 2
am oF 72
a2 DIIEDTIE A AN E stacién HMI SIMATIC e
24 Liwvatnin | R =
3 ~
Guarda y crea todos los datos de sistema en el equipo actual. [ MOD

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

El paso siguiente es acoplar tanto esclavo s7-300 como maestro S7-300

3.4.3. Configuraciéon PLC maestro s7-300

Se elige el PLC vy se selecciona la configuracion en hardware, como lo muestra la
figura 3.44

Figura 3. 44 Seleccion de la configuracion en hardware del equipo

22 s7300m-s7300e-et200e -- C:\Archivos de P

&P £7300m-s7300e-et200e
+ &t200s

+ SIMATIC 300esclavo
[l SIMATIC 300maestro

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se crea el perfil soporte y se configura la direccion PROFIBUS que ocupara el
maestro, en este caso la numero 2 , la direccion no debe repetirse en ninguno de los

elementos de red, se lo verifica en la figura 3.45

Figura 3. 45 Seleccion de la direcciéon del PLC MAESTRO

Propiedades - Interface PROFIBUS DF (BO/S2.1)

General  Pardmetros |

Direccién: E] - Si elige una subred se le propondté
la siguientes direcciones que esté libre.

Direccion mas alta: 126
Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/z

Subred:

--- no conectado a red -
1BUS (1)

MNueva...
Propiedades..
Boar

Corcelae | Ayuas

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Debido a que este es el PLC maestro si debe llevar el bus como se lo ve en la

figura3.46

Figura 3. 46 Maestro de Red con el bus de comunicacion

b :'HW Config - [SIMATIC 300esclavo (Configuracidn) -- s7300m-57300e-et200e]
@0y Equipo Edicién Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana Ayuda

D= s8 8y | & s o | O %8 | w2
~
PROFIBUS(1): Sistema maestio DP (1)
~
< >
< -b] @ UR
Slot| [ Médulo ... | Referencia Fimware | Direceién ... | D... | D... | C...
1 =~
2 CPU 313C-2 DP__|6ES7 313-6CF03-0AB0 V2.6 2
o OF 7eaH
e | W2l 7| 2o
el = AT
3 ~

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Para agregar a la red el esclavo anteriormente configurado, se busca en las carpetas
PROFIBUS-DP/Estaciones ya configuradas y se arrastra el modulo CPU 31x al bus
como se lo observa en la figura 3.47

Figura 3. 47 Maestro de Red con el bus de comunicacion

(i HW Config - [SIMATIC 300maestro (Configuracién) -- 57300m-s7300e-e1200e]

@lg Equipo Edicion Insertar Sistema de destino  Wer Herramientas Wentana Ayuda

D e @ & =S
= sixl
PROFIBUS( | Sistema maestio DF (1] Buscas [ atl;

W@Os7300C Perfil.  [Estandar =
= B PROFIBUS.DP -~
m + (1 Aparatos de maniobra
+ 1 Componentes de red

+ (1 DP/AS-

+ L3 DP/PA-Link

+ (3 ENCODER

+) 1 Esclavos DPVO

= (1 Estaciones ya configuradas
CPU 31x

CPU 41x
B, Equips PC coma esclave DF

~ ET200pro / CPU
< > ET200S / CPU
#1 ) PC station (CP 56x3)
i+ 1 $7-300 CF 3425 DP
=] @ ua i#11 SIMATIC HMI-Station
Siot| [ Médulo ... | Referencia Firmware | Direccién .. | D... | D.. | C.. | W BM 147/ CPU
i I =) = ET 2008
2 CPU 313C-2 DP__|GES7 J13-6CF03-0AB0 V2 & = [ + (3 ET 200C
oy Vo T + (L1 ET 200eco ~
BT Wz it | ris ] CPUS1x Interfase para la CFU del 57-300 g
2] Corriaen BT BT como esclave DP. alarmas de proceso v
3 I o ||dissnéstico habiitadas

Pulse F1 para obtensr avuda. MOoD

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona el elemento agregado y busca en la pestafia acoplamiento de la pantalla

que se despliega, se selecciona acoplar y el estado de acoplamiento cambia a activo.

En la figura 3.48 se muestra pantalla desplegada y las opciones que se pueden elegir.

Figura 3. 48 Ventana de acople del esclavo hacia el maestro

Propiedades - Esclavo DP EI
General Acoplamiento ] Configuracién |

Autématas esclavos configurados

Al maestro PROFIBUS se le pueden acoplar autématas esclavos configurados.
Elija un esclavo y haga clic en “'Acoplar'"
I

Esclavo PROFIBUS 1§ | Direccién | en equipo Slot
CPU 313C-2.. PROFIBUS(1) SIMATIC 200escl 0/2/1

>

Acoplar

Acoplamiento activo
<sin acoplamiento>

R
Aceptar Cancelar | Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al intentar compilar los cambios aparece la siguiente figura 3.49 la cual es una
advertencia que se da por que aun no se han adherido las configuraciones pertinentes

que posteriormente se haran.

Figura 3. 49 Advertencia de configuracion insuficiente

Guardar ¥y compilar (1230:3000)

[% Mo se han podido crear los datos de sistema. porque la
! configuracion guardada es incoherente.

Detalles... | Aypuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En las propiedades del esclavo adherido a la red, se visualiza la pestafia de

configuracién, la cual permite asignar las variables de relacion con las que se trabaja.

Figura 3. 50 Configuracion de las variables de relacion del esclavo s7-300

Propiedades - Esclavo DP. g
Genelall Acoplamienta  Configuracién I
[
Linea | Modo Dir. DP interl. > Dir. interl. Dir. local Long. Coherencia
2 ME 2 - A0 1 Byte Uridad
il
1]
Nuevo ... I Editar ... Borrar
1 ME Configuracién maestro/esclavo
Maestro: (2)DP
Equipo: SIMATIC 300maestro
Comentario: |
Concelar | Ayuda_|

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Seleccionamos en este caso la variable de entrada que se configuré anteriormente,
para que la relacion con la variable de salida del maestro s7-300 sea con la direccién

0y el tipo de direccion como entrada.
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Figura 3. 51 Configuracion de correspondencia salida maestro- entrada esclavo

Propiedades - Esclavo DP - Configuracion - Linea 1

Modo: [ =]  (Configuracién maestio/esclavo)
Interlocutor DP: maestro local: esclavo
Direccién DP: = Direccién DP: ’— —
Nombre: o Nombre: I [ —
Tipo de direccién: [Saida  ~] Tipo de direccién: [Entrada  ~| Norr [
Direccién: O Direccién: o
“Slot': [ “Slot': I
Imagen de proceso: [ | Imagen de proceso: [Foer =]
0B de alarma: [ ‘ [
Longitud: [ Comentario:
Unidad: [Bste  ~]
Coherencia: [Unidad ]
Aceptar Aplicar Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera se configura la relacion para las salidas del esclavo, pero se

intercambia el tipo de direccion del maestro a entrada y con la direccién 0.

Figura 3. 52 Relacion entrada maestro /salida esclavo

Propiedades - Esclavo DP - Configuracion - Linea 2

Modo: [—;] (Configuracién maestro/esclavo)
Interlocutor DP: maestro local: esclavo
Direccién DP: — = Direccién DP: [_ i s
MNombre: I.D—F-'— Nombre: lf)—ﬁ— i l—
Tipo de direccién: [Entrada  ~] Tipo de diteccién: [saida =] N [
Direccién: C Direccién: I
"Slot'; [5—' "Slot'; s
Imagen de proceso: [—_v_] Imagen de proceso: [ﬁ
OB de alarma: [—;] l—
Longitud: rf— Comentario:
Unidad: [Boe  ~]
Coherencia: m
Aceptar I Aplicar ] Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la ventana de configuracion del esclavo DP adherido, ya se pueden verificar los

datos de acople correspondientes a entradas/salidas de maestro/esclavo respectivos.
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Figura 3. 53 Tabla completa de correspondencias

Propiedades - Esclavo DP @
General | Acoplamiento  Configuracién |
Linea I Modo I Dir. DP interl. I Dir._interl. I Dir. local I Long. I Coherencia I
ME 2 A0 ED 1 Byte Unidad
2 ME 2 E O A0 1 Byte Unidad
il
|
MNuevo ... Editar ... I Borrar
ME Configuracién maestro/esclavo
kM aestro: (2] DP
E quipo: SIMATIC 300maestro
Comentario: I
Cancelar | Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Acabada y completa la lista de correspondencias se acepta los cambios realizados y
se procede a guardar, compilar y descargar los datos del PLC maestro como se

muestra en la figura3.54

Figura 3. 54 Accidn de guardado y compilado

B3 HW Config - [SIMATIC 300maestro (Configuracion) -- s7300m

@Al Equipo Edicién Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Yenta

D=8 B & e | e e | [ 28 | ke

Guardar v compilar

= (0] UR
-~ PROFIBUS(1): Sistema maestra DP
] CPU 313C-0

‘% (4) CPU 31;

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Otro de los pasos necesarios para que no existan problemas en la red ya creada, es
generar dos bloques de organizacion, el uno para deteccién de errores y el otro para

deteccidn de fallos en el bus.

En la figura 3.55, se visualizan los pasos que se deben seguir para crear el nuevo
bloque de organizacion, esto es haciendo clic derecho en la pantalla de bloques que

tiene el maestro seleccionando Insertar nuevo objeto/Bloque de organizacion

Figura 3. 55 Accidn para crear el bloque de funcion

I} SIMATIC Manager - $7300m-57300¢-et200e e

Archivo Edicion Insertar Sistemade destino Ver Herramientas Ventana Ayuda
0@ 2
2 £7300m-57300e-81200e -- C:\Archivos de programa‘Siemens\Step7\s7projls7300m-s B@@
= &5 s7300ms7300e-et200e t‘&lﬁ___gtg_; de sistema £ 081
+ [ e200¢
+ [ SIMATIC 300esclavo
= [l SIMATIC 300masstia
= [ crumcaop
=/ (51) Programa 57(2)
(m) Fuentes
gy Bloques

Insertar nusvo cbieto 3 *&que de organizacién
Blaque de funcién

Sistema de destino 3

- Funcidn
Bloque de datos
Tipo de datos
Tabla de variables

Recablear...

Comparar bloques...

Datos de referencia

Comprobar coherencia de blaques ...

Imptimir

Prapledades del obieto... Alt+Entrar
Prapledades especiales del objeto

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Como se debe crear dos blogues de organizacion se empieza creando el OB86 asi:
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Figura 3. 56 Creacion del bloque de organizacion 86

Propiedades - Blogue de organizacion ﬁ]

General - 12 parte I General - 22 parte | Llamadas | Atibutos |

Mombre: oesed

MNombre simbdélico: |

Comentario del simbolo: |

Lenguaje: FUpP -

Ruta del proyecto: |

Ubicacién del proyecta: Il::\Alchivos de programatSiemens\Step7.s7projhs7300m-s

Céodigo Interface
Fecha de creacidn: 18/10/2012 23:24:01
Ultima modificacién: 18/10/2012 23:24:01 18/10/2012 23:24:01
Comentario:
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se acepta la creacion del OB86 y de la misma manera se crea el OB82, los cuales

permiten la deteccion en fallos de sistema y fallo en el Bus.

Una vez creados los dos bloques se visualizard en los archivos de Bloques del

maestro la existencia de los bloques principales como se muestra en la figura 3.57.

Figura 3. 57 Existencia de los bloques creados para la comunicacion

2% 57300m-s7300e-et200e -- C:\Archivos de programalSiemens\Step7is7projis7300m-s g@@

75y Datos de sistema 4% OB1
+ et200s
= SIMATIC 300esclavo
= CPU 313C-2DP
= (z1] Programa S7(1)
(B Fuentes
“-[H Blogues
= SIMATIC 300maestro
= CPU 313C-2DP
= (7] Programa S7(2)
(B Fuentes
[y Bloques

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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La misma creacion de bloques, debe ser ejecutada en el esclavo s7-300 pues la
deteccién se debe dar en ambos controladores, es decir el esclavo también tendra los

bloques un OB86 y un OB82.

En el OB1 del maestro para leer tanto entradas como salidas, se debe tener el

siguiente codigo de transferencia que tiene la misma funcion del bloque MOVE.

El codigo para el maestro en la figura 3.58:

Figura 3. 58 Codigo del maestro para enrutamiento de datos entre PLC’s

Segm. 3 : Titulo:

Comentario:

L EBE 1z4
T AB o
L EEB o
T aAE 1z4

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera en el esclavo se debe crear la funciéon de transferencia de

entradas salidas hacia el maestro.

El cédigo del esclavo s7-300 se visualiza en la figura 3.59:

Figura 3. 59Cdédigo del esclavo para enrutamiento de datos entre PLC’s

DY Ticuio:
[

Comentario: S
L EE [u]
T AB lz4
L EE 1z4
T AE [u}

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Una vez hechos los ajustes de hardware y software en cada PLC, se procede a cargar
la configuracion de cada uno de los controladores anteriormente definidos, es decir

cuél va a ser el maestro de red y cual el esclavo.

Se podra verificar que la red PROFIBUS esta ya en comunicacion y sin ningun error
pues no se encenderan los led’s de diagnostico SF (System Fail) y BF (Bus Fail) que

son caracteristica principal de fallo en red.

Figura 3. 60 Visualizacion Led’s SF Y BF apagados no existen fallos

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.4.4. Configuracién Electrovalvulas (esclavos)

Para agregar las electrovalvulas a la red PROFIBUS-DP debemos configurarlas de la

siguiente manera:

e Activando el modo esclavo de las valvulas y codificando la direccion de red

gue van a manejar en el Dip- Switch que posee en su tarjeta de configuracion.
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e Para hacer valido su funcionamiento en la red, debemos configurar en el
software de programacion Administrador SIMATIC la misma direccién

anteriormente definida de forma manual con los Dip.

3.4.4.1. Configuracion del Software para habilitar la lectura y funcionamiento

en la red

El siguiente proceso se debe llevar a cabo:

Ingresar a la configuracion del hardware del maestro de Red asi:

Figura 3. 61 Ingreso al hardware del PLC maestro

£% s7300m-s7300e-et200e -- C:\archivos de programaiSiemens\Step7is7projis7300m-s
[ g [ | [§l CPU 313C-2DP

[+ et200s
c3) SIMATIC 300esclavo
+ SIMATIC 300maestro

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al momento de abrirse la ventana de configuracién del hardware-maestro hay que
asegurarse de la existencia de los drivers que necesitan las electrovalvulas, de no

existir esta accion antes, se procede a instalarlos de la siguiente manera:

La figura 3.62 muestra las pestafias que deben desplegarse y las opciones para

agregar los archivos GSD
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Figura 3. 62 Ubicacion de la opcion instalar archivos GSD

(2 HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuracion) -- PROFIBUS_PLC]

Eh Equipo Edicién Insertar Sistema de destino Wer BEEREVIERIEEE Yentana Ayuda = | ]
N 28 & & B £ sin & |@ Preferencias... CtrH-A+E
- Configurar redes
1 Tabla de simbolos Crrl+-Ak+T
2 CPU 313C-2 DP ?- ! S sEreme
’:?2 g}'; _—— Editar perfiles del catalogo
Y Conrae Actualizar catélogo
3 Instalar actualizaciones HW...
4 nstalar archivos GSD...
5
5 Buscar en Service & Support. ..
7 rchivo GSD -
g
> l< >
11 Component ¢
esy
~ | |médulos
< > para

Instala nuevos archivos GSD en el sistema y actualiza el catilogo.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se despliega la siguiente pantalla que permite buscar los archivos en ubicaciones

locales o encontrarlos en dispositivos de almacenamiento extraibles.

Figura 3. 63 Pantalla de bdsqueda de archivos GSD

Instalar archivos GSD

Instalar archivos GSD: =
CNARCHIVOS DE PROGRAMANSIEMENS\STEPT\S7TMP Examinar ...

Archivo_| Versién de producto_| Versidn_|_ldiomas |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En el caso de tener distintos directorios de medios extraibles donde se puedan
encontrar los archivos buscamos en el directorio adecuado, como lo muestra la figura
3.64
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Figura 3. 64 Directorio de los archivos GSD

Instalar archives GSD X

Instalar archivos GSD: del directorio >

|74
C:\&RCHIVOS DE PRO Buscar.corpeta CI@ Examinar ... I
Elija un directorio con archivos GSD
Archivo I Versidn de ¢ I
# % Unidad de CD (E:) -~
= “e* PEDRO FOMSE (F:)
# {2 respflash150712
=) tesis
# |) comunima
i#12) configuracionprofibus
# i) disefios
[#-{_) driverscablempi
# {2 ejemplom
i) Getting Started ‘%

v

< I | >

Fsta I | | l Aceptar ][ Cancelar ]
Cerrar | Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se seleccionan los archivos GSD correctos de las electrovélvulas para este caso
CPV-DIO1

Figura 3. 65 Seleccidn de los drivers correctos de las electrovalvulas

Buscar carpeta

Elija un directorio con archivos GSD

=) gsdcpx-festocpy -~
{3 CP-FB9-E E
{2 CP-FB13-E
i CP-5C
-
) CPY-DI
) CPX-Terminal
{2 DLP-VSE
{3 FB9-02
L) FB9-03
L) FB13-02
TN BRI RN
T | >

| A

I, Aceptar ][ Cancelar ]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Aparecen los drivers en varios ldiomas, se seleccionan todos:

52



Figura 3. 66 Seleccidn de archivos necesarios

Instalar archivos GSD @

Instalar archivos GSD: Idel directorio ;]
IF:\kesis\gsdcpx-leslocpv\CPV-DI01 Examinar ... I

Archivo Versidn de producto | Versidén | Idiomas
VI1000CS.GSD

Por defecto
Inglés

\11000C9.GSE

|FESTD CPV DIO1

Instalar I M T ] I Seleccionar l(tgs I Deseleccionar todos I
Cerrar Ayuda
T T T T r T

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez seleccionados se procede a instalarlos para lo cual se despliega la siguiente

ventana:

Figura 3. 67 Aviso de confirmacion de instalacion de archivos seleccionados

Instalar archivos GSD: del directorio v|
[F\tesis\gsdepx festoepv CPV-DIOT Examinar ...
Archivo ‘Yersidn de producto ersién |diomas

VI1000CS.GSD

viioooca.gse Confirmar instalacidon de archivos GSD

ATENCION: La instalacién de archivos GSD ya no se puede deshacer.
¢Desea ejecutar la accién de todos modos?

Si No I
|FESTEI CPV DIO

Instalar | viosisiinioine | Seleccionartodas | Deseleccionar todos |

Cerrar Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cuando se han instalado los archivos GSD se muestra la ventana de la figura 3.68
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Figura 3. 68 Aviso de instalacion correcta

Instalar archivos GSD (13:4986)

\i() La instalacion ha terminado correctamente.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez realizada la instalacion, agregamos las valvulas buscando en PROFIBUS-

DP/ otros dispositivos de campo/ Vélvulas.

Aparece la valvula que hemos instalado anteriormente como archivo GSD como se

visualiza en la figura 3.69

Figura 3. 69 Visualizacion de la carpeta donde estan las valvulas ya instaladas

Buscar: | ﬂ‘!‘l ﬁi.l'
Perfil: I E standar Z‘
~

{1 ET 200U

1 ET 200<

(1 IDENT

1 IPC

1 Mddulos de funcion

[ NC

Ca Objeto CiR

(] Otros aparatos de campo

1 General

+ ] Aparatos de maniobra
+-{Z3 1/0

= %Vélvulas
‘@a FESTO CPv DIO1
+ 1 Gateway
+ ] Esclavos DP PROFIBUS comps
(1 Regulador
1 Sensores
{1 SENTRON
[ SIMADYM ~

o R

[

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se lleva el icono de la valvula hacia el bus como se hizo con el PLC esclavo s7-300,
para la configuracion se visualiza la ventana de asignacion de direccion PROFIBUS,
como se muestra en la figura 3.70 una electro-valvula con direccion 6 y en la figura

3.71 la direccion de la otra electro-valvula la direccion 7.

Figura 3. 70 Asignacion electro-valvula con direccion 6

Propiedades - Interface PROFIBUS, FESTO CPV DIO1 <)

General Parametros I

Direccion: E] a7

Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s

Subred:

"o Nueva
Propiedades...

Cancelar I ALyuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 71 Asignacion de la electro-valvula con direccion 7

Propiedades - Interface PROFIBUS FESTQ CPV DIO1 =3
General Pardmetios I
Direccidn: [ e~
Yelocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s
MNuewva
Propiedades...
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se puede notar en la figura 3.72 que cada elemento adherido a la red tiene el nimero

antes configurado
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Figura 3. 72 Verificacion de las direcciones que llevan las electrovélvulas en la red

|

~ PROFIBUS(1): Sistema maestio DP (1]
b

v [7]
RRER:

| >

A

4=|=>| 71 FESTO CPV DIOY

Slot E Ident. DP ... | Referencia / Denominacidn Direccién E Direccign S | C...
J&E2 LrrFoand 782 .

W[N]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez configuradas ambas electrovalvulas en la red PROFIBUS, se debe verificar
que la direccion configurada en software sea la misma que la configurada via

manual.
Esto es:

Si es posicion # 6 el DIP que tiene 8 interruptores llevara el Switch # 2 y #3 arriba y

el resto abajo.

Figura 3. 73 Posicion #6 del esclavo, bit menos significativo desde la izquierda

I:IDDI:II:II:II:II:I

1 2 3 4 5 6 7 8

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Si esta en posicion #7 llevara los espacios #1, #2 y #3 del DIP a On porque
11100000 en cddigo binario nos da 7 teniendo el bit menos significante a la

izquierda.
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Se afiade el tipo de electrovdlvula que se usara fisicamente para que no exista

conflicto en la red tanto el médulo de entradas como de salidas.

La figura 3.74 tiene los modulos que se deben agregar y que fisicamente constan en

cada electrovalvula.

Figura 3. 74 Componentes correspondientes a los existentes en las electrovalvulas

ﬂﬂ (5] FESTO CFY DI

Slot Ident. DF ... | Referencia / Denominacion Direccidn E Direccidn 5
7 A Elnagat Fa P

2 16DE CP-E16: 1EDE 1.2

3

4

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Podemos constatar las direcciones que posee cada modulo de valvulas, por lo que
resultard mas facil ubicar las entradas de los sensores y salidas de las electro-valvulas

para hacer el control.
El siguiente paso es guardar, compilar y cargar el proyecto.
Una vez hecho esto se procede a:
1. Se carga la configuracion de hardware en el Maestro.
2. Asegurarse que todas las valvulas y esclavos estén conectados al maestro si

no lo estan existe error en el Led SF (System Fail) y Led BF (Bus Fail) del

PLC maestro.
3. Ya conectados para caracterizar cada una de las entradas y salidas se puede

usar la tabla de variables para asignar las direcciones que correspondan en la

tabla de simbolos.
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3.5. Desarrollo de la configuracion en software y programacion del ET 200s.

Para configuracion el hardware del PLC ET 200S se procede a abrir las propiedades
que tiene el modulo y se ingresa en la opcion Hardware como se muestra en la figura
3.75.

Figura 3. 75 Inicio de la configuracién en hardware mediante el administrador
SIMATIC

£ 57300m-573008-212008 -- C;\Archivos de programa\Siemens\Step7is7projis7300m-s FEX

$7300m-s7300e-et200e
=1 J 212005
= kl ATIC 300esclavo
| B [ crustic20P
=l (z1) Programa S7(1)
{n) Fuentes
“g3 Blogques
= B SIMATIC 300maesto
=-[§] CPURNC20P
=-(z1) Programa S7(2)
(D) Fuentes
“ g Blogues

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al elegir la opcion configuracion en hardware, se despliega la ventana que se
muestra en la figura 3.76, la cual contiene las carpetas de los equipos que pueden ser

agregados y creados.
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Figura 3. 76 Ventana de configuracion y creacién de nuevos equipos

T HW Config, - [#1200s {Configuracion) -- = 7300m-57300e-t 200e] |
Equpo Edicién Insertar Sistemade destino Ver Herramientas Venkana Ayuda - & %
Ows-9 & din g (N0 R w7
- ol xj
Byscar: n1|g|1,‘
Ek Bedfit  [Eatsndar -|
TR |
+ B Estacién PC SIMATIC
+ W PROFIBUS-DP
PROFIBUS-PA
+ %% PROFINET 10
+ _ SIMATIC 300
+ [l SMATIC 400
+ [l SIMATIC PC Based Contral 300/400
-
¢ »
:[-bl et200s
Siot | Dencminacion
[ 1
Estacién HMI SIMATIC E

Pulse F1 para obtener ayuda.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona la carpeta que contiene los equipos SIMATIC ET200S, la CPU IM151-
1 respectivamente como se visualiza en las figuras 3.77 a) y b)

Figura 3. 77 a) Seleccion ET200S, b) Seleccion CPU IM151-1

Buscar: I

Perfil: I E stédndar

- ET 200is

#+-(] ET 200iSP

= (3 ET 200L

= C3 ET 200M

= ET 200pro

=1 ET 200R

#-

= ET 2

= (3 ET 200

= (3 IDENT

= IPC

=+ 1 Médulos de funcién
#+-( NC

7 Objeto CiR

-] Otos aparatos de campo
=+ (] Regulador

- Sensores

-1 SENTRON

= SIMADYNM

= (O SIMATIC 3

Unidad de periferia descentralizada con grado ¢ |
de proteccién IP 20 como esclavo DP —

a)

3
lo
L2
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: of x|

Buscar; I ﬂ:l' ﬁﬂ'
Perfil; | Estandar ;I
+ IM151-1 Standard -~
[+ IM151-1 Standard
£3)] IM151-1 Standard
3] IM151-7 CPU
[+ IM151-7 CPU
[+ IM151-7 CPU
3] IM151-7 CPU
[+l IM151-7 CPU
[+ IM151-7 CPU
= W
[+ IM15 CPU FO
€3] IM151-7 F-CPU
[+ IM151-7 F-CPU
= IM151-7 F-CPU
N IM151-7 F-CPU —
= {1 ET 200U
=+ (1 ET 200%¢
=+ IDENT
=3 IPC
+ (1 Médulos de funcidn ~
BES7 151-74A21-0AB0 ~ ¢
Memotia de trabajo 128KB: 0.0Ems/1000 | —
instr. ; conexion MPl+ DP (stand-alone o I
esclavo DP); emisor v receptor para o
b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se arrastra el modulo al perfil soporte anteriormente creado y aparece la CPU con la

interfaz MPI/DP que son los protocolos que utiliza el médulo ET200S.

En la figura 3.78 aparece el modulo CPU IM151-1 con su respectiva interfaz de

comunicacién MPI/DP

Figura 3. 78 Verificacion de la CPU creada en el slot 2 del perfil soporte con su

respectiva interfaz

7~ [O1IM151-7 CPU

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Para darle la direccion PROFIBUS que ocupara en la red se ingresa en el slot que
posee la interfaz MPI/DP y se cambian las propiedades a DP donde se despliega la
ventana que permite asignar la direccién de red que ocuparé el ET200S.

Figura 3. 79 Asignacion de la direccion PROFIBUS que usara el controlador en la

red
Propiedades - Interface PROFIBUS MPI/DP (B0O/S2.1) a
General Parémetros ]
Direccidn: Ifi - I Si elige una subred se le propondra
la siguientes direcciones que esté libre.
Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s
Subred:
--- no conectado a red --- MNueva... I
PROFIBUS(1) 1.5 Mbit/s
Propiedades... I
Borrar I
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se puede verificar en la figura 3.80el estado de conexion del equipo y de la
direccion creada.

Figura 3. 80 Verificacidn de conexién a la red y direccién asignada al equipo

Propiedades - MPI/DP - (BO/S2.1) =]
General | Direcciones | Modo de operacién | Configuracién | Reloj |

Nombre abreviado: MPI/DP
Nombre: [MPI/DP

Interface

Tipo: PROFIBUS -~

Direccién: 5

Conectado: Si Propiedades..
Comentario:

Ceta Apada

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Para solucionar problemas de funcionamiento del ET200S se adhieren cada uno de
los médulos siguiendo el nimero de serie que poseen y tipo de modulo que son

(entradas, salidas arrancadores, etc.).

En la figura 3.81 a), b) y c¢) se muestran todos los pasos para agregar los

componentes que conforman el ET200S usado en este proyecto

Se despliega la carpeta de Fuentes en este caso PM (Power Module) figura 3.81 a)

Figura 3. 81 a) Adicion Fuente de alimentacion, b) Adicion Madulo entradas

digitales y ¢) Configuracion correspondiente al Mdodulo ET200S de Laboratorio

[Z7 HW Config - [e1200s (Configuracién) -- s 7300m-s 7 300e-e1200e] MEET
Equipo Edicién Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana Ayuda - 5 x
Des-8 8 & sin sl | [ R8 (w2
% 2l =l
— Buscar: ﬁiﬂl
TMTI5T-7 CPU o -
ﬂ erfil: I
MELDP B |Es andar LI
+ 1 FM ~
+ (] Interfase maestia
+ (1 IQ-SENSE
+ (] Médulo especial
+ (] Médulos maestros 10-Link.
- a1 PM
[ PmEDC24 a8y
[ PM-E DC24.48V/AC24
[§ PM-E DC24. 48v/AC24
(§ PM-E DC24 48v/AC24
[ PM-E DC24Vv
b ] r
< > 1§ P DC24V HF
+ IM151-7 CPU FO
+ IM151-7 F-CPU
ﬂ:l i + IM151-7 F-CPU
Médulo ... | Referencia Firmware Direccidén D.. | D... L‘.._l i IM151-7 F-CPU
- + IM151-7 F-CPU
IATET-F P EESF T57-FAAZT BABH V2 7 + (2 ET 2000 -
MFAF EDA < >
EES7 138-4CA01-08A0 E
Madulos de potencia PM-E para madulos
3 electionicos, DC24V, con diagndstico
Pulse F1 para obtener ayuda. MOD

-4 Inicio = PEDRO FONSE (F:) U2 HW Config - [et200s ..

Fisicamente se tiene un médulo de entradas digitales los cuales se encuentran en la

carpeta DI (Digital Inputs) Figura 3.81 b)
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£ HW Config - [et200s (Configuracidn) -- s 7300m-s 7300e-et200e]
ly Equipo Edicién Insertar Sistema de destino Wer Herramientas Ventana Ayuda

DS B | & |

T G =

Pulse F1 para obtener ayuda.

~ - olx|
Buscar: | M
51 F_ﬁg"’J (CREA Perfit.  [Estandar ~]
x2 [§ 201 DC24v HF ~
3 [§ =201 DC24v HF
4 PM-E DC24V [ 201DC2avsT
[§ 2D1DC24v ST
3 [§ 4DINAMUR
| | b [§ 401nMaMUR
[ 4DIuC2a.a8v
[§ 4D1uc2a asv
[§ 4D DC24v HF
[§ 401 DC24v HF
[§ 4D1DC24vST
~ 3
< i ] > [§ 401 DC2A/SRC ST
[§ 401 DC24v/SRC ST
- [§ soiDC24v
!Izl () A [ sDIDC24v/SRCST
Slot Médulo ... | Referencia | Firnware | Direccion. | D | D | £ | = (Do
3 I | v w0 FM
=z TAFTEF 7 £FLT FESF 757 -FAAZT AR VE F — E-(3 Intertase maestra o
X7 AT LT < | >
=2 SES7 131-4BD01-04A0 £
3 dula de entradas digitales DI 4xDC24V.
4_|[d PME DC2av BES7 138-4CA01-04A0 3 estandar \

[ MoD

b)

Seguidos todos los pasos de adicion de mddulos correspondientes se llega a tener la

configuracion correspondiente figura 3.81 c)

Ei# HW Config - e1200sslave

Equipo  Edicién  Insert
DS~ @

ar Sistema de destine Ver Herramientas Ventana Ayuda

= T =R A

L] et200sslave (Configuracidn) -- profsmseet... [= |[21)5<]

IMT5T-7 CPE
MPLDP stave
%2

PM-E DC24V

[§ a01oc2avsT

4D1DC24V ST

[f abioc2avsT

200 DC24V/0.54 ST

K PM-E DC24V
] D0 DC24V/05A ST
400 DC24v/0.56.5T

Buscar

Fg

EF_I

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se procede a crear las relaciones de correspondencia tanto de entradas como de

salidas, de la misma manera que se crearon para los PLC’s S7-300.

Ingresando en las propiedades MPI/DP del controlador slot interno X2, Se selecciona

la pestafia de configuracion y se crean las relaciones de correspondencia de E/S.

63



En este caso las direcciones asignadas para intercambio de datos entre ET200S y
PLC S7-300 son los perifericos E/A 129 para el ET200S y E/A 14 para el S7-
300,cambiando el modo de operacion a ME(Maestro Esclavo) figura 3.82 a) y se

agragan las variables de entrada y salida figura 3.82 b).

Figura 3. 82 a) Cambio modo de operacion ME, b) Creacion variables de entrada y
salida

Propiedades - MPI/DP. - (B0/S2.1) - Configuracién - Linea 1

eptar Aplica Cancelar Ayuda
a)
Propiedades - MPI/DP - (BO/S2.1) - Configuracion - Linea 1
Modo: ~ (Configuracion maestro/esclavo)
Interlocutor DP: maestro local esclavo
| Diteceién DP: F -
| i — Nombre: [MPIOP [
1 Tipo de direccién [Entada <] [—
I Direcciér: o
[— “Slot': ——
I = Imagen de proceso: [Foer <]
== [
Longitud: e Comenlano%
Uridad e =
Coherencia: [Unidad ~|
Aceptar Aplicar Cancelar Agpuda
b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para finalmente tener la tabla de correspondencia con las direcciones anteriormente

mencionadas en la figura 3.83
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Figura 3. 83 Tabla de correspondencias para el esclavo ET200S

Propledades - MPI/DP - (B0/52.1)

Ganwad| Discciones | Mado de cpmacién  Cfghouacin | Ak |

Nueve .| [

ME Configu acsn masstio/esclave

Massio 210F
Eauapo #7-300maste:
Comertamo

Acepta Cancelss Agnsds

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se guardan, compilan y descargan los cambios en configuracion.

Debido a que el esclavo ha sido anteriormente configurado se procede a arrastrar la
estacion configurada dentro de la carpeta PROFIBUS DP/ Estaciones ya

configuradas/ET 200S/CPU, como se muestra en la figura 3.84

Figura 3. 84 Directorio donde se encuentra la CPU ET200S

s = o=

Bl x|

Buscar ntai

Perfit  [Estandar =~

+ = Estacin HMI SIMATIC -~
+ B, Estacién PC SIMATIC

- 22 PROFIBUS-DP
+ (L1 Aparatos de maniobra
+1 [_] Componentes de red
+ (1 DP/AS
+ [ DP/PA-Link
+ (L) ENCODER
# [ Esclavo: DP VO
=1 [ Estaciones ya configuradas

CPU 31x
CPU 41x

+ Equipo PC como esclavo DP
ET200pro / CPU

+1 ] PBStation (CP 56x3)
+ (1 57-300 CP 3425DP
+ (1 SIMATIC HMI-Station

= XBM 147 /CPU ~

< >

Mbdulo base ET2005 con prepiocesamiento Tg
programable como esclava DP

MoD

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Ya que aparece en el BUS del Maestro PROFIBUS s7-300 se da doble click en la
CPU arrastrada y se realiza el acople

Figura 3. 85 Acople de la CPU ET200S a lared

Propiedades - Esclavo DP @
General Acoplamiento I Conligulacnﬁn|
Autématas esclavos cuu%urados

Al maestio PROFIBUS se le pueden acoplar autématas esclavos configurados.
Elija un esclavo y haga clic en “Acoplar'™
Esclavo

PROFIBUS
IM151-7 CPU

Direccion | en equipo
PROFIBUS(1)

Slot

>
Acoplamiento activo
<sin acoplamiento>

Aceptar Cancelar | Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Finalmente en la configuracion de hardware del PLC maestro aparecera la imagen de
todos los elementos de red como se visualiza en la figura 3.86

Figura 3. 86 Elementos de la red PROFIBUS (1)

111 s7-300master (Configuracidn) - profsmseet2002ev2

EX

FROFIBUS{): Siztema maestro DP (1)

I

P T

Ll | =
)
w
0

|~

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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El paso siguiente es crear los Blogues de Organizacion para deteccion de fallos de

sistema y fallo de Bus OB82 y OB86 se lo visualiza en la figura 3.87

Figura 3. 87 Creacion de Blogque OB86 Y OB82

& profsmseet2002ev - F:\tesis\proyectotesismaestroesclavosyvalvulatprofsmse E|@®

- £ profsmseet2)ev &) Datos de sistema {113 @ 0882 3 0886
- B e200sdave M2VAT I
= M1517cPU M
- (z1]) Programa 57[1)
(3] Fuentes
3 Bloques
[ s7-300esclavo
=l 7-300master
= @ crUnL20P
= (&1) Programa 57(3)
(py] Fuentes
{3 Blogues

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En el OBL1 del esclavo se crean las siguiente funciones que son de figura 3.88 a)
lectura y la figura 3.88 b) escritura de variables de entrada /salida y que son

fundamentales para intercambio de datos entre Maestro esclavo.

Figura 3. 88 Funciones lectura y escritura en periféricos PEB/PAB129 esclavo

Comentario:
MOWVE
ZH EHD
EZB1ZS
"peklZi" | IN oUT FMEB15
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Secm. 8 - Titulo:

Comentarioc:

MIWE
=N END

MBld4 | IN EER1Z9
OO —"paklza™

b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera para el esclavo

Figura 3. 89 Funciones a) lectura, b) escritura maestro

e i : Iitu:l.l::
Comentario:
MOWE
N ) EHD
EZR14
"pek 14" —IN CUT —ME14
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Segm. 2 : Titulo:

Comentario:

LATE
et

EN ENO

MB15—IN DAR]14
OUT ~"pakbl4”

b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez hechas todas las configuraciones y creadas las funciones de lectura escritura
en periféricos Maestros -Esclavos, se cargan uno a uno los programas Yy

configuraciones correspondientes a cada controlador.

Para diferenciar cada una de las variables entradas y salidas se procede a crear tablas
de variables para visualizar los cambios de estado en los sensores y actuadores, con
esto, en la tabla de simbolos se ingresan los nombres de las variables y sus
correspondientes direcciones, lo que posteriormente facilitara la programacion de la

Planta.
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Tabla 3. 1 Tabla de variables PLC s7-300

1 pistonadelanteact Al2 booleana
2 Freno neumatico Al4 booleana
3 Elevador sube Al5 booleana
4 ventosa vacio Al6 booleana
5 Ventosa sopla Al7 booleana
6 brazo izquierda A2.0 booleana
7 brazo derecha A2.1 booleana
8 Piston2adelante A3.2 booleana
9 Ventosa2vacio A3.6 booleana
10 Ventosa2sopla A3.7 booleana
11 Brazo2izq A4.0 booleana
12 Brazo2derecha A4l Booleana
13 Piston2magnatras E1.0 booleana
14 Piston2magnadelante El1l booleana
15 Brazo2izqgfinalcarrera E1.2 booleana
16 Brazo2derfinalcarrera E1.3 booleana
17 brazoizqfinalcarrera El4 booleana
18 brazoderfinalcarrera EL15 booleana
19 sensorvaciobrazo E16 booleana
20 Sensorvaciobrazo2 ELl7 booleana
21 Magneticopistladelante E2.1 booleana
22 magneticoelevadorbajo E124.0 booleana
23 magneticoelevadorarriba E124.1 booleana
24 reflectivomodulo E124.2 booleana
25 capacitivomodulo E124.3 booleana
26 inductivomodulo El124.4 booleana
27 magneticoelevadormedio E124.5 booleana
28 pistonelectrodentrofinl E124.6 booleana
29 pistonelectrofinalfuera E124.7 booleana

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.6. Desarrollo de la programacion para el HMI en el software WinCC
Flexible

Uno de los objetivos del proyecto es tener un medio supervisor del proceso, para lo
cual se debe tener en cuenta las siguientes configuraciones para un desempefio

exitoso del HMI en la red industrial.

3.6.1. Configuraciéon en software del HMI para ser manejado en una red
PROFIBUS-DP dentro del Administrador SIMATIC

Para afiadir el Equipo HMI que se va a utilizar en el proyecto se despliega la pestafia
de la ventana principal del proyecto Insertar / Equipo / 5 Estacion HMI de SIMATIC

como se muestra en la figura 3.90.

Figura 3. 90 Adicion de un Equipo HMI a la red

K] SIMATIC Manager - profsmseet2002ev

Archivo Edicion BGE=i=@ Sistema de destino  Ver Herramientas Yentana Avuda

O | 22 - | s1MATIC 400 < sin filtro >
Subred ¥ 2S5IMATIC 300
2 profsmsee e e » 3 Equipo H SIMATIC

4 Equipo PC SIMATIC
5 Estacidn HMI de SIMATIC

+ [ et200

¥ $7-30 8+8tro equipo
+ [@ =7-3C 7 SIMATIC 55
8 PGJPC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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La figura 3.91 muestra la imagen que se despliega una vez seleccionado el Equipo
HMI de SIMATIC vy el tipo de panel de operador que se usara en el proyecto
(OP177B 6” COLOR PN/DP).

Figura 3. 91 Seleccion del panel de Operador OP177B 6” COLOR PN/DP

Propiedades - WinCC flexdble RT ¥|
General Tipo de equipo I
% Seleccionar el equipo por nombre y versidn
+I- Mobile Panels -~
+ Basic Panels
- Panels
L =70
=l 170
= = TP 170A 6"
TP 1774 &"
] ] TP 1774 6" Portrait
| ] | | TP 1708 6" mono
TP 1708 &" color
- ------ - TF 1776 6" mono DP
TP 1778 6" color PN/DP
- EEEEEE = OF 1708 6" mono
m EsmEmin in OP 177E 6" mono DP
P 1778 " color PNfDP ~
versién del equipo
Otros paneles de operador... | |1_1_1 .0 Ll
s ||

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al escoger el panel correcto se acepta y espera a que se inicie el programa de

pasarela WinCC flexible RT como se muestra en la figura 3.92

Figura 3. 92 Inicializacién de SIMATIC WINCC flexible

= [EH et200sslave s7-300esclavo
+ et200sslave (@8 =7-300master gﬁnMPIH]

+ s7-300esclavo B|E pPROFIBUS(T)

+ s7-300master

SIMATIC WinCC flexible

Se inicia SIMATIC WinCC flexible ES

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se puede constatar que se ha agregado el Equipo HMI de SIMATIC en el proyecto

en el Step7 como se muestra en la figura 3.93

Figura 3. 93 Estacion HMI de SIMATIC agregada al proyecto del Administrador
SIMATIC

=5 profsmseet2002ev -- F:\Mesis\proyectotesismaestroesclavosyvalvu... E]@EJ

£&B profsmseet2002ey [Fl et200sslave s7-300esclavo
+ et200sslave ] s7-300master
+ s7-300esclavo PROFIBLIS(1) tacidn HMI de SIMA™[1)
+ 57-300master

+ L Estacion HMI de SIMAT

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto se puede acceder a los diferentes componentes de la estacion, tanto de
configuracién del Hardware es decir para que se pueda configurar sus propiedades y
direcciones en una red PROFIBUS, como desplegar las pestafias donde se encuentran
las herramientas que activan el paquete informatico WinCC FLEXIBLE RT vy se

puedan crear las iméagenes, variables y conexiones de monitoreo.

Figura 3. 94 Exploracion de los componentes que posee el equipo HMI

=5 profsmseet2002ev - F:\esis\proyectotesismaestroesclavosyvalvu... | @@

P profsmseet2002ev Al :Winl:l: flexible RT
+ et200sslave :E:IF1B MPI/DP
+ s7-300esclavo
+ s7-300master
= L [Estapién HMI de SIMA™(1)
+| gum] WINCC flexible RT

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se ingresa en la opcion de configuracion en Hardware, donde se cambiaran las
opciones IF1B MPI/DP, esto para ingresarlo a la red en el proyecto y cambiar su
direccion PROFIBUS.

En la figura 3.95 se muestra la ventana de configuracion de Hardware

Figura 3. 95 Propiedades de Hardware que tiene el HMI

[==) (0) HMI _l
1 -~
> e
4 wmme] WO Slawibie 57

f LS IESB AMPOP
5 E
6
7
8
9
10
11
1=
13
14
15 v
ESEE] @ b
indice | [ Médulo ... | meferencia Fir... | D...
1
2
= - S L it ST
< S TET AT L= FE £
5 HrI IE IE_CP
151

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al abrir el Slot interno donde se definen los modos de comunicacion entre
controladores, aparecen las propiedades de comunicacion del HMI, para este caso se
tiene por defecto el protocolo MPI y la direccion 1, como se muestra en la figura
3.96 a).
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Figura 3. 96 a) Propiedades por defecto, b) Seleccion del protocolo a usarse en el

HMI

Propiedades - IF1B MPI/DP [E3]
General | Asignacién | Reservar LSAP | Diagnéstico |
Nombre abreviado: IF1B MPI/DP
Representante de un médulo PROFIBUS cualquiera, enlaces 57,
maestro DP, esclavo DP. funciones de PG. routing. ... SIMATIC NET
CD 7/2001 SP4
Referencia: CP_PB
Nombre: IF1B MPI/DP
Interface
Tipe: [ — |
Direccién: 1
Consctads:  No Propiedades...
Comentano
Cancelar Aguda

Para la supervision dentro de la planta, se configurara al HMI para que trabaje dentro
de la red PROFIBUS, como se muestra en la figura 3.96 b)

Propiedades - IF1B MPI/DP

General | Asignacién |

Nombre sbreviado:

Referencia

MNombre:
Interface
Tipo:
Direccién:

Conectado:

Comentario

No

Reservar LSAP | Disgnéstico
IF1B MPI/DP
Fepresentante de un médulo PROFIEUS cualquiera, enlaces S7.
maestro DP, esclavo DP. funciones de PG, routing. ... SIMATIC NET
CD 7/2001 SP4
CP_PB
[IF1B MPI/DP

[FROFIBUS ~|
2

F'rqs;edades,,

Cancelar Ayuda

3]

b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona el botdn propiedades donde se selecciona la red PROFIBUS(1) vy la

direccion 1 que de preferencia se le asigna a todos los HMI y que se da por defecto al

seleccionar el tipo de red.
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Figura 3. 97 Seleccidn del tipo de red y direccién a usarse

Propiedades - Interface PROFIBUS IF1B MPI/DP (BO/S4) @

General Pardmetros ]

Direccién: 1 - Si elige una subred se le propondra
|la siguientes direcciones que esté libre.
Direccidn mas alta: 126

Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s

Subred:

--- no conectado a red --- Nuewva...
PROFIBUS[1 k 1.5 Mbit/s
Propiedades...
Borrar

Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se guardan y compilan los cambios hechos y se procede a abrir la ventana de
configuracién del maestro de red para agregar el HMI a su Bus.

A continuacion se busca en la carpeta de PROFIBUS-DP/ Estaciones ya
configuradas/ SIMATIC HMI-Station, donde estaran contenidas todos los drivers de

los médulos para agregarlos como se muestra en la figura 3.98 a) y se selecciona el
OP correcto figura 3.98 b)

Figura 3. 98 a) Ubicacion de los drivers del HMI, b) Seleccion Médulo OP77B

B x|
Buscar: I
Perfil:  [Estandar
[=- 3% PROFIBUSDP

@-(1 Aparatos de maniobra
(1 Componentes de red
=) DP/&S-i
+1- (T DP/Pa-Link
1-(C ENCODER
- Esclavos DP VO
—- (1 Estaciones ya configuradas
= CPU 31x
i g8 CPU 41x
: =84 Equipo PC como esclav:
ET200pto 7/ CPU
H ET200S /7 CPU
- @=-( PC station [CP 56x3)

= (] S7-300 CP 342-5DP

FES| % SIMATIC HMI-Station

‘ wl:%

DB EE

>-BM 147 / CPU
- ET 2008
= ET 200C ~
< Ll | >
SIMATIC HMI-Station como esclave £<!
DP —
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ol >

Buscar: I— ﬂﬂ ﬂi.l'

Berfit  |Estandar ~|
DP/PA-Link ~
ENCODER

Esclavos DP VO
Estaciones ya configuradas

CPU 31=
CPU 41x
Equipo PC como esclavo DP
®a ET200pro / CPU
= ET200S /CPU
1 PC station [CP 56x3)
S7-300 CP 342-5DP
SIMATIC HMI-Station
MP270 KEY'S
MP270B/0P270/TP270 KEYS
B MP370/MP370 Touch KEYS
MP377 KEYS
OP170/TP170B KEYS
OP277/TP277/MP277 /Mobile
OP77B/0P177B/TP177B /MolEvs

A|+++\\t++DD|:

N

BAVE B41-M8A01 -08<0 £
Esclavos PROFIBUS-DP para el —
OP77B/0P177B/TP177B/Mobile

Panel 177

b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se arrastra el mddulo al Bus del maestro y se ingresa a las propiedades del esclavo

dando doble click en el mismo para acoplar el HMI al Bus del maestro como lo

muestra la figura 3.99

Figura 3. 99 Acople del HMI al Bus del Maestro S7-300

Propiedades - Esclavo DP

General Acoplarnientol

Autématas esclavos configurados
El maestro PROFIBUS permite acoplar autématas esclavos configurados con el software.
Elija un esclavo v haga clic en "Acoplar'”:

Esclavo PROFIBUS Direccién | en equipo
E stacidn HMI de ...

Slot

Estacion H... PROFIBEUS(1]

< | >
[:%_ I Acoplar I
Acoplamiento activo
<zin acoplamiento>
Cancelar I Ayuds |

Aceptar I

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Ya hecho el acople, se acepta y se visualiza que el HMI ya tiene su presencia en la
Red.

Aln no se ha terminado el proceso de adicion del HMI, ya que se ha adherido la

imagen a la red pero no se diferencia que tipo de OP que se esta usando.

Para hacerlo se despliega la carpeta donde anteriormente se encontro el driver de la
imagen y se selecciona el moédulo OP77B el cual debe ser agregado en los Slot que
se encuantran en la ventana de configuracion para que al hacerlo se muestre la
figura 3.100

Figura 3. 100 Configuracién completa del OP77B

[ HW Config - [s7-300master (Configuracion) -- profsmseet2002ev]

m Equipo Edicion Insertar Sistema de destino Yer Herramientas WYentana Ayuda - | 8| 3%

D=2 B a = =1

~

ol x|
PROFIBUS(1): Sistema maestro DP (1] Buscar: dat| on |
b A b b Perfit  [Estandar ~]

> [1) HMI OP) (4)1M151-7, 5) CPU 211 [E)FESTO [B)FESTOD
[ ) Er—.‘ Er—. E ET200pro / CPU ~
. = v wl ET200S /CPU
1 e ﬁ ey ﬁ (L PC station [CP 56x3)

(3 S7-300CP 3425 DP
(1 SIMATIC HMI-Station

MP270 KEYS
MP270B/0P270/TP270 KEYS
MP370/MP370 Touch KEYS

ﬁ MP377 KEYS

=] OP170/TP170B KEYS
0OP277/TP277 /MP277 /Mobile

E OP77B/0P177B/TP177B /Mot

Médulo universal

OP77B

TP177B

Mobile Panel 177

TP177B 4

MP177 6 3

]
+
]
+
+
+

< >

<4 ‘I (1] HMI OP77B/1778 + Mobile

Slot Ident. DP ... | Referencia / Denominacién Direccitn E Direccidén S Comen... | —
1 32DX OP1778 5.8 5.8
7 a7 > G {77 T

o Y T T T

Pulse F1 para obtener ayuda. MOD

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al guardar y compilar los cambios sin que existan errores de configuracién, se
procede a cargar todas las configuraciones en el maestro de Red. Donde después de
configurar las conexiones en el WinCC Flexible se verificara errores en los Leds SF

y BF de los componentes de red.
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Figura 3. 101 Carga de todas las configuraciones al PLC maestro

Archivo Edicidn Insertar Sistema de destino WYer Herramientas Ventana Ayuda

|D gna—'| % ‘m|”@ Qa| l:::::;‘%ﬁ'.[l(sinﬁ[tro)-

”ﬂ profsmseet2002ev - F: \tesnectoteswmaestraesclavuswalvu
Hardware CPU 313C-2DP

profsmseet2002ev
-] et200sslave
- s7-300esclavo

|:1 s7-300master
= |& CPU 313C-2DP |=

=l @ Programa S7(:
(@) Fuentes
-{fH Bloques
B g Estacién HMI de SIMe
- e WiINCC flexible RT |
< i | >

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.6.2. Configuracion en software del HMI para ser manejado en una red

PROFIBUS-DP dentro del WinCC Flexible

Para continuar con el proceso de adicion del HMI en el programa WinCC Flexible se

despliegan las subcarpetas de la propiedad WinCC flexible RT alojadas en el equipo

HMI SIMATIC.

Figura 3. 102 Propiedades del Programa WinCC Flexible RT dentro del
Administrador SIMATIC

=2 profsmseetZOOZev - F: \tesns\proyectotestsmaeslroesclavosyvalvu @@@
= : WmCC xubla RT) A | |£rImagenes Fegs Comunicacion

75z Gestion de avisos 2 Recetas
’2-;7 Informes PE(: Texto y lista de gréficos
wZi.vﬁu:iminish'at:itfm de usuarios ru

7__: Configuracién del panel de op

- e Comumcac-ér

-5 Gestion de av

= ﬁ; Recetas

j£3) P@ Informes

+-Poyz Textoylistad —

= 'Zi Administraciér

= ’_ Configuracién |
]

I | >

n

H

+

0

w

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Donde al seleccionar la carpeta comunicaciones se despliegan los items variables,

comunicaciones y ciclos.
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Al dar doble cick en“Conexiones”, se inicia el programa WinCC Flexible que seréa la

plataforma de trabajo para crear las imégenes que posteriormente seran cargadas al
OP77B para la supervision

Figura 3. 103 Inicializacion del Programa WinCC Flexible

=2 profsmseet2002ev - F:\tesis\proyectotesismaestroesclavosyvalvu... g@@
= ol Ll 5y Corones
- 25 Imagenes
=5 Comunicacién
=] Variables
L g®

Conexiones

#-E3r Recetas
= Informes

. = By Textoy lilsta de g)!é ~  Se inicia SIMATIC ‘WinCC Flexible ES
< i >

i SIMATIC WinCC flexible - Abrir equipo HMI

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al iniciarse el WinCC Flexible se muestran las conexiones que se cran por default al

existir 3 controladores las cuales se habilitan dependiendo las necesidades.

Figura 3. 104 Conexiones por default del proyecto

CONEIONES

[ [Nombre " factive - [oriver de comunicacion | [Estacion 4 [interiocutor. |
£ Conexién_1 Desactivado SIMATIC S7 300/400 ‘profsmseet2002eviet200sslave IM151-7 CPU
= Desactivado SIMATIC S7 200/400 \profsmseet2002ev\s7-300esclavo CPU 313C-2 DP
= Conexion_3 Desactivado SIMATIC S7 300400 \profsmseet2002ev|s7-300master CPIJ 313C-2 DP

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Debido a que suelen existir problemas si se crean conexiones directas entre el HMI y
el PLC se crea una conexion que se comunicara con los datos que tiene el maestro,
ésta tiene las direcciones 1 para el HMI y direccién 2 para el Maestro S7-300,
eligiendo en el driver de comunicacion la red PROFIBUS (1) figura 3.105 a), el

driver que contiene la comunicacion con el maestro es el profsmseet2002ev2\s7-

300master figura 3.105 b) y lo mismo para monitorear los datos del esclavo
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profsmseet2002ev2\s7-300esclavo, debido a que se deben monitorear la activacion

del piston electronico figura 3.105 c)

Figura 3. 105 a) Seleccion de la red PROFIBUS (1), b) Seleccidén maestro, c)

Seleccion esclavo

r—"rl

A
SONEXIONE
B T —

% Conexion_1 Desactivado | SIMATIC 57 3007400 \profsmseet2002ev)et200sslave IM151-7 CPU
B Conexion_2 Desactivado | SIMATIC 57 3007400 \profsmsest2002ev|s7-300esclavo CPU313C-20P
E Conexion_3 Desactivado | SIMATIC 57 3007400 \profsmseet2002ev\s7-300master CPU 313C-2 DP
£ Conexion_4 Activado j SIMATIC 57 3007400 j v

W4 <Hinguna estacidn

PROIBUS(I) " Estacién remota. @)

a)
Jonie i —cieonmo Jsoon—Jwehane s —|
= Conexion_1 Activado SIMATIC 57 300/400 \profsmseet2002.., IM151-7 CPU MPT/DP_slave
= Conexidn 2 Activada SIMATIC 57 300/400 \profsmseet2002,,, CPU313C-20F  DP i
= Conesidn_4 Actvads  v|SMATICSTI0M0 | 27-S0master v|cPUBIC-20P vop M|
= Conesién_S Atvado  SMATICSTIOMD | - () <Ninguna estacin
B 5 PROFIBLS(1)
ﬁ \nrofsmseet2002ey 2 et 200sslave
ﬁ \profemseet2002ey2\s7-300esdav0
ﬁ \profemseet?2002ev2\s7-300master
b)
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onbre——Jhcvo__ e decommkcacnstacin et [todo |

é Conexidn_1 Activada SIMATIC 57 300,400 \profemseet2002,., IM151-7 CPU MPI/DP_slave

= Conexion_2 Activado SIMATIC 57 300,400 \profsmseet2002,., CPU313C-20P  DF

= Conexidn_4 Artivada SIMATIC 57 300,400 \profsmseet2002,.. CPU313C-20P  DP

£ Conexin 5 Activads  <|SIMATICS7300/400 | 2%7-300esdava ~|CPU 313208 v|oP 9
() <Ninquna estacién»
£ %2 PROFIEUS(1)

b ﬁ \profsmseet2002ev2\et200sslave

----- ﬁ Yprofsmseet2002ev2)s7-300esdavo

b ﬁ \profsmeeet2002ev2\s7-300master

c)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se han hecho todos los acoples de las sefiales, ahora para poder monitorearlas se
deben crear las variables y que sean las mismas del proyecto total, por lo que se

despliega en la pestafia variables del WinCC para proceder a crearlas.

Para crearlas se ingresa en el primer cuadro y se da doble click donde por defecto
aparece Variable_1 con sus respectivas propiedades por ejemplo que es un entero sin
simbolo direccion DB 1 DBWO.

Ya que se debe trabajar con las variables que se ha identificado anteriormente, con
la tabla de simbolos en el PLC maestro S7-300 se relaciona haciendo click en el
cuadro “SIMBOLO”, el cual mostrara el proyecto realizado y que tendra los

simbolos ya asi:

Figura 3. 106 Creacion de las variables del proyecto

A\ N r)c A G '
\/,'—"‘r) r,“_\ r.)) . !

| Ll |Nombre i ANTipa de datos jSimbola [ [pireccian |
= |variable_t | | <Indefinido> ~|oB1DEWO |1
! © L Proyecto [Sizail] jNombre: ||informacisn il
= @ profsmseet2002ev botonrojoparoem... M 14.1, BOOL,
= s7-300master ‘botnnvgrdeyswit... M 14.0, BOOL,
= CPU 313C-2DP ‘braZDZderfinalca. o E 1.3, BOOL,
=-{=7] Programa S7(3) ‘bra202izq A 4.0, BOOL,
[ =1} 5ymbols brazozizgfinalcar... £ 1.2, BOOL,
=8 DB ‘brazoderecha A 2.1,BOOCL,
= s7-300esclavo ‘brazoderfinaltarr... E 1.5 BOOL,
= et200sslave ‘braznizqfinalcarrera E 1.4, BOOL,
‘brazoizqulerda A 2.0, BOOL,
‘btrazozderc A 4.1, BOOL,
>5> Muevo [

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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La variable botonrojoparodeemergencia se ha creado de la siguiente manera:

Figura 3. 107 Variable botonrojoparodeemergencia creada

VAN B
|

5 [rombre 5 A Conerion i [ Tipo de datos i |simbolo) [pireceion
B  botonrojoparo... Conexién_4 JBDOl Jbotonrojnparoemaroanc\a 'IM 14.1 -
< N | >

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se realiza el mismo procedimiento para crear todas las variable usadas en el proyecto

tanto del PLC Maestro como del Esclavo que seran las que se monitoreen.

La figura3.108 muestra las variables creadas en el WinCC

Figura 3. 108 Variables creadas

: _I:d:nrvcljnpan.. . :(Dnexjn'n_‘l j Bool = botonrojoparoemergencia | - | Mi14.1 ~
botonwverdeys... Conexién_4 Bool botonverdeyswitchon M 14.0
brazo2derfinal... Conexion_4 Bool brazo2derfinalcarrera 113
brazoZizq Conexion_4 Bool brazoZizq Q4.0
brazoZizgfinalc... Conexion_4 Bool brazoZizgfinalcarrera 11.2
brazoderecha  Conexién_4 Bool brazoderecha Qz1
brazoderfinalc... Conexion_4 Bool brazoderfinalcarrera 115
brazoizgfinalca... Conexidn_4 Bool brazoizgfinalcarrera I11.4
brazoizquierda  Conexién_4 Bool brazoizquierda Q2.0 ~
< >

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Acabado este proceso se realizan las imagenes que manejaran cada uno de los datos

que las estaciones le comuniquen.
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A continuacion se muestran las imagenes creadas:

La figura 3.109 muestra la imagen de inicio

Figura 3. 109 Imagen de Inicio

{5} SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIMATIC PANEL

" Mejora de las aplicaciones y utilidades
de los Modulos Profibus-DP pertenecientes
a la carrera de ingenieria electronica.”

Salir

2]
5]
=

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Donde al pulsar el boton de “Iniciar”, se despliega la imagen de Planta General de lo
contrario si se pulsa el boton “Salir” se para el Runtime, es decir la pantalla deja de
supervisar, se para el proceso con todos los autdbmatas pues se produce un Stop y

regresa a la ventana de configuracion.

La ventana Planta General mostrada en la figura 3.110 tiene enlaces directos al

monitoreo de los brazos neumaticos o al médulo elevador-clasificador
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Figura 3. 110 Planta general

I§f}! SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Dando click en los diferentes botones se muestran las sub-imagenes que se visualizan
en la figura 3.111 a) muestra la supervision del brazo 1 y supervision el brazo 2 y b)

el modulo elevador clasificador con sus respectivos cambios de estados.

Figura 3. 111a) supervision del brazo 1y el brazo 2 y b) el médulo elevador
clasificador con sus respectivos cambios de estados

[§fl! SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS




[§fl' SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Tras seleccionar el boton “Detalle de conteo” se despliega la imagen donde las
variables de conteo enviadas desde el PLC muestran sus valores, ademas se tiene
una ventana de alarmas la cual mostrard alarmas dependiendo de la aparicién de

eventos analogicos creados en el WinCC.

Figura 3. 112 Detalle Conteo de fichas

Il SIMATIC WinCC flexible Runtime

SIEMENS

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.6.3. Configuracion en Hardware del HMI para ser manejado en una red
PROFIBUS-DP

Para completar la configuracion y ya creadas las imagenes en el WinCC Flexible se
procede a encender el OP77B, al ingresar se obtienen la imagen de Transferencia,
Configuracion, etc.

Figura 3. 113 Imagen inicial para transferencia, inicio y atajo al panel de control

Loader ¥07.01.00.00_03.48

Transfer

Start

Control
Panel

Taskbar

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al ingresar a la opcién Configuracion se despliega la figura 3.114, donde se puede

ver cada una de las propiedades que tiene el Panel

Figura 3. 114 Opciones de configuracion Panel de Operador

File Wiew
@ B

ommunic...  Date/Time  InputPanel

a0 2 4

Keyhoard MoLse Metwork

NS 9 @

Password Printer Regional S7-Transfar
Settings Settings

8 &5 i, %

L8 =
ScreenSawer  System Transfer WiRCC
Internet

Settings -

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se visualiza en la ventana de opciones que existe el icono S7- Transfer Settings,
donde al seleccionarlo se despliega la ventana de la figura 3.115, que es la que
permite cambiar el modo de operacion de MPI1 a PROFIBUS que es el protocolo que

permite la comunicacién en la red

Figura 3. 115 Ventana configuracion protocolo de intercambio de datos

S7-Transfer S5ettings m

FR.OFIELS

| Properties... |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Y se pueden observar las propiedades de cada uno de ellos en la figura3.116 a) MPI,
b) PROFIBUS, su direccion, su time-out que es tiempo de actualizacion, la tasa de

transmision y la direccion maxima de las estaciones que caben en la red

Figura 3. 116 Caracteristicas de los Protocolos que se pueden Utilizar

MPI ok | x|

Station Parameters
[V Panel is the only master on the bus

Address: 1

Time-out: 1s -

Metwork Parameters
Transmission Rate: 187,5 kbitsls | w I

Highest Station 126 =
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PROFIBUS 0K |

Station Parameters

[V Panel is the only master on the bus

Address: 45

Time-out; 1s -
Metwork Parameters

Transmission Rate: 12 Mbitsis - |
Highest Station Address: |126 hd
Profile |oP hd
Bus Parameters... I

b)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez elegido el protocolo PROFIBUS, se procede a buscar la direccién del Panel
ya que sin esto no se podra cargar el programa se ingresa en el icono Network donde
aparece la ventana y al ingresar en la opcidon “Properties” se obtiene la figura 3.117

se puede visualizar la direccién IP del equipo

Figura 3. 117 Opcion configuracion de Red

Network Configuration m

Adapters I Identification |

Lists the network drivers installed on your device,

AsyncMacl: AsyncMacl NDISWAN Adapter
SMSC100FD1: Onboard LAN Ethernet Driver

MAC-Address: 08-00-06-2b-ad-c3 Properties

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Hecho esto se configura el Dip-Switch que tiene el OP en su parte anterior, figura
3.118 en la cual se visualiza que para configuraciones DP/MPI/PPI todos los Switchs
del Dip estan para arriba y para configuraciones RS 422/485 desde la derecha el

primero arriba el segundo y tercero abajo y el cuarto arriba.

Figura 3. 118 Parte anterior del Panel de Operador

|

o

4

DP/MPI/PPI RS 422/483

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se conecta el cable P2P (Point to Point) al conector PROFIBUS y ya cargado el
programa que manejara la pantalla y en modo Run, es decir que se visualice la
pantalla de Presentacion, se puede notar que no existen problemas de conexién

verificando la no activacion de los leds SF y BF en ninguno de los PLC’s.

Figura 3. 119 Puertos de conexion del Panel de Operador

P
i . (I (I
B s

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.7. Desarrollo del Folleto de Practicas para la materia de redes industriales

usando los elementos que usan PROFIBUS-DP que existen en el laboratorio

Para una mejor comprension acerca de la comunicacion PROFIBUS-DP se ha
elaborado el siguiente manual de practicas. EI mismo que plantea en cada uno de sus
temas la realizacion de varios ejercicios simples hasta llegar con el que se llegue a

conformar la planta de clasificacion de Fichas.

3.7.1. Caracterizacioén de la Planta Clasificadora de Piezas

3.7.1.1.0bjetivos

a) Objetivo General

Conocer cada uno de los componentes que conforman la planta y cémo estan

interconectadas cada una de sus partes.
b) Obijetivos especificos

e Realizar un levantamiento de informacién acerca de los elementos que
conforman la planta.

e Crear una tabla de correspondencias de las sefiales de sensores del médulo
elevador-clasificador.

e Crear una tabla de los sensores que se conectan en el ET200S.

e Crear una tabla de simbolos con respecto a las salidas PLC/Electrovalvulas.

o Crear la tabla de variables del concentrador de sefiales que se conecta con la

electrovéalvula.
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3.7.1.2.Introduccién

La planta de clasificacion que existe en el laboratorio del MPS, ha sido creada para
facilitar el aprendizaje y comprension de los que son las redes PROFIBUS, en ella se

utilizan tanto controladores programables y electrovalvulas como actuadores.

Los controladores mediante sus algoritmos programados anteriormente, permiten que

se lleve a cabo la discriminacion de piezas de diferente material y color.

Los actuadores dependiendo de las sefiales que envian los PLC’S (Controladores
Légicos Programables) realizan o no acciones, que permiten lograr el objetivo de
activar brazos neumaticos, cilindros de doble y simple efecto para asi llevar las

fichas desde el embudo principal hasta las bandejas de deposito de fichas.

PLC S7-300

Es un controlador programable que mediante a algoritmos programados y guardados

en su memoria permite la elaboracion de procesos.

Figura 3. 120 PLC S7-300

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Ademas tiene la capacidad de estar inmerso en redes industriales, dependiendo del
tipo de modulos de comunicacion que se le adhieran, es un PLC de gama media, esto
es gque puede ser maestro de red y que tiene caracteristicas superiores con respecto a

los PLC’s de gama baja como los s7-200.

ET200S

Es un controlador que puede ser configurado como esclavo dentro de redes
PROFIBUS, es compacto, es decir se le pueden agregar modulos para obtencion de
sefiales tanto analdgicos como digitales, los mismos que puede ser de entrada o
salida.

Figura 3. 121 ET200

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cilindro bodega-abastecedor

Es un elemento que posee un piston neumatico que expulsa las fichas almacenadas
en su cuerpo para que en el sistema de clasificacion se pueda continuar con la

distribucion de fichas por toda la planta.
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Figura 3. 122 Cilindro de abastecimiento- bodega

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Consta de sensores Opticos, para detectar la presencia de fichas en su cuerpo y

sensores magnéticos que informan de la posicion del cilindro distribuidor de piezas.

En la figura 3.123 se observan los sensores magnéticos mencionados

Figura 3. 123 Sensor magnético

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Brazo neumatico

El brazo neumético es el encargado de transportar las fichas entre las diferentes
estaciones, posee una ventosa que dependiendo de la funcion de la electrovalvula a la
que esta conectada, crea vacio y sujeta a las fichas o sopla para dejarlas en el lugar de

destino.

Figura 3. 124 Brazo neumatico

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Electrovalvula esclavo DP

Es un tipo de electrovalvula que se comunica con el maestro por medio del cable
PROFIBUS, ademas tiene la opcion de conectarle un concentrador de sefiales que
toma sefiales de sensores, para posteriormente transmitirlos por medio de este

Protocolo al maestro.
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Figura 3. 125 Electrovalvula esclavo DP

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Unidad de mantenimiento

Es la encargada de regular la presién al ingreso de aire y asi tener una presion

constante, para que los elementos neumaticos funcionen de manera 6ptima.

Figura 3. 126 Unidad de mantenimiento

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Pistén de doble efecto

Posee dos entradas, para que el aire comprimido dependiendo por donde ingrese haga

salir o regresar el émbolo que se desplaza.
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Figura 3. 127 Piston doble efecto

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Unidad de distribucion

Posee varios conectores los cuales al ingresar manguera en ellos permiten la salida de

aire comprimido.

Figura 3. 128 Unidad de distribucién

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

97



Sensor Inductivo

Se encarga de medir la presencia de piezas metalicas en el sistema.

Figura 3. 129 Sensor Inductivo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Sensor Capacitivo

Se encarga de medir presencia de cualquier objeto que se encuentre delante de él, no

importa el material.

Figura 3. 130 Sensor Capacitivo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Sensor Retro-reflexivo

Se encarga de medir el grado de opacidad que posee cada ficha, es decir si refleja la

luz o no.

Figura 3. 131 Sensor Retro-reflectivo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Sensor final de carrera

Mediante el contacto con un objeto, permite detectar presencia del mismo al activar

un Switch mecanico y permitiendo el paso de sefial.

Figura 3. 132 Final de Carrera

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Vacuometro

Es un sensor que al existir vacio en la ventosa entrega una sefial 16gica de 0V a 24V.

Figura 3. 133 Vacuometro

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Puente H

Circuito integrado que permite la inversion de giro de un motor DC.

Figura 3. 134 Puente H

_{%n _{?}Tz
o e %

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Termina I/O

Modulo que se conecta a los PLC’S para tener facilidad de conexidon con los

periféricos.

Figura 3. 135 Mddulo Digital 1/0

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cable PROFIBUS

Es el medio de transmisién de datos entre maestros y esclavos.

Figura 3. 136 Cable PROFIBUS-DP

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Fuente de alimentacion 24VvDC

Dispositivo que suple de voltaje continuo a los elementos de un proceso.

Figura 3. 137 Fuente 24VVDC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Panel Tactil OP 177B COLOR 6”

Es utilizado como ente supervisor del proceso ya que se puede verificar el

funcionamiento de sensores, actuadores, variables de conteo temporizacion, etc.
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Figura 3. 138 Panel Tactil OP 177b 6” color

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al final de la caracterizacion se debera obtener las tablas de Simbolos con las
variables para cada PLC; En la tabla 3.2 se visualiza la tabla de variables
correspondientes a las entradas y salidas del PLC S7-300 MAESTRO.
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Tabla 3. 2 Tabla de variables PLC s7-300

1 Pistonadelanteact Al2 booleana
2 Freno neumatico Al4 booleana
3 Elevador sube Al5 booleana
4 ventosa vacio Al6 booleana
5 Ventosa sopla Al7 booleana
6 brazo izquierda A2.0 booleana
7 brazo derecha A2.1 booleana
8 Piston2adelante A3.2 booleana
9 Ventosa2vacio A3.6 booleana
10 Ventosa2sopla A3.7 booleana
11 Brazo2izq A4.0 booleana
12 Brazo2derecha A4l Booleana
13 Piston2magnatras E1.0 booleana
14 Piston2magnadelante El1l booleana
15 Brazo2izqgfinalcarrera E1.2 booleana
16 Brazo2derfinalcarrera E1.3 booleana
17 Brazoizqgfinalcarrera El4 booleana
18 Brazoderfinalcarrera EL15 booleana
19 Sensorvaciobrazo E16 booleana
20 Sensorvaciobrazo2 ELl7 booleana
21 Magneticopistladelante E2.1 booleana
22 magneticoelevadorbajo E124.0 booleana
23 magneticoelevadorarriba E124.1 booleana
24 Reflectivomodulo E124.2 booleana
25 Capacitivomodulo E124.3 booleana
26 Inductivomodulo El124.4 booleana
27 magneticoelevadormedio E124.5 booleana
28 pistonelectrodentrofinl E124.6 booleana
29 pistonelectrofinalfuera E124.7 booleana

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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En la tabla 3.3 se distinguen las variables conectadas al PLC ET200S

Tabla 3. 3 Tabla de Variables ET200s

1 Botoneverdeyswitchon M14.0 Booleana
2 botonrojoparoemergencia | M14.1 booleana
3 Sensoropticocilindrol M14.2 Booleana
4 Magneticopistonatras M14.3 booleana
5 Sensoropticocilinro2 M14.4 booleana

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.7.1.3.Conclusiones

Del desarrollo de la préctica se puede afirmar:

e Se logré conocer cada elemento que interviene en la planta, su funcionalidad,

sus conexiones y su asignacion en la tabla de variables.
e Las tablas de variables creadas facilitaran la ubicacion de direcciones de los
elementos en la planta al momento de programar los PLC’s.
3.7.2. Activacion y monitoreo Entradas/ Salidas PLC S7-300 via PC con
PROFIBUS.
3.7.2.1.  Objetivos

a) Objetivo General

Monitorear las entradas y salidas del PLC S7-300 utilizando un PC, para

verificar las activaciones de las mismas.
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b) Objetivos Especificos

e Configurar al PLC S7-300 para que trabaje en una red
PROFIBUS.

e Conectarse al PLC S7-300 con el PC mediante el cable MPI/DP.

e Realizar la supervision de las entradas y salidas del PLC mediante

una tabla de variable.

3.7.2.2. Introduccion

En la presente practica se interconectara con el cable MPI/DP la PC y el PLC S7-
300, donde al crear una tabla de variables se puede verificar el cambio de estados de
los Bits de salidas y entradas respectivamente.

PLC S7-300

Es un controlador programable que mediante a algoritmos programados y guardados
en su memoria permite la elaboracion de procesos.

Figura 3. 139 PLC S7-300

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Ademaés tiene la capacidad de estar inmerso en redes industriales, dependiendo del
tipo de modulos de comunicacion que se le adhieran, es un PLC de gama media, esto
es que puede ser maestro de red y que tiene caracteristicas superiores con respecto a
los PLC’s de gama baja como los s7-200.

ADMINISTRADOR SIMATIC

Es una interfaz de programacion y configuracion de equipos SIEMENS, en la cual se
crean los algoritmos que debe seguir un PLC, actuador para cumplir un proceso.

Cable PROFIBUS

Es el medio por donde se transmiten y reciben datos entre maestros y esclavos de
red.

Figura 3. 140 Cable PROFIBUS

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cable de conexion MPI/ DP

Es la interfaz de comunicacion entre PC y PLC mediante el cual se cargan los datos
de sistema, programas y configuraciones de equipos SIEMENS.
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Figura 3. 141 Cable MPI/DP

(Realizado por: Pedro Fonseca)

3.7.2.3.Desarrollo

Se procede a configurar los equipos de la siguiente manera:
Configuracién PLC S7-300

Se inicia ejecutando el programa de configuracion y programacion Administrador
SIMATIC.

En la figura 3.142 se muestra el icono de ejecucion del Programa Administrador
SIMATIC.

Figura 3. 142 Icono de ejecucion para el Administrador SIMATIC

Administrador
SIMATIC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se procede a verificar que el programa se inicia, con lo cual aparece la ventana de
asistente para crear un nuevo proyecto en el SIMATIC manager.

En la figura 3.143 se puede observar la ventana del asistente de SIMATIC
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Figura 3. 143 Ventana del asistente de Step7

Asistente de STEP 7: "Nuevo proyecto’
& Introduccion 282

Asistente de STEP 7: "Nuevo proyecto®

€l Asisterte de STEP 7 permite crear un proyecto en poco
tiempo. Asi se puede empezar a programar enseguide.

Haga clic en

‘Sigulente’ pare crear su proyecto

‘Finalizar', si de:
visualizada

crear el proyecto con la estructura

¥ Nisualizar el Asisterte al arrancar el Administrador SIMATIC Erelminer=>
Finalizar Cancelar ] Ayuda ]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se debe cerrar la ventana del asistente para crear un nuevo proyecto, en el cual se
especificara el tipo de CPU que posee cada uno de los controladores y el tipo de

jerarquia que ellos tienen en la red.

Se puede observar en la Figura 3.144 la ventana para creacion de un Proyecto nuevo

Figura 3. 144 Ventana de creacidn de un nuevo proyecto

Provectos de usuario | Libferias | MLdliproyeclns]

MNombre | Buta L)
Qasiplc C:%archivos de programahSiemensiSte
gprnﬁbnm et200s C:%Archivos de programatSiemensiSte

profibus etZ200=2 chprofibus
EBPROFIBUS_FPLC C\Archivos de programatSiemensiSie

& profibuzmaestroesclavo2y  F:A\profib_1
@ profibusmasteret200sslay F“profibus
=

v a a T Foh A mlals smin i mamims s sl Sl I o S
< >
-
Mombre: Tipo:
[7200m-:7300e-2t200] [Froyecta -]
—
Ubicacidn [ruta) -
JC:'\Archlvos de programatSiemensiStep s T pro) E xaminar... |
Concor | __avuta_|

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Aparece la ventana inicial para empezar a crear los controladores y el tipo de redes

que se desea existan en el proceso los cuales se observan en la Figura 3.145
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Figura 3. 145 Ventana Inicial del proyecto

IJ SIMATIC Manager - s7300m-s7300e-et200a

Archivo Edicién Incertar Sistema de destino Ver Herramientas WYentana Ayuda

| Do |8 & | & B2 @ | a H':' D | %o | EE FH | || < sim filro > T | eS| BHE
= s7300m-s7300e-e12008 -- C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7projis7300m-s B@E] |
Y $7300m +7300e-et200¢ |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

La creacion de un nuevo controlador se hace de la siguiente manera:

Escoger la opcion Insertar/ Equipo/ SIMATIC300 debido a que los PLC’s utilizados
en el proyecto son Siemens S7-300, la realizacién de esta accion se puede verificar

en la figura 3.146

Figura 3. 146 Creacion de un nuevo equipo o controlador

W SIMATIC Manager - s7300m-s7300e-et200e

Archivo Edicidn BOEEL+ M Sistema de destino Ver Herramientas WYentana Ayuda
D s | 82 1 SIMATIC 400 [<on
Subred >
32 s7300m-s Programa » 3 Equipo H SIMATIC
” 4 Equipo PC SIMATIC
S Estacidn HMI de SIMATIC
6 Otro equipo

7 SIMATIC S5
8 PGJPC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se observa la figura 3.147,con lo cual se verifica la creacién del equipo SIMATIC

300
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Figura 3. 147 Equipo nuevo en la ventana del proyecto

& kkk -- C:\Archivos de programa\Siemens\Step 7\s7projikkk

Hardware

SIMATIC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

El detalle principal para monitorear variables en una red PROFIBUS dentro del
Administrador SIMATIC, es que el cable MPI/DP y el programa poseen enlaces

distintos para conectarse a las configuraciones de los equipos SIMATIC.

La figura 3.148 presenta el paso que se debe seguir para cambiar el protocolo de

comunicacion a PROFIBUS

Figura 3. 148 Accion ajustar interfaz PG/PC

\rchivo Edicidn Insertar Sistema de destino  Ver 'u'entana Ayuda

0= | 8% o 25 Preferendias... Cirl+Alt+E
Proteccidn de acceso »

:\Archivos de programa\SiemensGiEyE e L] ’

?MPIH]

Librerias de textos 3
Idioma para visualizadores, ..
Gestionar textos en varios idiomas .3

Datos de referenda 3

Configurar red

Simular médulos
Configurar diagndstico de proceso

Datos CAx »
Ajustar interface PGfPC...

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al hacerlo se despliega la ventana de configuracion de comunicaciones, donde se
encuentran todos los tipos de Protocolos que se puede utilizar, tanto para cargar

configuraciones como realizar monitoreo en variables de entrada o salida.
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En la figura 1.149 se puede visualizar el protocolo por defecto que esta siendo

utilizado para programar los PLC’S antes de crear la red PROFIBUS

Figura 3. 149 Protocolo de comunicacion MPI

Ajustar interface PG/PC @
Wiade acceso |LLDP

Purto de acceso de la aplicacisn:
[STONLINE  (STEP7)  ~ PC AdepterMP) |
{Estandar para STEF 7)

Parametrizacion utilizada
[PC AdapterMP)) | Propiedades. .

BZIS0 Ind Ethemet -» Intel (R} WiFi L A
B2 150 Ind. Ethemet -> Marvell Yukon =2

Aeptriuto)
'C Adapter(MFI) ‘ | Bomar |
< il | 13
{Parametrizacidn del PC Adapter para una
red
Interfaces:
b

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona el protocolo PROFIBUS, como se lo realiza en la figura 3.150 y se
pueden verificar algunas propiedades como la velocidad de transferencia, el time-out
que es el tiempo de actualizacion de visualizacién de datos entre PC en la figura
3.151

Figura 3. 150 Seleccion Protocolo PROFIBUS

Ajustar interface PG/PC @
Via de acceso | LLDP

Punto de acceso de la aplicacion
| STONLINE  (STEP7) = PC Adapter(PROFIBUS) b |

(Estandar para STEP 7)

Parametrizacicn utiizada:

[FC Ao |
PC Adapter(PPI) |

PC Adapter(PROFIBUS)

1) N
HCI0)

e 0 .
PLCSIM[LocaI} _l' | Bomar |
e I ] ]
(Parametrizacién del PC Adapter para una
red PROFIBUS)
Interfaces:
o

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Figura 3. 151 Propiedades Protocolo PROFIBUS

Propiedades - PC Adapter (PROFIBUS) K

PROFIBUS | Conesdién local |
r Propiedades del equipo
I™ PG/PC es el (nico maestro del bus

Direccidn o _Ij
Timeout: 0s hd

r Propiedades de la red

Velocidad de transferencia: 1,5 Mbit/s vl

Direccidn de estacidn mas alta: 126 hd
Perfil:
Estandar
Universal {DP/FMS)
Personalizado
Pardmetros de bus... |

r Configuracién de la red

I™ Considerar la siguiente configuracion de red

Maestros: |1 3: Esclavos: |0 33
Estandar Cancelar | Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Tras aceptar la seleccion de protocolo, aparece la ventana de advertencia de cambio
en comunicacion S7 ONLINE al cual también se lo debe aceptar, como se muestra en
la figura 3.152

Figura 3. 152 Cambio del S7 ONLINE

Advertencia E'

Han cambiado la(s) siguiente(s) via(s) de acceso;

‘? \
\_t/
STOMLIME

[ Aceptar H Cancelar ][ Ayuda ]

(STEP 7) => PC Adapter(PROFIBUS)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto se procede a crear la configuracion del equipo, la que debe ser igual al

equipo fisico es decir se debe tomar en cuenta version y nimero de serie del PLC.
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En la figura 3.153 se selecciona la configuracion en hardware del equipo
anteriormente creado

Figura 3. 153 Seleccion para creacion o cambio de hardware en el equipo

=% kkk -- C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7pro

SIMATIC 30001

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al aparecer la pantalla de configuracién en hardware se procede a crear un insertar

los componentes como son CPU, para esto se debe insertar anteriormente un perfil
Soporte asi:

Figura 3. 154 Accion para crear el nuevo perfil soporte

R HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuracion}) - kkk]
Eﬂ]&quipo Edicion Insertar Sistemade destino Ver Herramientas Ventana Ayuda

D@28 & &b da 2 %8N

Pegar Ctrl+V

Insertar objeto
Preferendias... Ctrl+Alt+E

Ira »
Propiedades del equipo...
< 1 |

ﬂ:l SIMATIC 300(1)

Slot | Denominacion
|

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona SIMATIC 300/ BASTIDOR 300/ Perfil soporte como se muestra en la
figura 3.155
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Figura 3. 155 Seleccion perfil soporte

B PROFIEUSDP
L PROFINET IO
SIMATIC 300

SIMATIC PC Based C | L BASTIDOR 200

[acr = Perfil soporte

[(APasadere

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez elegido el perfil soporte en el slot o ranura # 2 se realiza la accion ingresar

objeto asi:

Figura 3. 156 Accion insertar objeto

E“] Equipo Edicion Insertar Sistema de destino Ver Herramientas '

DS e 8| & s

Insertar objeto

|t
|§

=
=

Ira 3

|m|m|ﬂ|m|m|h|w|m|_‘ g
=]

Asignar Asset-ID...

=

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se selecciona la CPU 313C 2-DP/ 6ES7 313-6CE02 -0AB0/ V2.6 como se observa
en la figura 3.157.

Figura 3. 157 Creacion CPU 313C 2-DP/ 6ES7 313-6CE02 -0AB0/ V2

|
[acru i «_~|
CAcPU 313C-2 DP '
Cacru siacz e | B eES7 313-6CE00-0880
[CIcPU 314 BES7 J13BCEDT-04E0
DCPU 214 [FM DEEP1ﬂ1'\ e saRariats]
(CAcPU 314C-2DP vao
CACPU 314C-2 PP V2
Cacruats
lea e sar o
o ... | Referencia

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez creado aparece la ventana de seleccion de direccion en red PROFIBUS,
como se ve en la figura 3.158

Figura 3. 158 Ventana creacion y asignacion de direccion PROFIBUS

Propiedades - Interface PROFIBUS DP (B0/S2.1)

General  Parémetros l
Direccitn: B hd Si elige una subred se le propondrd
|z siguientes direcciones que esté libre.
Subred:
— no conectado a red — Musva...
Cancelar | Hyuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al seleccionar el boton “Nueva” se despliega la ventana de Propiedades de la red

recientemente creada.

Figura 3. 159 Propiedades nueva Red PROFIBUS

Propiedades - Nueva subred PROFIBUS [
General lAjustss de la red I

Nombre PROFIBUS(1)
ID de la subred 57: 0030 - |0004

Ruta del proyecto: |kkk

Ubicacion - : 5
del proyecto |C: \Archivos de programa.Siemens’\Step 7 Toroj kkk

Putor: |

Fecha de creacion:  01/12/2012 12:47.08
Uktima modfficacién:  01/12/2012 12:47:08

Comentario:
Cancslar HAyuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona Aceptar y se verifica la creacién de la subred PROFIBUS (1), su
nombre, la direccion del equipo dentro de la red, nimero maximo de elementos en la

red y velocidad de transferencia de datos, como se lo visualiza en la figura 3.160.

Figura 3. 160 Propiedades red Creada y Direccion del controlador en la red

Propiedades - Interface PROFIBUS DP (B0/S2.1) E3

General  Parémetros I

Direccidn: 2 - 5i elige una subred se le propondrd
|z siguiertes direcciones que esté libre.

Direccion mas alta: 126

Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s

Subred:

— no conectado 3 red —
PROFIBUS(1)

Nueva...
Propiedades...
Borar

Aceptar Cancslar HAyuda
[==] EapE

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Aceptada la creacion de la nueva red PROFIBUS (1), aparece el PLC S7-300 con su
bus de campo, lo que indica que es ahora el maestro de red.

Se guarda y compilan los cambios realizados como se muestra en la figura 3.161 y se

carga la configuracion al PLC, figura 3.162.

Figura 3. 161 Accidén guardar y compilar

B4 HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuracién) - kik]

E“] Equipo Edicidn Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana Ay

DesE & &S g & || 58 | ke

PROFIBUS{1): Sistema maestro DF (1)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 162 Accién de carga de configuraciones en Modulo

[ HW Config - [SIMATIC 300(1) (Configuracién) — kkk]

Eﬂ] Equipo Edicion Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana Ay
D5 8 & spss (YO %R 2

Cargar en modulo

PROFIBUS{T): Sistema maestro DF (1)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

La configuracion ha sido cargada al equipo, el siguiente paso es crear en la sub-
carpeta bloques del equipo s7-300, tablas de variables una para visualizar las

entradas y otra para las salidas.

El paso para crear la tabla de variables es el siguiente:
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Dar Click derecho en la ventana de bloques Insertar nuevo objeto/ Tabla de variables

como se verifica en la figura 3.163

Figura 3. 163 Creacion tabla de variables

iemens\Step/\s7projikkk

@D sistema; {3 OB
SMATIC 200(1) R
CPU 313C-2 0P Cortar Cirl+%
=z Programa 57(1] Copiar Cl+C
(B Fuentes Pegar Chrl+v
--[£H Blogues
Borrar Supr
T ——
Sistema de destino » Blogque de funddn
Recablear Punddn
Comparar blogues... Blogue de datos
Tipo de datos
Datos de referenda »
Comprobar coherencia de blogues ...
Imprimir »
Propiedades del objeto... Alt+Entrar
Propiedades especiales del objeto 3

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se despliega la ventana con el nombre VAT-1 figura 3.164, donde puede ser
modificado por ENTRADAS para que no existan complicaciones en cuanto a

distincion ya que se debe crear otra tabla para salidas.

Figura 3. 164 Ventana creacidn tabla de variables

Propiedades - Tabla de variables @

General - 12 parte IGaneml - 2 parte I Atrbutos |

Nombre: VAT

Mombre simbdlica:

Comentario del simbala: |

Fita del proyecto I

Ubicacién del proyecta: IC “Archivos de programa'.Siemens'.Step s Tprojidde

Cédiga Interface
Fecha de creacién 01/12/2012 12:48:44
Ultima modficacién: 01/12/2012 12:48:44 0112/2012 12:48:44

Comentario:

Aceptar Cancelar fyuda
[Camedr ||| ol |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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En la figura 3.165 se verifica la creacidn de la tabla de variables y como aparece el

nombre en la sub- carpeta bloques.

Figura 3. 165 Creacion tabla de variables ENTRADAS

=% kkk -- C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7proj\kkk

kkk Datos de sistema 3 OB1
-l SIMATIC 30001)
--[ cPU 3132 DP
- Frograma 57[1]
(B Fuentes
Bloques

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se selecciona y abre la tabla creada, se despliega la ventana donde se selecciona la

pestaria Insertar/ Area como se muestra en la figura 3.166

Figura 3. 166 Accion Insertar Area

B Var - VAT _1
Tabla Edicion RifE=grg

g D Ii?' Linea
Linea de comentario

Tabla de variables. ..

Sistema de destino  Varia

&) operen ST
Simbolo Ctrl+]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para el caso de entradas se ingresa la direccion donde se conectaran los cables de

sefial de sensores.

En la figura 3.167 se muestra la creacion del area de variables para direccion de
entradas €124.0 con una cantidad de 16 bit(s) y su formato de visualizacion BIN

correspondiente a binario
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Figura 3. 167 Area de variables de ENTRADA direccion 124, 16 bits de longitud,

formato Binario

Insertar area g|
- |

Desde operando: |e|1 24.0 =

Cantidad: 16 _IZ:I bit[z]
Faormato de visualizacian:

BOOL
Walor de forzada: |
Cancelar ‘ Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera para crear el area de variables de SALIDA, se ingresan los
datos como se verifican en la figura 3.168

Figura 3. 168 Area de variables de SALIDA direccion 124, 16 bits de longitud,

formato Binario

Insertar area § |

Dezde operanda: |m 240 j

Cantidad: 16 =2 hitfs)
Formato de visualizacion:

BOOL

Walor de forzado: |

Cancelar ‘ Augda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Ya que se han hecho nuevas modificaciones en el equipo se cargan todos los bloques
y cambios en configuracién, seleccionando el equipo SIMATIC 300(1) como se lo

muestra en la figura 3.169.

Figura 3. 169 Accidn carga de bloques y cambios en configuracién

) SIMATIC Manager - kkk

Archivo Edicion Insertar Sistema de destino Ver Herramientas Ventana
O = &7 & g 2 %5 "o
E'a- o = LG =

&+ kkk -- C:\Archivos de progra mensiStep Ms 7projikkk

- kkk [l Hardware 8 CPU 313C-2DP
SIMATIC 300[1]
- @ CPU 313C-2DP
= Pragrarna 57(1)
[BQ Fuentes
Blogques

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al realizar las acciones de carga de configuraciones y programas a PLC, aparecen las

ventanas de las figuras:

Figura 3.170 Advertencia para borrar completamente los datos del sistema y

sustituirlos por los datos que han sido configurados Ultimamente

Figura 3. 170 Ventana Aceptacion carga de configuraciones

Cargar (13:4469)

:Dezea borar completamente log datoz de sistema del
/ ' autdmata y sustituilos por datoz de sistema offline?

[T Mo visualizar més este mensaje.

51 | Mo | Cancelar | Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al seleccionar la opcion “Si”, aparece la figura 3.171 que muestra las advertencias
que puedan existir en cuanto a Referencia que compara la numeracion de serie del
PLC, Version del Firmware, nombres de equipo en este caso es el motivo de
advertencia ya que el que tiene grabado anteriormente el controlador es S7-300
MASTER y no coincide con el actual que es SIMATIC 300(1), ademas el tipo de
CPU que tiene el PLC.

Figura 3. 171 Advertencia comparaciones caracteristicas PLC

argar en modulo @
El médulo corfigurado [offine] es distinta del médula de desting [online]:
Denominacidn | Offline ‘ Online | E stado
Feferencia EEST 313-6CFO3-08B0  BEST 313-BCFO3-04B0  +
ersidn fimwane WY2EB w266 v
Mombre del equipo SIMATIC 200(1) =7-300master &
Mombre del mddulo CPU 313C-2DP CPU 313C-20P v
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya cargado el programa y configuraciones aparece la ventana de la figura 3.172 para
reiniciar el arranque del PLC, al no hacerlo y quedarse en Stop no se visualizaran

variables, ni conectara el PC al PLC para monitorearlas

Figura 3. 172 Ventana Re-arranque PLC

Cargar (13:4363)

El modulo CRU 313C-2 DF [R 045 2] ze encuentra en
1\ stoe

¢Desea anancar ahora el modulo [rearrangue completa)?

5 | No |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto, se abren las Tablas de variables ENTRADAS y SALIDAS

respectivamente y se realiza la conexién al equipo aplastando las teclas ctrl+f7 o se
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selecciona el icono que tiene unos lentes arriba en la barra de herramientas de la tabla
de variables abiertas.

Al realizarlo se podrén visualizar las variaciones en cuanto a las sefiales de entrada
provenientes de los sensores del modulo, como forzando la activacion de las salidas

de la direccion 124 como se visualiza en la figura 3.173.

Figura 3. 173 Monitoreo variables ENTRADA/SALIDA

£ ENTRADAS -

- @kkK\SIMATIC 300(1)\CPU 313C-2 DP\Programa 57(1) 0/ 3] SALIDAS -- @kKK\SIMATIC 300(1)\CPU 313C-2 DP'Pr...

,’; Operando| Simbolo| Formato de vsua\izsm\in.vmwde estado| Valor de forzado é Operando| Smbole| Formato de visualizacion| Valor de estado| Valor de forzado

1| El [IE] 1] & 10 Bl [ 3

AR B e Al A Bl [ £l

3| o2 A Ha 3| a2 BIN [ E)

AR ] lm o Ao 5l | E)

S E e i A= S| A T B e chi#F7

5| £ s BN | E o Bl 1 o CrleR

7 e 16 BN | E] 71 & s BN =

3| BT BN .2#1 o | & 17 Bl I Actualizar valores de estado F7

9| 10 BN f E) ol 4 i s l Activar valores de forzado F8

M) E 1282 Ll [ A sz El Furzar aperandaal Cl+

12| £ 13 il [ El IR BN

A B BN | E) mi e 8 Cortr il

OREREH Bl D T A e il G e

6 B E [ E) mi 1l -

B £ 1T B f K Bl a omr B Borrar Supr

i ] i Inserta Cirisk
Desactivar nez Clrl+

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al hacerlo se pueden comparar con las entradas y salidas fisicas del PLC, donde
estas coincidiran, en la figura 3.174 se verifica la coincidencia en cuanto a los

estados l6gicos de las entradas y salidas monitoreadas por la tabla de variables.

Figura 3. 174 Activacion/ Desactivacion entradas y salidas fisicas

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.7.2.4.Conclusiones

Tras completar las configuraciones del PLC S7-300

3.7.3.

Se logré monitorear las entradas y salidas del PLC mediante el protocolo
PROFIBUS.

Se cred las tablas de variables.

Se conectd PC/PLC mediante el cable MPI/DP.

Activacion y monitoreo de Entradas/ Salidas del PLC ET 200S via PC
con PROFIBUS

3.7.3.1.0bjetivos

Realizar el monitoreo de las entradas del ET200S mediante una tabla de
variables creada en el PLC s7-300 Maestro.

Entender como se realiza el direccionamiento de las variables de Entradas y
Salida.

Conocer los bloques de programacion que se deben usar para leer y escribir

variables.

3.7.3.2.Introduccidn

Mediante la programacion en el Software Administrador SIMATIC, se va a

monitorear los datos de Entrada y controlar los datos de Salida del ET200S, mediante
el protocolo PROFIBUS-DP.
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3.7.3.3.Desarrollo

Utilizando como base la red PROFIBUS implementada anteriormente, se procede a
crear el PLC ET200S en el mismo proyecto.

En la ventana principal de proyecto se realiza la accion Click derecho Insertar nuevo
objeto/ SIMATIC300, como se muestra en la figura 3.175

Figura 3. 175 Creacion del equipo SIMATIC 300

Cirl+X

Cirl+C

Cirl+v

Borrar Supr
Insertar nuevo objeto 3 SIMATIC 400
Sistema de destino F|  SIMATIC 300

Equipo H SIMATIC
Equipo PC SIMATIC
Estacidn HMI de SIMATIC
Otro equipo

SIMATIC 55

PGP

Propiedades del objeto... Alt+Entrar

MPI

PROFIBUS
Industrizl Ethernet
PTP

Programa 57
Programa M7

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez creado el equipo se le cambia el nombre a ET200S para diferenciarlo del
S7-300MAESTRO pues son PLC’s distintos y el ET200S mientras tanto se configura
como esclavo de red.

En la figura 3.176 se verifica la diferenciacion entre los equipos

Figura 3. 176 Diferenciacién Equipos Maestro s7-300 y esclavo et 200s

&% IIL - C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7projilll

[ 5 =EPROFIEUS[T)
< [ ET2005
= [§] m151-7 CPU
- Prograrma 57(1)
[B] Fuentes
Bloques
+ S7-300MAESTRO

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Una vez abierta la configuracion en hardware se selecciona el slot interno 2 X1 para
configurar las propiedades MPI/DP, como se lo visualiza en la figura 3.177

Figura 3. 177 Seleccion slot interno 2-X1

= (D) IM151-7 CPU

IMI57-7CPU

ﬂﬂ (0] IM151-7 CPU

Slat

b idulo

Referencia

Firrwmare

1

&
7

FIET-F LR

EEEF TR -AAASEA R

¥ F

AEEARE

I

bt

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya que se ha desplegado la ventana de Propiedades se nota que existe una Interface
MPI creada donde no existe conexion y la direccion es la nimero 2.

Se procede a cambia el tipo a PROFIBUS como se muestra en la figura 3.178

Figura 3. 178 Propiedades MPI/DP ET 200S

Propiedades - MPI/DP - (B0/52.1)

General | Direcciones | Modo de operacién | Corfiguracién | Reli |

Nombre abreviado:  MPU/DP

[MPL/DP]
Tipo: PROFIBUS |

Direccién: 2

Conectado: Mo Propiedades

Comentaro:

Cancelar Ayuds

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Donde al ingresar en las propiedades de la red PROFIBUS seleccionada, por defecto
el programa asigna la direccion distinta a la 2, ya que ésta le corresponde al maestro
s7-300 ya creado.

Para este caso el esclavo ET200S llevara la direccion 4, pues por motivos didacticos
sera la direccion que portard hasta el final del proyecto, en la figura 3.179 se
muestran las propiedades DP que manejara el esclavo ET200S

Figura 3. 179 Asignacion direccion 4 al ET200S

Propiedades - Interface PROFIBUS MPI/DP (B0/S2.1) @
Genersl | Parémetras |
Direccién: 14 -
Velocidad d= transferencia: 1.5 Mbit/s
Subred:
— o conzctado ared — Nueva
PROFIBUS(1) 1.5 Mbit/s.
Propiedades..
Borrar
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se completan los modulos que fisicamente tiene acoplados el ET200S como se
muestra en la figura 3.180.

Figura 3. 180 Hardware Completo

DSe8 § G e dada DO R K

i .
IM1571-7 CPU
! MPLDP

PW-E DC24

4DIDC24V ST
4DI DC24V ST
2|
2

oIS 3w~

| DC24V ST
)0 DC24V/D.5A ST
PM-E DC24V

0 4DO DC24V/0.54 ST
1 4DO DC24V/0.5A ST

&= o w517 cPu

Slat Médula ... | Referencia Fimware | Direccién MPI | D... | D...
PM-E DC24 BES7 138-4CA01-0AA!
5[ [} 4DIDC24Y BES7 131-4BD01-044 1.0...
5 [ [} 4DiDC24Y BES7 131-4BD01-044 2.0..
4DI DE24Y. BES7 131-4BD01-044 3.0.
2D0 DC24v/0,54 ST |BEST 132-4BBON DA 4.0..
PM-E DC24Y BES7 138-4CA01-0AA
a 4D0 DC24V/0,54 ST [BEST 132-4BD02-04A 6.0..
1 400 DC24Y/054, ST |BEST 132-4BD02-084! 7.0..

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se abren las propiedades MPI/DP y se encuentra la pestafia Modo de operacién,
donde se constata el modo Esclavo DP, como se lo visualiza en la figura 3.181

Figura 3. 181 Verificacion Operacion Modo esclavo

Propiedades - MPI/DP - (B0/52.1) K

Genam\l Direcciones  Modo de operacidn |Canﬂgu|acién| Reloj |

€ SinDP
€ Maestro DP

& Esclavo DP
[~ Test, puesta en marcha, routing

Maestro: Equipo
Madulo
Eastidor (B) / Slot (S)
Direccion de diagndstica: 2046
Direccicn del "Slot™ 2: 2045
Cancelar HAyuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ademaés se deben generar las relaciones de dependencia entre maestro esclavo, pues
asi se visualizaran el cambio de estado de un PLC a otro.

Figura 3. 182 Configuracion relacion de correspondencias entre PLC’s

Propiedades - MPI/DP - (B0/52.1) 3

General I Direcciones I Modo de operacién  Configuracisn I Reloj I
Linea l Iodo l Dir. DF irted. | Diir. irterd l Dir. local l Lang. l Coherencwal
il
il
Nugvo l Editar l Buorrar
Comentaric I
Cancelar I Ayuda I

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se crean relaciones tanto para entradas como para salidas como se muestra en la
figura 3.183, donde los perofericos E/A 128 son los de comunicacion PROFIBUS
para el ET200S vy el periférico 12 del MAESTRO S7-300

Figura 3. 183 Relaciones para los PLC’s

Geneml] Direcciones] Mado de operacién - Configuracion ]Heloj ]

Linea | Modo | Dir. OPinted. | Dir.inten. Dir. local Long Coherencia

E8  1Bje Lridad
2 W2 E12 A8 1Bte  Uidad

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se guardan y compilan los cambios realizados y se cargan en el ET200s, donde
aparece la figura 3.184

Figura 3. 184 Carga de configuraciones ET200S

Seleccionar médulo de destino @

Madulos de destino:

Médula | Bastidor | Slot |

It151-7 CFL 0

Seleccionar todo |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al seleccionarlo y aceptar la carga deconfiguraciones, se despliega la ventana de
busqueda y asignacién de equipo a cargar, si se selecciona actualizar se visualizan las
estaciones que estan conectadas a la red, en la figura 3.185 se verifican las estaciones
que estan dentro de la red y las que se les puede grabar programas y
configuraciones.
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Figura 3. 185 Estaciones accesibles de la red PROFIBUS (1)

Seleccionar direccion de estacion @

i raveés de que direccidn de estacion esta conectada la PG con el médulo [M151-7 CPU?

Bastidor: IEI _q
Slotk: |2 _q
& Local

E quipo de desting:
= Accesible via router

Introducir conexidn a equipa de desting:
Direccion PROFIBUS | Tipo de madulo | Mombre del equipo | MNombre de modulo | Subdivisidi

4 IM151 / CPU ET2005 IM151-7 CPL
£ 1l >
E staciones accesibles:

2 CPU 33C-2...  SIMATIC 30001) CPU 313C-20DF

4 1M151 / CPU ET2005 It4151-7 CPU

£ i ] >

Actualizar |
Cancelar I Aypuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al seleccionar la estacion IM 151/ CPU se cargan las configuraciones hechas, lo que
queda es dejar corriendo el PLC, de lo contrario no se leeran los datos.

Figura 3. 186 Re-arranque ET200S

Cargar en modulo (13:4363)

El madula [M151-7 CPU [R 045 2] se encuentra en

1\ sTop.
iDesea anancar shora el madulo [rearnangue completo)?

Si | ¥l

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se crean los blogues de Organizacion OB82 Y OB86 para deteccion de fallos de

sistema y fallos en el bus.
En la figura 3.187 se visualiza la creacion del bloque de organizacion
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Figura 3. 187 Creacion OB82

Propiedades - Blogue de organizacion @

General - 12 parte |Gene|a| - B parts I Ulamadas | Aributos |

Mombre: IOEEZ|

Mombre simbdlico: I

Comentario del simbola: |

Lenguaje: KOP >,

Ruta del proyecto: I

Ubicacisn del proyecta: |C:\Archivos de programa*.SiemenstStep s Fprojll

Cédigo Irteface
Fecha de creacidn: 01/12/2012 15:16:41
Uttima modficacién: 011242012 15:16:41 01122012 15:16:41

Comentaria:

Cancelar | Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la figura 3.188 se verifica la creacion del Bloque de organizacion 82 (OB 82)

Figura 3. 188 Verificacion existencia OB82

8 2 Il -- C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7proj\lll

] Datoz de sistema {3 OB
~ @ ET2005
- [@ 1517 CPU
- Programa 57(1]
(B Fuentes
Blaques

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera se crea el OB86 y se verifica su creacion en la figura 3.189.
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Figura 3. 189 Verificacion existencia OB86

&5 Il -- C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7proj\lll

- Il Datos de sistema {3 OB1 i3 0Bg2 EiiY
- ET2005
- [ M151-7 CPU
- Pragrama 57(1)
(B0 Fuentes
Bloques

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se debe tomar en cuenta que para ambos PLC’s se crean los bloques de organizacion
pues ambos deben estar pendientes de los posibles fallos.

Seguido a eso, se ingresa en la configuracion en hardware del PLC maestro y se
busca en la carpeta:

PROFIBUS-DP/Estaciones ya configuradas/ET200 S/ IM 151 CPU, se arrastra el
modulo al bus del maestro y a continuacién se procede a dar doble click en la
estacion adherida, se despliega la ventana donde se acoplardn las entradas y salidas
del PLC S7300-al PLC ET200S, como se muestra en la figura 3.190

Figura 3. 190 Ventana de acople

Propiedades - Esclavo DP

General Acoplamierto |Cnrd|gu|acwo'n|

— Autdmatas esclavos corfigurados

Al maestro PROFIBLUS se le pueden acoplar autdmatas esclavos configurados
Elija un esclavo y haga clic en "Acoplar”

Esclavo PROFIEUS Direccidn | en equipo Slat

IM151-7 CPU PROFIBUS(1)

(_\ 1l ] l\
—Acoplamiento activo
<sin acoplamiento>
Deshacer I
Aceptar I Cancelar Ayuda I

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho el acople se realizan los cambios respectivos en las direcciones como
corresponde a la figura 3.191
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Figura 3. 191 Direcciones correspondientes a la comunicacion entre S7-300 y
ET200S

Propiedades - Esclavo DP E]

Genem\l Acoplamiento  Corfiguracidn ]

1 ME 2 A2 E 128 1 Byte Unidad
2 ME 2 E12 A128 1EByte Unidad

il
4

Mueva ... ] Edtar ... Bomar

r ME Configuracion maestro/esclavo
Maestro {2) DP

Equipo: S7-300MAESTRO
Comertario I

Aceptar Cancelar HAyuda
[E==] [am ]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se guarda y compila los cambios hechos y se carga los datos, como se muestra en la
figura 3.192 se selecciona el equipo de destino el SIMATIC 300(1)

Figura 3. 192 Seleccion SIMATIC 300(1)

&4 ravés de que direccidn de estacidn esta conectada la PG con el mddula CPU 313C-2 DP?

Bastidor: 0 __,:
Slat: ]Gf

Equipo de desting: % Local

™ Accesible wiarouter

Introducir conexion a equipo de destino:

Direccidn PROFIBUS \ Tipo de médulo | Mombre del equipo \ Nombre de médulo \ Subdivisidi
2 CPU 313C-2...  SIMATIC 300(1) CPU 313C-2 0P

<l il =
Estaciones accesibles:

2 CPU 313C-2 . SIMATIC300(1)  CPU313C-2DF

4 IM151 /CPU ET200S IM151-7 CPU

< I 2

i
Bceptar Cancelar Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se visualiza la tabla de advertencias, existe una variacion en el nombre del equipo, lo
que no es problema, se aceptan los cambios y se carga al S7-300

Figura 3. 193 Advertencia comparacion datos equipo

Cargar en madulo

El mddulo configurado [offline) ez distinto del madulo de destino [online]:
Denanninacidn | Qffline | Orline | Estado |
Referencia BESY 313-6CFO3-04BO  BESV 313-BCFO3-04E0
“ergidn firnware W2E W2 BE v
Mormbre del equipo S7-300MAESTRO SIMATIC 300(1) &
Mombre del madulo CPU 313C-2DP CPU 313C-2DP v
Cancelar | Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se crean las tablas de variables, tanto de entradas y salidas del ET200S, donde se
visualizan los cambios cada 30 segundos debido al time-out.

En la figura 3.194 se visualiza las variables “ENTRADAS”

Figura 3. 194 Visualizacion de variables “ENTRADAS”

@ENTRADAS - @INET2005\UM151-7 CPUPrograma S7(1) ONLINE .

’.'Q Oparan:lul Slmbulul Formato de uizualizaciunl Valor de estadul Valor de furza?’-

1 E 00 BIN T Ed
2 E 04 BIN I =0
3 E 0z BIN W =0
4 E 03 BIN W =0
= | £ o0s BIN 20
6 E 05 BIN W =0
7 E 08 BIN M =0
2 E 07 BIN W =0
E L BIN T ED
[0 | £ 14 BIN 2+
1 | e 1z BIN N Ed
12 E 13 BIN W =0
13 EO BIN M =0
14 E 1S BIN W =0
15 E 18 BIN M =0
16 E 17 BIN W =0
17 E 20 BIN W =0
18 E 24 BIN I =0
19 E 22 BIN W =0
20 E 23 BIN W =0
21 E 24 BN

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la figura 3.195 se visualizan las variables “SALIDAS”
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Figura 3. 195 Visualizacion de variables “SALIDAS”

S SIS oUIET2005 1517 CPUprograna 571 Oh-- J)LJ

Fom Operando| Simbolo| Formato de visualizacion| Valor de eztado| Valor de forzado

1 A 4D BN | Ed

2 A 41 BN | Bl

3 A 42 BN el

4 A 43 BN el

5 A 8D BN Iz

6 A 81 BiN
7 A 82 BN  ED

8 A 83 BN Bz

g A T0 BN Wz

10 A T4 BN el

1 A T2 BN el

12 A 73 BN Wz

13

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.7.3.4.Conclusiones
Una vez realizadas las configuraciones en el PLC ET200S:

e Se logro realizar el monitoreo de las entradas y salidas del ET200S, mediante
la utilizacion de las tablas de variables.

e Utilizando el S7-ONLINE se puede visualizar el cambio de estados de las

variables, pero se demora la actualizacién debido al time-out.

3.7.4. Comunicacién Maestro-Esclavo PLC S7-300 y ET 200S mediante
PROFIBUS

3.7.4.1. Objetivos

e Monitorear los datos del ET200S, desde las tablas de variables creadas en los
bloques del S7-300 Maestro.
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e Conocer los comandos de transferencia y quée periféricos son los que se

relacionan para tener comunicacion entre automatas.

3.7.4.2. Introduccién

Dentro de la planta de clasificacion se usara el Modulo ET200s como esclavo de red,
pues este es un PLC que puede funcionar en modo esclavo (dentro de redes
PROFIBUS) o en modo Stand-Alone (Funciona como Autémata independiente en
redes MPI), ademas se usaran los pulsadores que tiene acoplados a su hardware para
funcionar como botonera, es decir se podra iniciar o parar el proceso mediante la

pulsacion de ellos.

3.7.4.3. Desarrollo

Con la configuracion anterior el ET200S ya esta acoplado a la red PROFIBUS (1),
por lo que se continuard con los cambios de transferencia para leer datos desde el
ET200 al PLC MASTER.

Se ingresa a los Blogues de organizacién de cada PLC y se agregan los bloques
MOVE con la correspondiente Direccion de periféricos tanto de entrada como de

salida asi:

En el esclavo se leen y transmiten los datos PROFIBUS en las direcciones
localizadas en el periférico 129, tanto de entradas como de salidas; por lo que se
agregan los bloques MOVE para cada uno y se les adhiere una marca donde se
transferiran los datos que sean leidos por los periféricos del PLC MASTER, ya que

sin esto se quedan en la memoria y no variaran.

La figura3.196 muestra los bloques MOVE con la direccion del periférico y la marca

gue usaran.
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Figura 3. 196 Asignacion marcas a periféricos

Segm. 1 : Titulo:

Comentario:
MOWE
=N ENG
EERB1Z3 —IN OUT —MB15
Segm. 2 :z Titulcoc:
Comentario:
MOWE
EM ENDO
MBl14 —|IN CUT —ERB1Z9

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Debido a que cada marca tiene un bit correspondiente a las entradas se agregan los

estados l6gicos que permiten activar las marcas asi:

Figura 3. 197 Correspondencia de marcas a entradas direccione 3.0 — e3.3

'

}
LB
R

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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De la misma manera, se crean las asignaciones de marcas para las salidas como se

visualiza en la figura 3.198

Figura 3. 198 Asignacion marcas para activar salidas

Segm. 7 : Titule:

Comentario:

‘ M15.0 24.0

‘ M15.1 241

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para el caso del PLC MASTER la transferencia y recibo de datos se realizan en el

periférico 14 y se agregan los siguientes bloques MOVE con sus respectivas marcas.

La figura 3.199 muestra los bloques MOVE, la direccidn de periféricos de entradas/

salidas y marcas correspondientes.

Figura 3. 199 Asignacion de transferencia de datos hacia los periféricos en la

direccion 14 y marcas correspondientes

Segm. 1: Titule:

Comentario:
MOVE
N NG ———
EZB14 IV COUT —HE14
2z Titule
[Comentario:
WOVE
N N ——
MB15 —HIN CUT —EZR14

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Hechas las variaciones correspondientes en cada PLC, se procede a cargar los

blogues OB1 de cada automata.

Agregando una tabla de variables se visualizan tanto las entradas como las salidas

asi:

Donde las marcas M14.0-14

.3, le corresponden a las entradas E3.0-E3.4 y las salidas

A4.0-A4.1 corresponden a las marcas M15.0-15.1

Figura 3. 200 Monitoreo entradas/ salidas ET200 leidas por el Master s7-300

Em’m’wh’r? aPLCET200SUPERVISIONPCIS7-300M. Bﬂﬂ

salidaset2(0 -- @PLCET200SUPERVISIONPCS7-00MAI

Valor 2 extad| Valor g forzad A A Operando| Smbolo| Formato d visualizacion| Valor de estad

P

B

| b

I

£

£

Al Operando| Simbol| Fomato de viualzacin
N R
AR
ARIRI IR
PRI
AR
ARIRII R
7w s

3.7.4.4.Conclusiones

£

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Tras realizar los ajustes y configuraciones necesarios, se puede afirmar que:

e Se logré la visualizacion tanto de entradas de sensores conectados al médulo
I/0 del ET200S, como la activacién de las salidas del ET200S comandadas

por el S7-300.

e Se conocio las funciones que desempefian los Bloques de trasferencia MOVE

en cada lectura y escritura de datos.
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3.7.5. Conexion Maestro-Esclavo entre 2 PLC’s S7-300 usando PROFIBUS

3.7.5.1.0bjetivos

e Comunicar ambos PLC’S mediante PROFIBUS.

e Monitorear entradas y salidas del esclavo s7-300 a través de la tabla de

variables del maestro.

3.7.5.2.Introduccidn

Debido a que se maneja una red industrial, se seguira con el proceso de adicion de
esclavos al Bus del Maestro PROFIBUS-DP, donde posteriormente se acoplaran
todos los equipos con sus respectivas configuraciones.

3.7.5.3.Desarrollo

Se inicia un nuevo Proyecto en el administrador SIMATIC, donde se crean ambas

CPU’s como Equipos SIMATIC 300.

Se los distingue como se visualiza en la figura 3.201.

Figura 3. 201 Distincién maestro y esclavo

& supervsion?s7-300 ~ C:\rchives de progamaSiemensiStensTproflsupervis

stpetisionZsT-300 sl il 57A00ESCLAVD

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se ingresan a las configuraciones en hardware de cada PLC.

Para ingresar un nuevo equipo, dentro de la ventana de configuracion se hace click

derecho en la pantalla y elige la opcién Insertar objeto, como se muestra en la figura

3.202

Figura 3. 202 Accion Insertar Objeto

Insertar objeto

Preferencias... Cirl+Alt+E

Ira
Propiedades del equipo...

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se elige SIMATIC 300/ BASTIDOR/ Perfil Soporte asi:

Figura 3. 203 Seleccion Perfil Soporte

SIMATICF

=2 PROFIBUS-DP
L PROFINET IO

SIMATIC 370
LABASTIDOMR D

Cace
(A Pasadere

=3 Perfil soparte

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Como se verifica en la figura 3.204, en el Slot 2 del perfil soporte se hace click
derecho y se elige la opcidn insertar objeto.

Figura 3. 204 Seleccion Insertar Objeto

Insertar objeto

Asignar Asset-ID...

|m|m|-‘~“m‘m‘h|w|’\J

o

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se elige el CPU correcto siguiendo los pasos que se visualizan en la figura 3.205.

Figura 3. 205 Eleccién CPU correcta

CacPu 2 ~
[ZICPU 212 IFM
[ZacPuU 31zc
Cacru 213
[CJcPu 1ac
[CJcPu 313c-2
CAcPU 3c-2

CFU 314
Q ot e a e | O BESREzzonmmnn i ne

e V2.0
V26

BEST 313-6CEQ0-04B0
BEST 313-6CEOT-04B0

Ao .. | Re

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al hacerlo se despliega la ventana de propiedades de red, donde se muestran las

redes existentes.

Al elegir la opcion “NUEVA” aparece la ventana de donde se asignan direcciones de
los autdmatas, se visualiza también La red existente PROFIBUS (1) y su velocidad

de transferencia.

Figura 3. 206 Seleccion red PROFIBUS (1), direccion 5, velocidad 1,5 Mbit/s

Propiedades - Interface PROFIBUS DP. (B0/S2.1) K
General  Pardmetros |
Direccidn: z &
Direccidn més atta: 126
Velocidad de transferencia: 1,5 Mbit/s
Subred
—no conectado ared — Nueva I
PROFIBUS(1} 1.5 Mbit/s
Propiedades...
Bormar I
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto, aparece la imagen caracteristica de un sistema maestro, como se lo

visualiza en la figura 1.207.

Figura 3. 207 Sistema maestro

PROFIBIS{1): Sistema maestro DP {1}

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

144



Ya que este es un PLC esclavo se ingresan en el Slot 2-X2 correspondiente a DP y se

visualiza la siguiente figura

Figura 3. 208 Propiedades DP

Propiedades - DP - (B0Y52.1} a

General I Direcciones I Mado de operacidn | Corfiguracion I Reloj I

MNombre abreviado DP

MNombre lﬁ

[ Interface
Tipo PROFIBUS

Direccién: 5
Conectado: Si Propiedades |

Comentaria:

Cancelar | Hyuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Seleccionar la pestafia Modo de operacion y se elige la opcion esclavo DP asi:

Figura 3. 209 Seleccion Modo de Operacion Esclavo DP

Propiedades - DP - (BO/S2.1} X

Genemll Direcciones  Modo d= operacidn |Curlhgu|aci6n| Reloj |

" SinDP
" Maestro DP

¥ Esclavo DP
I™ Test, puesta en marcha, routing

Maestra: Equipo

Madulo

Bastidor (B} # Slat (S}
Direccion de diagnostico: 1022
Direccion del "Slot" 2: |1 021

E Cancelar | HAyuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al hacerlo, también deben ser creadas las relaciones de correspondencia de entradas

y salidas.

En la figura 3.210 se muestra la relacion para las entradas

Figura 3. 210 Relacion de correspondencia Entradas

Propiedades - DP - (B0/S2.1) - Configuracién - Linea 1 X

todo: ME - [Configuracion maesto/esclavo]
r Interlocutar DF: maestio ————————— local: esclavo
Dirgcoidn DF: ﬁ Direccidn DP: |5— Asignacicn méd.: r
Maombre: ||— Mombre: IDP— Direccidn mdd.: l—
Tipo de direccidn: ﬁ Tipo de direccidn: m Mombre madd.: l—
Direccidn: l— Direccidn: IU—
“Slot": l— “Slot: l—
Imagen de proceso: lﬁ Imagen de procesa: m
OB de alama: lﬁ Diireccion de diagndstico: I—
Longitud: I‘I— Comentario:
Uridad: m -
Coherencia: lm
Aceptar | Aplicar | Cancelar Aypuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera se crea la relacién para salidas con la misma direccién y se

aceptan los cambios realizados.

Acabada la relacion de correspondencia en el esclavo, aparece la tabla de

correspondencias, la cual contiene ambas relaciones E/A con direccion 0.

En la figura 3.211 se verifica la existencia de las relaciones en la tabla.
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Figura 3. 211 Tabla de correspondencias creada

Propiedades - DP - (B0/S2.1) X

General | Direccmnesl Modo de operacisn  Configuracién ]Raloj ]

' Linea ' Modo | Dir. DP inter ' Dir. inter ' Dir. local | Long ' Cnherencla1
1 ME — ~ ED 1 Byte Unidad
2 ME = = A 1 Dyte Unidad
i
i
MNuevo ... | Edtar ... ] Bomar

— ME Corfiguracion maestro/esclavo
Maestro:

Equipo:

Comertario: ]

Aceptar

Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se realiza el proceso de cambio de Configuracion en hardware y se agregan el perfil

soporte, se elige la CPU correcta y aparece la ventana para dar direccion al

controlador.

En la figura 3.212 se observa la direccién 2 para el PLC maestro.

Figura 3. 212 Direccion #2 maestro DP

Propiedades - Interface PROFIBUS DP (B0/S2.1) X

Genersl  Pardmetros ]

Direccisn: ER
Direccion mas afta: 126
Welocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s

Subred:

Si elige una subred se le propondrd
la siguientes direcciones que esté libre.

—no conectado & red —
PROFIBUS(1)

MNueva...
Propiedades...
Bomar

1.5 Mbit/s

Cancelar HAyuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se puede ver en la figura 3.213 la aparicién del maestro con su bus.

Figura 3. 213 Maestro con su Bus.

il S7-300MAESTRO (Configuracién} -- supervision2s7-300

PROFIBLIS{): Sistema maestro DF (1)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se guardan y compilan los cambios hechos y se procede a cargar las configuraciones

en cada controlador.

Se selecciona el autdmata correcto al cargar las configuraciones asi:

Figura 3. 214 Seleccion correcto Sistema destino

Seleccionar direccién de estaci6n

20 través de que direccidn de estacidn est conectada la PG con el mddulo CPU 313C-2 DP?

E astidor: 4:
=n

Slot:

Equipo de desting:
~

Intraducir conexidn & equipo de desting:
Direccién PROFIBUS | Tipo de médule | Nembre del equipo
2 CPU 313C-Z... S7-300MAESTRO  CPU 313C-2DP

MNombre de médulo | Subdivisidi

< | >
Estaciones accesibles:

[~ [cPUziacz. | S7a0iMAE TP 31302 DP

5 CPUF13C2...  s7-300esclavo CPU 313C-2DP

|~
|

Actualizar
Cancelar Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Para agregar el esclavo S7-300 al bus del maestro se busca en la carpeta
PROFIBUS-DP/Estaciones ya configuradas/CPU 31X, como se visualiza en la figura
3.215

Figura 3. 215 Directorio CPU31x

tacicn Hid|l SIMATIC -~
acion PC SIMATIC

ROFIBUS-DP

(Z3 Aparatos de manicbra

{Z1 Componentes de red

L0 DP#SS-i

{Z3 DP/Pa-Link

{C13 EMCODER

{Z Esclavas DP WO
{Z Est. va configuradas
=@

U 31
= CPU a1z
+ S, Equips PC como escl lava DP
= ET200po / CPU
=a ET2005 /CPU
=+ PC station [CP 56x3]
+-[C0 57-300 CP 342-5 DP
+ [ SIMATIC HMI-Station
B <EBM 147 S CPU
3 ET z00B
ET 200C
ET 200eco

Esl
Es=l
P

1

\++++++$h”|

ET 200is
ET 200isF
ET zooL

C3 ET 200M
(21 ET 200pmo
- [Z1 ET 200R
+.{Z1 ET 2005
+-0 ET 200U
=

ceooo

~
CPUZx Interfase para la CPU del 57-300 £
ccccccc lawo DP, alarmas de proceso u =

diagnéstico habilitadas

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al arrastrar el mddulo al Bus, se despliega la ventana de propiedades DP del esclavo.

Figura 3. 216 Ventana acople esclavo DP

Propiedades - Esclavo DP @

General  Acoplamierto | Configuracion |

- Autématas esclaves configurad

Al maestro PROFIBUS se le pusden acoplar actématas esclavos configurados.
Eija un esclave y haga clic en "Acoplar”:

Esclavo FROFIBUS Direccion | en equipo Slot
CPU 313C-2_ PROFIBUS(1) 5 57-300ESCLAVO 0/2/1

=

1 ol

- Acoplamiznto activa
<sin acoplamiento:

Deshacer
Asptar Cancslar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se da doble click sobre el elemento anteriormente arrastrado, se elige la pestafia
configuracion y en cada variable creada se realizan los cambios pertinentes, esto para

relacionar Periféricos de los PLC’s.

Figura 3. 217 Relacion Salidas Maestro/ entradas esclavo

Propiedades - Esclavo DP - Configuracién - Linea 1

Modo ﬁ [Configuracion maestro/esclava)
Interlocutar DP: maestio local: esclave
Direccion DF: 2 = Diteccion DF: ,7 r
Mombre: oF Mombre: [ [
Tipo de direccidn: m Tipa de direccién: m [
Direccidr o Dirsccidr: O
“Slot: [+ "Slot': [«
Imagen de procesa: ﬁ Imagen de procesa; ,—4|
OB de alama [ = [
Longitud [T Comentario

Unidad: m
Coherencia Uridad

Aceptar Aplicar Cancelar Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 218 Relacién Entradas maestro/ Salidas esclavo

Propiedades - Esclavo DP - Configuracion - Linea 2

Modo ME - [Corfiguracidn maestro/esclava)
r Interocutor DP: massto——————————— ~local: esclavo
Direccidn DP: m Direccidn DP: IE— Asighacion mdd.: I
Nombre: pF || Nombe [fF Dieccinmad |
Tipo de direccidn: m Tipo de direccidn: m M ombre médd.: l—
Direccidn In— Direccidn: ID—
"Slat'" |5— "Slat" |5—
Imagen de proceso; I—;[ Imagen de proceso: Im
OB de alarma: ﬁ Direccian dz diagnastico; I—
Longitud: Comentario:

Unidad: Byte -

Coherencia Unidad =

SN

Aceptar I Aplicar Cancelar Ayuda I

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Posterior a realizar la configuracion y acople del PLC esclavo al bus del maestro, se
guardan y compilan los cambios hechos y se cargan lasconfiguraciones en el médulo

asi:

Figura 3. 219 Accion cargar en modulo

D= B S I G Y =

Tl S7-300MAESTRO (Configuracién) -- supervisionZs7-300

PROFIEUS(1): Sistema maestro DP (1)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
Hecho esto se abre los Bloques de cada uno de los autdmatas y se copia el cddigo de
transferencias.

La figura 3.220 muestra el codigo de transferencia de datos para el maestro

Figura 3. 220 Codigo Transferencia-Recepcion Maestro

S =g : Titulc:
Comentario:
L o4 =3 1z4
T 2B a
L EB a
T 2R 1z4

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cadigo de transferencia para el esclavo, en la figura 3.221
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Figura 3. 221 Cadigo Transferencia-Recepcion Esclavo

Zomentario:

HHHH

ER
EB
AR

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se cargan todos los Bloques a los automatas y mediante la tabla de variables se

puede visualizar la correspondencia que existe desde las entradas que se proyectan a

las salidas y viceversa de ambos controladores.

Figura 3. 222 Monitoreo de variables Entradas/Salidas Maestro

Jentradas - supervision2s7-300\ST30OMAESTRO\CPU - [0 [X)| o P e A T e (-

|| Al Operando| Simbolo| Formato de visualizacidn| Valor de estado| Valor de forzado &) A| Operando| Simbolo| Formato de visualizacion| Valor de estado| Valor de forzado| &
1 0.0 BN I ED B o Nz
= " Gl W LMz R o Bl B
3 02 BN Iz#o WG i Wz
4 03 BN Wz N by BiN B
5 0.4 BN .2#0 s A o W
o L o W & RS Bil W |
! 18 oK Wz N @ B Tk 1
4 L oM B 8| 1A 07 Bl kD
9 10 BN Iz#o 5| AT P W
i 10 A 14 BIN Eonerandodebith’eneelvalor: 1]
i 1] A 12 BN B
12 2] 1A 13 BIN Pl
i3 13 (A 14 BN ‘lz#o
i 14| A 15 BIN .2#0
1 5] (A 16 BN B
1§ 6] A 17 BN )
1 17] {A 20 BN Pl
i 18] A 21 BIN b
L 19 A 22 BIN B
& 0| A 23 BN i .
1‘ 1 — — 5|

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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3.7.5.4.Conclusiones

Después de seguir los pasos respectivos para conectar y comunicar los PLC’s S7-

300, se puede concluir que:

e Se logré conectar dentro de una red PROFIBUS los PLC’s S7-300, el uno

como maestro el otro como esclavo de red.

e Se obtuvo un monitoreo de las sefiales de entrada y salida del Esclavo al
maestro y viceversa, esto mediante la creacion de las tablas de variables en

cada controlador.

3.7.6. Conexion HMI (Human Machine Interface) OP 177B y PLC S7-300
mediante PROFIBUS

3.7.6.1.0bjetivos

e Conocer las formas de configuracion del Equipo HMI en una red
PROFIBUS-DP desde el Administrador SIMATIC.

e Conectar el Equipo HMI al Bus de campo del maestro de red (S7-300).

3.7.6.2.Introduccién

En un sistema automatizado es necesario un ente que realice la supervision de
procesos o que guarde datos que suelen ser de vital importancia para los usuarios; La
presente Practica muestra los modos de configuracion para conectar un HMI a una
red PROFIBUS-DP.
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3.7.6.3.Desarrollo

Se crea el equipo SIMATIC 300, una vez realizado se ingresa a las configuraciones

en hardware del equipo donde se ingresa el perfil soporte.

Se agrega la CPU correcta y se asigna la direccion PROFIBUS #2 al controlador. Se

guardan y compilan los cambios.

En la ventana del proyecto se agrega una nueva Estacién de HMI de SIMATIC asi:

Figura 3. 223 Accién insertar equipo HMI de SIMATIC

Sistema de destino Ver Herramientas Ventanz

T ! SIMATIC 400

Subred > 2 SIMATIC 300
l Programa > 3 Equipo H SIMATIC
i Sofbare 7 . | 4 Equipo PC SIMATIC
o 2 7 _ Estacién HMI de SIMATIC
e dJtro equipo
Rk i 7 SIMATIC S5
8 PG/PC

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se despliega la siguiente ventana la cual contiene E1 OP177B 6” COLOR PN/DP.

Figura 3. 224 Panel de operador correcto

Propiedades - WinCC flexible RT 3

Generzl  Tipo de equipo ]

Selecdonar el equipo por nombre ¥ version

[#- Mabilz Panels ~|
Basic Panels I
- Panels
70

i B 170
(]

TP 1704 6"
- TP 1778 6"
- - TP 1774 6" Portrait
. TP 1708 6" mono
TP 1708 6" color

- - TP 1778 &" mona DP

- TP 1778 6" color PM;DP
- - QP 1708 6" mono
h QP 1778 6" mono DP

= OP 1778 6" color PN/DP

- TP 1778 4" color PMDP v

B ﬂ

versidn del equipo

Otros paneles de operador... 1 I 1.1.1.0 -
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Figura 3. 225 Inicializacion WinCC flexible

SIMATIC WinCC flexible

Se inicia SIMATIC WinCC flexible ES

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Aparece en la ventana del proyecto como otro equipo creado, esto se lo visualiza en
la figura 3.226

Figura 3. 226 Verificacion aparicion equipo HMI en el proyecto

2 OP177B-57300 - C:\Archivos de programa\Siemens\Step/\s7proj\0P177B-5

&) 0177857200 ) SHATIC J00j7) B8 SYEROFIBUS(1)
e SMATIC 30001)
- L Estaciin HM) de SIMA"(

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se ingresa en las configuraciones de Hardware del equipo, como se muestra en la
figura 3.217

Figura 3. 227 Seleccion Configuracion Hardware del HMI

25 0P1778-57300 — C:\Archivos de programa\Siemens\Step7\s7proj\0P177B-S

B OPITTRS TN e WL flesitle T o
) SMaTIC3000)
e ff] CRU3C20P
L Estacin M de SIMA"[
e WINCC Mt RT

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Hecho esto, al abrir la ventana de configuracién se selecciona el slot donde se

encuantra el médulo de comunicacion IF1B MPI/DP.

Figura 3. 228 Slot que contiene al moédulo de comunicaciones MPI/DP.

[::}(0) HM| -

Ly [ra]=

YinCC fexile AT

HMI IE |

== o o]~ | TR
Pa| == S

<

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al abrirse se despliega el cuadro de propiedades MPI/DP que manejara el equipo y el

tipo de red que este usara.

Por defecto la comunicacion esta determinada a MPI y como direccion la #1, esto se

lo puede visualizar en la figura 3.229.

Figura 3. 229 Propiedades por defecto: Interface MPI direccion 1.

Propiedades - IF1E MPL/DP X

General I}kslgnaclén ] Reservar LSAP ] Diagndstico ]
Mombre abreviada: IF1B MPI/DP
IFlapresantante de un médulo PROFIBUS cualquiers, enlaces 57,
masstro DP, esclavo DP. funciones de PG, routing, ... SIMATIC NET
|CD 7/2001 5P4
Referencia CP_PB
MNombre: IF1B MPI/DP]
rInterface
Tipo 1P| -
Direccion: 1
Conzctado Mo Fropiedades...
Comentario:
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al cambiar la interfaz a PROFIBUS, aparece la ya existente PROFIBUS (1) y la

direccion por defecto la # 1, esto se muestra en la figura 3.230.

Figura 3. 230 Seleccion de la Red PROFIBUS y direccion 1

Propiedades - Interface PROFIBUS IF1B MPI/DP (B0/S4) X

General  Pardmetros 1

Direccién: 1l - Si elige una subred se le propondrd
la siguientes direcciones que esté libre
Direccién mas alta: 126

Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s

Subred:

—no conectado a red — Nugva...
US(1) .5 Mbit /
Propiedades
Bormrar

Cancelar Ayuds

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Tras escoger la interfaz PROFIBUS (1), el siguiente paso es aceptar los cambios y se

visualizan las nuevas propiedades MPI/DP.

Figura 3. 231 Verificacion nuevas propiedades MPI/DP

Propiedades - IF1B MPI/DP K

General | Asignacién | Reservar LSAF | Diagnéstics |

Nombre abreviada IF1B MPI/DP
Eepreserﬁanm de un médulo PROFIBUS cualquiera, enlaces 57,

aestro DP, esclavo DP, funciones de PG, routing, . SIMATICNET

D 7/2001 SP4

Referencia: CP_FE
Nombre: IF1B MPI/DP
r Interfa

Tipo: PROFIBUS hd

Direccidn: 1
Comenitario:
Aceptar Cancelar Hyuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

El siguiente paso es aceptar, guardar y compilar todos los cambios realizados.
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Para agregar el equipo HMI al proyecto en la configuracion en hardware del
Maestro, se buscan en la carpeta PROFIBUS-DP/ Estaciones ya configuradas

ISIMATIC HMI Station, como se logra visualizar en la figura 3.232.

Figura 3. 232 Ubicacién Estacion HMI de SIMATIC

statien P SIMATIC

gizfall |

E

PROFIEUS-DP

£ Aparatos de maniobra
7] Comporentes de red
£ DP/AS-

5] DP/PALink
«-(] ENCODER
7] Esclavos DP V0
-] Estaciores pa configuradas

B CPU 3y
i@ CPU #1x
B Equipo PC como esclave DP

2 ET200pm / CPU
i-gg ET2008 /CPU
{0 PC station [CP 5643)
(0 57-300CP 3425 0P
B-C0 SIMATIC HMI-Station 1=
L gR KEM 147 /CPU
(00 ET 2008
{0 ET 200C
- ET 200eco
(00 ET 2005
#-(0 ET 2005P
&0 ET 2000
E
B
£
E:
B

£ ET 200M
£ ET 200p0
«-(20 ET 200R
0.0 ET 2005
v ET 200U
Ry v

Estacidn HMI SIMATIC ti

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se amplia la carpeta de SIMATIC HMI-Station, se busca el mddulo que corresponda
al OP177B selo arrastra al bus del maestro, donde al hacerlo saldra la ventana de

acople que se visualiza en la figura 3.233

Figura 3. 233 Propiedades esclavo DP, pestafia acople

Propiedades - Esclavo DP. =3

Genersl Acoplamisnts |

BUS pemite acey
haga dlic en "/

PROFIEUS

Acoplar
<sin acoplamiento>
Deshacer
Acsptar Canoelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Una vez realizado el acople de la estacion HMI al Bus del controlador Maestro, se

visualiza la imagen de la figura 3.234.

Figura 3. 234 Aparicion del Equipo HMI en el Bus del maestro

Al SIMATIC 300(1) (Configuracion) — OP177B-57300

=mUR
T -~ PROFIBUS1}: Sistema masstro DP {1}
2 CPUZ J
x 0P __|=
22 DITETR—
2 Contae
3
- >
< il ]
| m| 1) HAIOP77BATTE « Mobile
Slal Ident. DF .. | Referencia / Denominagién DieceiénE_| Dieceién S
T 320 OP1778 03 )
& Y 7.7 [ [

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se puede fijar en la figura anterior, que en los Slots de abajo se tienen modulos que
forman parte del OP177B, estos se han adherido buscando en la carpeta
correspondiente al mddulo comun OP77B/OP177B/TP177B se elige y arrastra el
modulo OP177B al espacio de Slots, la ubicacion de este driver del mddulo se lo

muestra en la figura 3.235

Figura 3. 235 Ubicacidon del Driver correspondiente al médulo OP177B.

+ -8, Equipo PC coma esclave DP
B ET200p / CPU
B ET2005 / CPU
(7 PT station [CP 55x3)
+-{] 57-300 CP 342-5DP
=0 SIMATIC HMI-Station
+ g MP2FOKEYS
+ i MP2F0BA0P270/TP270 KEY
£2| i MPEFOMP370 Touch KEYS
+ g MPIFTKEYS
+ g OP170/TP170B KEYS
= g OP2T7/TPZ77/MP27TMobil
= @ OP77B/OPI77B/TR177B/M:
Médul universal
OP778
TP1776
e

OF1778
Mobile Panel 177
TP177E 4
MP177 B
B »BM 147/ CPU

=2 ET 2008

=0 ET 200C

@8 T 0w .
< >

T T R T P

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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La conexidn que hace falta establecer es la que se configura en el asistente WinCC

flexible, para esto se elige la carpeta comunicaciones y la opcidn conexiones.

Figura 3. 236 Seleccion icono Conexiones

&7 OP177B-S7300 - C:\Archivos de progra

OP1778-57300 Iy Corexiones)

= SIMATIC 300[1)
- [@ cPUac2oP
+ Programa S7(1]
= g Estacidn HMI de SIMA™[T)
= : "WinCC flexible AT
+-E7 Imagenes
=l-%g Comunicacidn
=_| Wariablez
.S' Conexiohes
=& Cicloz
wg Gestion de avisos
)—_.I'.I Fecetas
u Informes
1= Tewto y lista de gréfi
¥ Administracidn de us
s Configuracisn del pe

- [ F-E [

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al abrirse el asistente de WinCC se muestra la conexion por defecto que se halla

desactivada, el paso siguiente es activarla, como se muestra en la figura 3.237

Figura 3. 237 Accidn activacion conexion PLC S7-300/ OP177B

I-\
IMATICS7300 400

= Conexin_1 Activado v|\OP17R ST, ¥ cpu313cznp v DP jActwado j

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se verifican las direcciones anteriormente configuradas en el Administrador
SIMATIC.
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Figura 3. 238 Verificacion de direcciones coincidentes con las predeterminadas en el

Administrador SIMATIC

Parametros| ~ Coordinacidn

0P 1778 6" color

Interfaz

Station

IF1B MP/DP

Panel de operador

Tipo Velocidad tranf.

o 5000

Ors3

Qg i L]
() RS4gs Punto de acces (570111
() Simatic (¥l Unico magstrodel bus

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Perfil | DP

Max,direcc, de estacion (HSA)
Nimero demaestros D

|

Automata
Direccidn D
Slot deexpansicn D
Bastidor D

¥l Procesao cidio

Se procede a cargar las configuraciones tanto desde el administrador SIMATIC como

la configuacion desde el WinCC al touch mediante el cable Ethernet. Y se verifica

que no existe fallos de sistema ni de BUS.

3.7.6.4.Conclusiones

Tras haber realizado la practica, se puede afirmar lo siguiente:

e Se comprendio el tipo de configuraciones que se debe realizar para un Equipo
HMI en una red PROFIBUS-DP desde el Administrador SIMATIC.

e Se logro conectar el Equipo HMI al Bus de campo del maestro de red (S7-

300).
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3.7.7. Monitoreo OP 177B /Maestro S7-300 mediante PROFIBUS

3.7.7.1.0bjetivos

e Formar una red PROFIBUS para intercambiar y monitorear datos entre PLC-
HMI.

e Acoplar las variables desde el Administrador SIMATIC hacia el WinCC.

3.7.7.2.Introduccién

En la presente practica se usara las bases de configuracion de la practica de
“Conexion HMI/PLC S7-300 mediante PROFIBUS”, para generar una imagen que
sera cargada al Panel de Operador y en la cual se visualizaran los cambios de estado
de las variables de entrada y se activara y desactivara la salida mediante variables

marcas.

3.7.7.3. Desarrollo

Realizadas las configuraciones de la practica anterior, se procede a crear un ejemplo
en el cual se relacionardn variables internas del PLC, es decir sus modulos de
entradas y salidas locales, como la utilizacion de variables marcas que se utilizaran y

variaran los estados desde el panel para controlar las salidas del PLC.

Se abre la carpeta donde estan alojados los blogues que componen el programa que
lleva el CPU y se abre el Bloque de organizacion #1 (OB1).
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Figura 3. 239 Localizacion del OB1

&4 0P177B-57300 - C:\Archivos de programa\Siemens\Step/\s/proj\0P177B-5

OP177B-57300 @ Datos de sistema ﬁ.ﬁiﬁi

=-ER SIMATIC 30001)
¢ ©-[@ cru maczoP
Programa S7(1]
(B Fuentes
@ Bloques
= Estacién HMI de SIMA(1)
- WinCC flesible T
-E5f Imagenes
E|:;5'l Camunicacisn
i Wariables
- & Conexiones
= Ciclos
o5 Gestidn de avisos
]L"U Recetaz
]—-:;} Infarmes
- 1= Textoy lista de gréfi
715 Administracion de us
752 Corfiguracicn del p

frrm I O e O B e

< il ] 2

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En el segmento 1 se realiza el respectivo programa donde al existir sefial en la
entrada e124.0 se produce la activacion de la salida a124.0, la misma que se queda
enclavada por el contacto a124.0 en paralelo a la marca y la entrada E124.0; y para
desactivar la salida se aplica sefial en la entrada e124.1 que la desenclava.

De la misma manera para tener control de la activacion de la salida se cuenta con una
marca que es leida y activada por el OP 177B, el cual tras activar el botdén que
corresponde a la marca M0.0 (Encender) permite el enclavamiento de la salida
al24.0 y de la misma manera para apagar o desenclavar la salida se da click en el
botén que corresponde a la marca M0.2 (Desactivar), esto se lo verifica en la figura
3.240
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Figura 3. 240 Programa en lenguaje KOP, donde se distinguen cada variable que se

usaré en el programa

HO_Z
E1Z4.0 Elz4._1 “desactiva AlZ4.0
wOR" wORE" - WSALTDA"
| L 1 /1 1 {1 |
L 171 -ﬁ= Vg 1
HO._O
HNarca
HMI™
| L
1T
AlZz4_ 0
SALIDA
| |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para tener el acople directo y fécil reconocimiento entre ambos programas (WinCC
Y Administrador SIMATIC), se realiza la tabla de simbolos que contenga todas las
variables que se usaran tanto entradas y salidas del PLC, como las marcas que

manejara el HMI como variables de control.

Una vez realizada la tabla de simbolos en el Administrador SIMATIC, se procede a
crear la conexion entre proyectos de las variables con el programa WinCC, esto se
realiza ingresando a “Variables” alojadas en la carpeta comunicaciones desde el

administrador, al hacer click se abrird automaticamente el WinCC Flexible.

Figura 3. 241 Alojamiento tabla de variables en el programa WinCC Flexible

=% OP177B-S7300 — C:\Archives de prog

-Bp OP1778-57300
E-E SIMATIC 30001)
. B-[@ crustaczoP

Eg E stacidn HMI de SIMA~(1)

Elpmm] WinCLC flexible RT
H-ETY Imagenes

= & Comunicacion

e | Yarniables

: --S' Conexiones

=B Ciclos

]--ra Gestion de avisos

:Irf'U Recetas

755 Informes

]--LEE Texto p lista de grafi

]--tﬁ Adrniristracidn de u:

]--% Configuracion del p:

[ W e B B e B

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al abrirse el WIinCC Flexible se despliega la tabla de variables sin ningln

componente, pues estos son adheridos al proyecto haciendo click en la pestaia
Simbolo, como se visualiza en la figura 3.242

Figura 3. 242 Creacion de variable en WinCC Flexible utilizando la pestafia

SIMBOLO
I N e e N ) i |
S Vaibel  |onedini  <|it | <indefrido> MEFEL |
it Proyecto i [Nombre: | nformacidn ) 0|
rE Nuevo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al abrir la carpeta Proyecto se desglosan las subcarpetas proyecto, SIMATIC que es
el controlador, CPU313C -2DP donde se encuentra grabado el programa que

contiene Simbolos (Symbols) y DB’s, se selecciona “SYMBOLS” donde aparecen
las variables que anteriormente se crearon en el Administrador SIMATIC.

Figura 3. 243 Creacion Variables mediante Pestafia Simbolo

[ Jrome [eenexrn [T T Tt [FTEUR [emecce [EFEmentes Bematy
S lwibel  (Conedinl [t | <tndefridos |08 1B s
B g Proyecto EMQ ‘Eﬁﬁﬁ[ﬂl H
a8 R Werca il W 0.0,B00L,
& SIMATIC 300(1) OFF E 141,800,
& § crussscaoe ON E 140,800,
B‘-@ Programa 57(1) SALIDA A 124.0,BOCL,
¥ oo
043 0e
b3 [

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Se crea una a una las variables que se usan dentro del programa en el OB1, ya que

seran indispensables para realizar la supervision.

Figura 3. 244 Variables completas para enlace HMI y S7-300

[ ||Nombre " Jconexiin|[Tipo dedatos [simbolo |pirecciin )
E o Conexidn_1 Bool o 11240
E oFF Conexidn_1 Boal CFF 11241
E sioa Conexign 1 Boal SALIDA Q1240
S MazHM  Conmign 1 ~[Boo | Marca i [0 ]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para continuar con el proceso de supervision, se crea un circulo que tendra la funcion

de un indicador de actividad o luz piloto, esto para la entrada e124.0.
En la figura 2.245 se muestra la creacion de un indicador o luz piloto
Figura 3. 245 Indicador entrada e124.0

=

SIMATIC PANEL

L

Bl [ ]

| Ki
_ :
—
W Propiedades
W Apariencia
m Representacion Colores Borde
W Parpadeo
n Mistelineo Colordelborde -j Anct
P Animaciones Color derelleno I:lj
. Fetila derellenn Eeti

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Para darle las funciones de supervision por cambios de estado, se selecciona el
circulo y se ingresa en el panel de la parte de abajo que contienelas propiedades y
animaciones para los elementos.

En este caso la eleccion de la animacion /apariencia, permite que en funcion de la
variable ON (e124.0) cuando tiene los estados 0 se muestre un color rojo al estar

desactivado y en el estado 1 se muestre el color verde cuando se activa.

Figura 3. 246 Animacion en la apariencia del circulo representante de la Entrada
E124.0

D Propiedades Activado
W Animaciones
P Apariencia Variable
® Movimiento diagonal
® Movimiento horizontal |ON j
® Movimiento vertical
® Movimiento directo Tipo
m Visbilidad
(O Niimero entero
O Binario
® Bit 0

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

De la misma manera la figura 3.247 muestra la funcion para el indicador de OFF,
ndtese que como en el programa es un contacto normalmente cerrado se lo representa

con los colores cambiados.

Figura 3. 247 Apariencia para el indicador del contacto normalmente cerrado “OFF”

} Propiedades Activado
W Animaciones
® Aparienca Variable Valor | Color de primer pl..Color e fondo__ | arpadeo. |
r A rpa
® Movimiento diagonal Q 0 ‘] - El N
® Movimiento horizontal |OFF j = °
m Movimiento vertical =1 j- j- jND M|
m Movimiento directo Tipo [
m Vigibilidad
O Nimero entero
(O Binario
® Bit ] Eli

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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En la figura 3.248 la apariencia para la salida

Figura 3. 248 Apariencia para variable “SALIDA” A124.0

P Fropiedades [¥] Activado
W Animaciones
P Apariencia Variable i'E jor A Em{,‘u = iﬂmﬁb
m Movimiento dizgonal I; 0 r|- |- |E
® Movimiento horizontal SALIDA j E "
® Movimiento vertical £1 j- j- j.':
m Movimiento directo Tipo |
m Visibilidad
O Niimero entero
() Binario
® Bit 0 32
< il ] b

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

La figura 3.249 muestra la imagen 1 que tendra todos los indicadores, ademas posee
dos botones, los mismos que realizanla accion de encendido y apagado de la salida

mediante la interaccién Pantalla Tactil/ Usuario.

Figura 3. 249 Imagen 1 y sus elementos

| SIEMENS | SIMATIC PANEL

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Las funciones para el boton “Activar” son las que se muestran en la figura 3.250 a)

encendido y b) apagado

Figura 3. 250 Funciones pulsar/ soltar para boton Activar

m General I_I_I_I == = = o
+|+] [= Lista de funciones

b Promedades = ista de funciones
P Animaciones 1 B ActivarBit ~|
’ Eventos . Wariable (Entrada [ sa... Marca HMI

m Hacer clic

D pd <MNinguna funcion>

m Solt

m  Ackivar

m Desactivar

m  Cambiar

a)

5 conerd X[=1+] Lista de funciones
b Propodades [ <[+]+] [=][=] Lista de funciones
& Enimaciones 1 El DesactivarBit -|
’ ventos _ Variable (Entrada [ =a. .. Marca HMI

m Hacer clic

= Pulsar 2 =<Ninguna funcién >

L 4

m  Ackiv.

m Desactivar

=  Cambiar

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto, se repite el procedimiento para el boton “Desactivar”, es decir se debe

tener programadas las funciones pulsar y soltar pero relacionado con la variable

desactivar.

Se carga el proyecto a la Pantalla, se puede verificar que existe activacion o

desactivacion mediante las marcas y fisicamente.
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Figura 3. 251 Activacion fisica

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 252 Monitoreo de la activacion fisica mediante el HMI

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 253 Desactivacién en HMI

‘ ' . ke |

E124.0  E124.1 a1240

ACTIVAR ]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Figura 3. 254 Desactivacion fisica de la salida mediante boton en HMI

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 255 Activacién mediante boton HMI

El24.c E124.1

al24.0

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Figura 3. 256 Activacion Fisica de la salida debido a la marca del HMI

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 257 Se visualiza el enclavamiento de la salida mediante la supervision del

S7-ONLINE
MO _Z
T1zZ4. 0 Tiz4 1 "deszetiva 2174 0
o OEE - wORL IR
— b % i 0
MO .0
"Mzrea
HI"
21z4.0
TEALIDA
1 1
11

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cabe recalcar que si existiese fallo de BUS en la red:

e El proceso no se detiene si y solo si, la configuracién de red es PLC-HMI.

e En el PLC maestro aparecen encendidos los Led’s BF Y SF.

172



e El esclavo ET200S se pasa a estado STOP, lo que produce paro en todo el

sistema.

e EI HMI no ofrece informacion de datos ni niveles logicos, pues no hay

transferencia de datos.

3.7.7.4. Conclusiones

Tras utilizar la configuracion utilizada en la practica anterior y hechos los cambios
respectivos se logra concluir que;

e Se realizo el intercambio de datos entre PLC-HMI, es decir se verifica
conexion.

e Se tuvo el acople de las variables desde el Administrador SIMATIC hacia el
WinCC.

3.7.8. Conexion Maestro S7-300 /Electrovalvula mediante PROFIBUS

3.7.8.1.0bjetivos

e Realizar la configuracion entre PLC S7-300 vy Electro-Valvula para formar
una red Maestro/Esclavo y obtener una conexién exitosa entre ambos

elementos.

e Monitorear tanto Entradas como Salidas mediante la creacion de tablas de

variables.

3.7.8.2.Introduccion

Se pueden dar varios casos para conectar Maestros y esclavos en una red
PROFIBUS, en este caso se usard un PLC S7-300 como maestro y una Electro-

Vélvula como esclavo, la misma que funciona como elemento final de control pues
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posee mddulos adheridos que dependiendo de las combinaciones Logicas que

entregue el autbmata programable se activaran o no las salidas.
3.7.8.3.Desarrollo

Una vez realizada la creacion de un nuevo proyecto y creado el equipo SIMATIC
300 que opere como maestro, se procede a verificar la instalacion de archivos GSD,

los mismos que si no se ha realizado su pre-instalacion, a continuacion se muestran

los pasos:

En el directorio herramientas, se busca la opcion Instalar Archivos GSD, en la figura

3.258 se muestra la ubicacion de la opcidn “Instalar archivos GSD”.

Figura 3. 258 Ubicacién Opcidn instalar archivos GSD

d‘ HW Config - SIMATIC 300(1)
iguipo  Edicidn Insertar Sistema de destino  Ver fEieui=seEl Ventana Ayuda

O 2 ) | =3 || (= || din s Preferencias. .. Cirl+alt+E

Configurar redes
Tabla de simbolos Cirl+alt+T

ar errores de sistema.

B siMATIC 300(1) (Configuracién} -- 57

Editar perfiles del catilogo
Actualizar catilogo

Instalar actualizaciones HW...
Instalar archivos GSD...

Buscar en Service & Support...

Il |

~

== | o uR

| SIUtl @ I ddulo ... | Feferencia Firmware Direccidn kP Direccidn E

CPU 313C-2 DP_ [6ES7 313-6CF03-0AB0 V2 6 2
L T
PUIEDOTE JA

Livnige

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez encontrados en el directorio correcto, se seleccionan el tipo de archivos
GSD pertenecientes al equipo, para asi lograr acoplarlo a la red y que no exista

ningun problema de funcionamiento.
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Figura 3. 259 Seleccion archivos correctos para su posterior instalacion

Instalar archivos GSD le
Instalar archivos GSD: | del directario j
F:Arespilazh11111 2\espilash1 5071 2hgedops-festocpy W CPY-DIOT Examinar ...

‘FESTD CPy DIOT

Instalar | | Seleccionartodosl Deseleccionartodos|
Cerrar Apuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al seleccionar los archivos e instalarlos se verifica con la ventana que aparece en la

figura 3.260 que la instalacion de los archivos ha sido correcta.

Figura 3. 260 Verificacion Instalacion exitosa

Instalar archivos GSD {1 3:4986)

i ) La inztalacidn ha terminado comectamente.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para encontrar los archivos recientemente instalados, se busca en el directorio
PROFIBUS-DP/ Otros aparatos de campo/ Valvulas/ FESTO CPV DIOL.

En la figura 3.261 se verifica la existencia del driver de la valvula a usarse
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Figura 3. 261 Existencia del Driver de la VValvula a usarse

Componentes de red -
DRSS
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IDENT
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7 Obieto CiR
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+-[1 Gateway 2
e N

poooooobpooroobooorooo

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Se arrastra el driver al Bus del maestro y aparece la ventana donde se configura la

direccion y tipo de red a usarse.

En la figura 3.262 se muestra la direccion a ser utilizada por la valvula, misma que

debe ser configurada en el Dip-Switch Fisico que ésta posee.

Figura 3. 262 Verificacion de la direccion y Red PROFIBUS a la que va a pertenecer

la valvula

Propiedades - Interface PROFIBUS FESTO CPY DIO1 @

General  Pardmetras ]

Direccion: =
Velocidad de transferencia: 1.5 Mbit/s
Subred:
o coneciado are T
Propiedades....
Earrar
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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La figura 3.263 muestra las propiedades del Esclavo DP

Figura 3. 263 Propiedades Esclavo-DP

Propiedades - Esclavo DP @
General ]
- Médulo
Referencia: Archivo GSD (de tipo): VI1000C3.GSD
Familia: Vélvulas

Tipo de esclavo DP: FESTO CPV DID1

Denominacién: FESTO CPV DID1

- Direcciones Estacién/sistema maestro
Direccién de diagnéstico:  [1022 PROFIBUS... [
ISmema maestro DP (1)
—Modos SYNC/FREEZE 7
7 SYNC 7 FREEZE ‘ W Supervisién de respuesta
Comentario:
Cancelar Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Antes de continuar, hay que agregar un modulo de entradas que posee la
electrovéalvula y que sin este modulo existird fallo en el sistema (SF), pues su
configuracién estd incompleta, la figura 3.264 muestra los médulos que debe poseer
la electrovalvula para poder ser reconocida, estos deben ser agregados en la parte

baja de la ventana.

Este modulo se encuentra en la carpeta en la que se encontr6 el driver y es un modulo
de entradas digitales (CP-E16: 16DE).

Figura 3. 264 Adicion completa de drivers de la valvula para evitar fallos de sistema

] SIMATIC 300(1) (Configuracién) — S7300ELECTROVALVULA

PROFIBUS(1): Sistema masstro DF (1)

<) m ]

[*=|=] ® resTo crv Dot

Slat Ident. DP Referencia / Denaminacian Direccidn E Direccidn 5
74 PE Lo Fengad 76w a7

z 16DE CP-E16: 16DE 0.1

3

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Completa la configuracion se guarda, compila y cargan los datos de configuracién

que se realizaron.

Al realizar la carga al autdmata, aparecen todos los equipos que estan conectados a la
Red y se puede diferenciar tanto el maestro como el esclavo, esto se lo muestra en la
figura 3.265

Figura 3. 265 Adicion completa de drivers de la valvula para evitar fallos de sistema

Seleccionar direccion de estacion @
A través de que direccidn de estacidn esté conectada la PG con el mddulo CPI 313C-2 DP?
B astidor: ID _l:
Slat: |2 _q

Equipo de destino: % Local

€ Accesible via router

Introducir conexidn a equipo de desting: |
Direccdn PROFIEUS | Tipo de médulo | Mombre del equipo | Mombre de médula | Subdivisid
2 CPU 313C-2... S57-300MAESTRO CPU 313C-2DP
< | 5
Estaciones accesibles:
2 CPU313C-2.. S57-300MAESTRO  CPU 313C-2DP
B FESTO CPY
< ) 3
Aceptar | Cancelar | Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cargados los datos de configuracion se puede verificar que no existe fallo en el bus

ni de sistema.

Para continuar, se puede crear la tabla de variables con direcciones correspondiente a
los periféricos E/A 0.0- E/A0.7, los mismos que permitiran activarlas salidas (Accion
forzar operando a 1) y monitorear las variaciones de estados de los sefiales sensores

conectados a las entradas, como se muestra en la figura 3.266
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Figura 3. 266 Accidn Forzar operando a 1 (Activar Salida)

Simtolo

v Observar

Chrl+F7

Forzar Chrl+F3

F7
Fg

Actuslizar valores de estado
Activar valores de forzado

Forzar operando a 1 Cirl+1

Forzar operando a0 Cirl+0

Se visualiza a continuacion en la figura 3.267 la tabla de entradas de sensores y la

activacion de las salidas, mismas que fisicamente se activan y visualizan en la figura

3.268

Cortar Crl+%
Copiar Ctrl+C
Pegar Cirl+V
Borrar Supr
Insertar area. .. Crl+
Valor de forzado como comentario F3
Desactivar linea Cirl+8

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 3. 267 Tablas de visualizacion de estados E/S

Formato de visualizacion

Gl

Simdolo

Valor de fnrzf@] .@
i
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Gll

il

Gll
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Gll

il

ll

BN

ll

ll

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Figura 3. 268 Verificacion de activacion salidas fisicas y correcto funcionamiento
(Led verde ON)

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.7.8.4.Conclusiones

Al realizar el acople de la electrovalvula al Bus del maestro se concluye que:

e Se logro visualizar los cambios de estado en los sensores y controlar
activacion y desactivacion de las salidas.

e Se ha logrado tener una conexion exitosa entre PLC/Electrovalvula.

3.7.9. Proceso de distribucién de fichas PLC S7-300/Electrovalvula.

3.7.9.1.0bjetivos

e Realizar el proceso de distribucion usando el PLC S7-300 y una

electrovalvula.

e Utilizando redes PROFIBUS —DP comunicar ambos componentes.
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3.7.9.2.Introduccién

Mediante las configuraciones realizadas en la practica 8 se realizard tanto la

programacion del proceso de distribucion, como el monitoreo de cada variable.

Para esto se usara el PLC S7-300 y una electrovélvula los cuales usan el protocolo
PROFIBUS - DP.

3.7.9.3.Desarrollo

Utilizando las configuraciones realizadas en la practica anterior, se procede a abrir la
carpeta Programas/ Bloques, se hace click derecho insertar objeto/ Bloque de

funcion.

Donde se desplegara la ventana para creacion del FB1 y en donde se programara en
el lenguaje GRAPH el proceso de distribucidn, como se visualiza en la figura 3.269

Figura 3. 269 Creacion bloque de funcién FB1 que utiliza el lenguaje GRAPH

General - 12 parte ] General - 22 parte ] Lamadas ] Atributos ]
Mombre: FET I~ FB multiinztancia
Nombre simbdlico: ]
Comentario del simbolo: ]
Lenguaje: GRAPH -

Futa del proyecta: J

Ubicacién del proyecto: |F-\respfiash 111112\ ARCHIVOSPRACTICAS \S 7300sle

Céadigo Irnterface
Fecha de creacion: 0412/2012 14.17:08
Utima modficacisn: 0412/2012 141708 04/12/2012 141708
Comentario:
Cancelar ] Ayuda

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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También, para distinguir las entradas y salidas correspondientes a cada actuador
(Piston neumatico, brazo neumatico), se crean las tablas de variables para visualizar

el cambio de estados de los sensores cuando son activadas las salidas.

La figura 3.270 muestra las tablas de variables que se han creado para identificar

entradas y salidas y la existencia del FB1

Figura 3. 270 Creacion de tabla de variables para discriminacion de sefiales de

entrada y salida y existencia del FB1

£) ST300ELECTROVALVULA - F:\respflash111112\ARCHIVOSPRACTICAS\S7300ele

=) STIMELECTROVALYULA Datos de sistera {3 OB o WIENTREDAS  MRSALIDAS,

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la tabla de simbolos sedan nombres a las variables correspondientes a las entradas
y salidas conectadas a la electrovalvula, al hacerlo se facilitard el reconocimiento de
cada variable al momento de programar, en la figura 3.271 se muestra la asignacion

de simbolos

Figura 3. 271 Visualizacion y control variables entrada y salida en la Tabla de

T e T T VT T T AP ATIOAS, - @5 7300ELECTROVALVULAISINATIC 300(1)\CPU 313¢
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PRt 4 iequede 1ON W | A0 Cekwadordown BN W

B E 05 ‘faderechs BN 1kl G e = 20

7 E 06 BN Wz s 3 B B

L ol W20 3| A 07 Tbrazosopls’ il |

o (ME 10 L N || ry ISP Rere—rT TED)

10 E 11 pistonadelants’ BMN T ED M TR Oy Wz

i isge 12 M W20 RIS Bl W2

12 E 13 BN [l 20 T i Wz

13 E o1 Bl Wz mb ren i Hz

14 [1C 15 o W20 DR Bl W20

15 E 16 BN Wz M e B Hz

18 E 1T BN W20 mi e P Wz

17 m

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Una vez realizada la caracterizacion se hace mucho mas fécil la programacion, la

misma que se ira describiendo secuencialmente para incrementar el entendimiento.

Realizada la creacion del Bloque de Funcion FB1, aparece la ventana de
programacion con el paso 1 (STEP1) y su respectiva rama de validacion de estados
de sensores (Transicion), donde se programan las condiciones iniciales, es decir las

condiciones que se vuelven a ejecutar una vez acabado el proceso.
A continuacion se describe la secuencia del paso 1:

e Se resetea la variable“pistonsale”, lo que hace que regrese el piston.

e Se resetea la variable“elevadordown”, que hace que el elevador baje por sus
propios medios, es decir que no baje por accién de la electrovalvula.

e Se resetea la variable“elevadorup”, es decir éste no sube.

e Se desactiva la variable*“vacio”, para ahorrar recursos de aire.

e Se desactiva la variable “brazosopla”, con lo cual se detiene el soplido de la
ventosa.

e Se desactiva la variable “derechabrazo”, con lo que se detiene la accion que
hace que el brazo se mueva a la derecha.

e Se realiza el enclavamiento off-delay (retardo a la desconexion) de la
variable “izquierdabrazo”, par que regrese a la posicion (izquierda), donde no

interrumpe el expendio de piezas por parte del Piston distribuidor.

Esta secuencia se la puede observar en la figura 3.272, la cual corresponde a las

condiciones iniciales del proceso
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Figura 3. 272 Condiciones iniciales del proceso de distribucion

Stepl
"pistonszale"
"elevadordown"

"finizquie
E124.0 rda"

I —— | [— HE—
I I [— J L E I

"elevadorup"
"vacio"

"brazosopla"
"izguierdabrazo"
T#158

R |"derechabrazo"

[l =s] s} =v ] [§s] -]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Luego, se aumenta una nueva etapa de validacion con su respectiva accion, como se

visualiza en la figura 3.273

Figura 3. 273 Accion aumentar nueva etapa +transicion

" L wer i

Insertar nuevo elemento »| Etapa + transidén Cirl+1 I

] Salto Ctrl+6

Cortar Crl+% !

] Fin de cadena
Copiar Chrl+C
Borrar Supr
Barrar contenido BlogMayiis+5upr brazo"
Editar simbolos... Cirl+alt+Intro
Propiedades del objeto,,, Alt+Intro

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ahora, si se cumple la condicién de que la entrada €124.0 sea activada y el fin de
carrera izquierdo del brazo esté activado, se produce la expulsion de la ficha fuera

del cilindro-bodega.
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Figura 3. 274 Paso 2 el piston entrega las fichas

82 Step?
Step? D |"pistonsale”
"pistonade  "finizquis 7418
lante" Y T2
/| /| [ —
Co ! | Trens?

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al cumplirse la condicion de que el piston este adelante, es decir que haya expulsado
la ficha del cilindro-bodega y ademas que el brazo este a la izquierda, el piston
regresa a su posicion inicial y el brazo neumatico va hacia la derecha para recoger la
ficha, lo que es la sentencia del Paso 3 y se visualiza en la figura 3.275

Figura 3. 275 Paso 3 brazo a la derecha y piston regresa

Step3

R |"pistonsale”
D |"derechabrazo"
T#28

"findersch

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Después, cuando el brazo llegue a la derecha, se produce el vacio para recoger la

pieza y se restea el movimiento a la derecha, accion correspondiente al Paso 4.
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Figura 3. 276 Paso 4 desactivar movimiento a la derecha y produccién de vacio

Stepd

R |"derechsbrazo"
S |"vacio"

D [MO.0

T#38

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al pasar 3 segundos el brazo regresa a la izquierda donde deposita la ficha en la base
del elevador.

Y al acabar este proceso se regresa a las condiciones iniciales.

Figura 3. 277 Paso 5 movimiento a la izquierda y al finalizar salto de la secuencia al

paso 1
g5 O\ Stepd
Stepd § |"izquierdabrazo"
"finlzquie
o =
| 1 ! Transh
151

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto se guardan cambios y se envian a cargar datos y programas, el FB1 se
compila con el DB de instancia DB1 y FC72 estandar para permitir supervision de la

secuencia y hallar posibles fallos en su ejecucion.
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Figura 3. 278 Generacion del Blogue de funcion FB1 con su DB de instancia (DB1)

Blogue: FE1

¥ Cargar con DB de instancia

Al cargar el DB de instancia e conduce cadena a su estado
inicial. Evite cargar el DB mientras ze esté ejecutando la
cadena.

W Desactivar cadena antes de cangar

DB de instancia:  |DB1 Seleccionar...

¥ Cargar con FC estandar

La ausencia de la FC estandar impide el procesamiento de la
cadena,

FC estandar FC72
Cahcelar ] Ayuda |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ademas se debe cargar el Bloque de Funcion creado (FB1), en el Bloque
deOorganizacion principal (OB1), pues al no hacerlo no se ejecuta la secuencia
programada en GRAPH.

Figura 3. 279 Llamada del bloque de funcion FB1 en el Bloque de organizacion OB1

R —
(58] Llamada OB

"C'-’ZI Salta LBl
B-{Z1) Mimeros en coma fija FBL
[-{z8) Mimeros en coma flotante EN Eno
H-EA Control del programa - -
-- Desplazamiento/Rotacién .-t sp 5 MomE .
{37 Bits de estado
(@) Temporizacién ... —|ACE_ZF S_ACTIVEl ...
H-{Z3 Operadiones l5gicas con palabras
E1-E8 Blogues FE .. —{s_em=Ev ERR_FLT|-...
R - —{s_m=xT AUTO_CN -
H-{£R Bloques FC - -
"@ Bloques 5FB ... —{SW_ZUTO TAD CN[. ..
{£3 Blogues SFC
m Multinstandias - .- —{SW_TzP MAN ON—_ ..

- Librerias

- - —|5W_M2NW

.. —5_s=L

--—5_CH

.. -{s_oFF
[7 L oo -|T_pusm

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Hecho esto se guardan los cambios y se transfiere el OB1 al PLC.
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3.7.9.4.Conclusiones

Tras programar en el lenguaje Graphcet la secuencia, se puede afirmar que:

e Se logro realizar el proceso de distribucion usando el PLC S7-300 y una

electrovalvula.
e Se logro comunicar ambos componentes utilizando redes PROFIBUS -DP y

usando la configuracion de la practica anterior, sin ningun inconveniente de

funcionamiento.

3.7.10. Proceso de clasificacion usando 2 niveles del médulo elevador-
clasificador entre Maestro S7-300 y Esclavo S7-300

3.7.10.1. Objetivos

e Usando el Mddulo Elevador-Clasificador, realizar el proceso de clasificacion

de 2 tipos de fichas.

e Mediante la utilizacion de 2 PLC’S y una Electro-valvula en una red

PROFIBUS llevar a cabo el proceso de clasificacion.

3.7.10.2. Introduccidén

Mediante la programacion y acople de controladores en una red PROFIBUS, se
clasificaré fichas de color distinto, para lo cual se tendra la base de la practica

“Proceso de distribucién de fichas usando PLC/ELECTRO-VALVULA” y en la cual

se agregara el proceso de clasificacion en el Modulo Elevador-Clasificador.
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3.7.10.3. Desarrollo

Realizada la configuracion de conectividad entre maestro S7-300 y esclavos (S7-300

y electro-valvula DP).

Se procede a generar el bloque de funcion FB1 en el cudl se realizard la

programacion secuencial, que se necesita para realizar el proceso de clasificacion.
El programa para el maestro S7-300 se describe paso a paso.

En la figura 3.280 se muestran las condiciones iniciales que debe cumplir cada

componente para gque no existan problemas de enclavamiento inesperado.

Descripcion del Paso 1:

e Se desactivan los movimientos derecha e izquierda, es decir no se realizara
activacion del brazo neumatico.

e Se desactiva la succion y soplido por parte de la ventosa del brazo.

e Se desactiva el enclavamiento del actuador del pistdn distribuidor de fichas
del cilindro-bodega.

e Ademas se desactivan las salidas que permiten suba o baje el piston

neumatico.

Figura 3. 280 Condiciones Iniciales para el proceso de clasificacion

81 Stepl
&ﬂ E [a1.0
‘ ] "finizquie R |"izguierda"
E125.0 "finabajo" rda" T1 R |"derecha"
| [ | | emememeemenenes ——
I il i I ' Transl |R |"salidas piston"
R |"abajoelevador"
[t [g [nyacio”
R |"arribaelevador"
R |"sopla"

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Al cumplirse las condiciones de que la entrada Enable (E125.0), como inicio de
proceso esté en nivel alto, ademas el elevador este abajo y el brazo transportador de
fichas este a la izquierda se realizan las acciones del paso 2 las cuales consisten en

activar al piston para que distribuya fichas, esto se visualiza en la figura 3.281

Figura 3. 281 Accidén Paso 2 y condiciones para que se ejecute el Paso 3

Step2
"pirteniue "finizquie b salidas piston
ra" rda" T#35

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al entregar una ficha, si se cumplen las condiciones de que el sensor magnético de
posicion adelante y el brazo este a la izquierda, sean verdaderas se producen las
sentencias del paso 3, las cuales hacen que regrese el piston a su posicién inicial y

que el brazo neumatico vaya a la derecha a recoger la ficha.

Figura 3. 282 Sentencias paso 3 y condiciones que activan el paso 4

s3 Step3
Step3 R

r 3 - '
“$inderech salidas piston

o T3 5 derecha

[l PR - E
I N Tl:

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cuando el brazo neumatico este en la posicion de recoleccion de fichas, se activa la

produccion de vacio para recoger la ficha por medio de vacio.
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Figura 3. 283 Paso 4 Produccion de vacio para recoger las fichas

sS4 Stepd
step4 R rlderecharF
MO0 4 3 Tyracio™
} I} | m=mmmmmo- —t— D Mo.0
[Transd T#35

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Una vez que se recoja la ficha y se cumplan las condiciones, que el brazo este a la
izquierda y el elevador este abajo, se activa el movimiento hacia la izquierda para

depositar la pieza en la base del elevador, se lo visualiza en la figura 3.284

Figura 3. 284 Paso 5 Brazo a la izquierda y condiciones para que se ejecute el paso 6

steps
“finizquie L izquierda!’
rda" "finabaje" T# 23

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Cuando el brazo llegue a la izquierda vy el elevador esté en el nivel mas bajo, se quita

la produccion de vacio.

Figura 3. 285 Paso 6 con dos ramas alternativas para realizar la clasificacion

s56 Stept
Stepo i) aracio™
D MO. 2
T#H35

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Debido a que debe existir discriminacion de fichas para llevarlas y descartarlas a su
nivel respectivo, se divide la clasificacion en ramas alternativas las cuales se

visualizan a continuacion:

En la figura 3.286 se tienen las combinaciones Idgicas para discriminar las piezas
negras, debido a que si se produce activacion en el sensor capacitivo (activacion al
existir presencia de cualquier ficha), y no existe activacion del sensor retro-reflectivo
(activacion solo con fichas rojas), se produce la activacion del pistén electronico que
se controlard con el PLC S7-300 esclavo, donde se hara que las fichas negras se

depositen en la bandeja de descarte mas baja del modulo

Una vez depositada la ficha negra en la bandeja, se vuelve al paso 1y se espera que

exista nueva sefial de habilitacidn para el proceso de clasificacion.

Figura 3. 286 Condiciones para descarte de fichas negras

"reflectiv  "capacitiv
o" o" M0.2 "finabajo" T6
| | | | | | | | T [|mmmmmmmmmmemee e —
| ) 3 i ) - Transé

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Al existir interrupcion de sefial en el sensor retro-reflectivo (reconocimiento de
fichas rojas), se activa el movimiento del brazo hacia la derecha pues al momento de
clasificar las fichas rojas, la base del elevador debe ser llevada hacia arriba y si se
encuentra el brazo sobre la base existiria tanto derribamiento de ficha, como peligro
de que la base del elevador se separe del Bocin de sujecion, esto se lo visualiza en la
figura 3.287
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Figura 3. 287 Activacion de movimiento del brazo hacia la derecha

"rofloztiy

: T3
."1—1 -------------------- e Tranab
§9 | [steps
Steph 5 ["derecha"

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la figura 3.288 se visualizan los pasos step 10 y step 11, los cuales se describen a

continuacion:

Al existir presencia de una ficha roja el sensor retro-reflectivo entrega sefial, la cual
en conjunto con el final de carrera derecho del brazo neumaético, completan la
transicion para que el elevador suba, una vez en la posicion mas alta el sensor
magnético le da la sefial al PLC s7-300 esclavo para que descarte la ficha en la

bandeja correcta.

Luego, solamente si el sensor de la parte mas baja del elevador se activa, se regresa

el proceso a las condiciones iniciales.
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Figura 3. 288 Pasos 10y 11

"reflectiv "finderach

‘ o' B T10
! I S — -
! ! H Transl
0

Stepl0
5 |"arribaelevador"

"finarriba
"

[

Stepll

L |"arribaelevador"
T#500MS

finabajo"
o

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya que esta realizado el proceso de desplazamiento del elevador que es controlado
por el PLC S7-300 maestro, se realiza la programacién para el proceso de descarte
controlada por el Esclavo S7-300.

Las condiciones iniciales permiten que el piston electrénico efectivice el regreso de
la cremallera, para luego mediante 2 ramas alternativas y dependiendo de los estados
de los sensores.

Figura 3. 289 Condiciones iniciales proceso de descarte

i T3 .
gl FIEE
s1 X Stenl
" Stepl I L1 |"pistondentro”
T#SO0OMS
R MO, 2

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Las condiciones para que exista descarte de las fichas negras se lleva a cabo cuando

existen las condiciones de:

El sensor capacitivo ha detectado ficha en la base del elevador y el sensor retro-
reflectivo no ha enviado sefial (No se trata de ficha roja por eso no se activa), ademas
el elevador debe tener la base abajo y los finales de carrera que tiene el piston

electronico entreguen sefial.

Al cumplirse las condiciones anteriormente descritas, la accion a realizarse es que el
piston electronico despliegue su cremallera, logrando asi el descarte de la ficha

negra.

Figura 3. 290 Condiciones y acciones paso 2

"capacitiv  "reflectiv
o" o" "finbajo" al24.6 Al24.7

Step?

D |"pistonfuera”
T4500M3

D [M0.0
4135008

A6 AL "finbaje" 0.0
I{ I [l |
I fl fl i 1

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para que la cremallera regrese al interior del piston, se deben cumplir las condiciones
de que los finales de carrera que tiene incorporados, no entreguen sefial y que el

levador este abajo, una vez que se cumpla esto, se regresa a las condiciones iniciales.
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Figura 3. 291 Paso 3 regreso de la cremallera al interior del pistdn electrénico

Step3

S |"pistondentro”
R |"pistonfuera"
D [MO.2

T#18

R [MO.0

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Las condiciones de descarte de las fichas rojas, se dan cuando el elevador esta arriba,
es decir el sensor magnético detecta la presencia de la base y la accion es desplegar

la cremallera para expulsar la ficha en la bandeja.

Figura 3. 292 Condicion y accién Paso 4

“finarriba
b .2
11 |1 i
I 1 1 !
Stepd
3 ["pistonfuera”
Alid.6 Ho.0 Alid.? D [M0.0
I H H H i T#13500M3

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ya que la ficha ha sido expulsada para su clasificacion, se procede a regresar la
cremallera a su posicion inicial y con el valor l6gico que entreguen los finales de
carrera que tiene el pistdn electronico realizar la ejecucion para volver a las

condiciones iniciales.
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Figura 3. 293 Accidn regreso de la cremallera

ateps

§ |"pistondentro”
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(Elaborado por: Pedro Fonseca)

3.7.10.4. Conclusiones

Utilizando las configuraciones anteriores y adhiriendo el PLC Esclavo a la red
PROFIBUS (1), se ha logrado:

e Transportar las fichas desde el cilindro-distribuidor y desplazar la base del
elevador dependiendo del tipo de ficha y usando el PLC maestro como
controlador del Proceso de desplazamiento y distribucion de fichas al sistema.

e EI PLCS7-300 Esclavo fue usado como controlador del sistema de descarte,
con lo cual se han depositado exitosamente las fichas en las bandejas

correspondientes.

e Se logro el acople correcto de los PLC’s y la sincronizacion que se necesita

para que el proceso de clasificacion sea un éxito.
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CAPITULO 4

EVALUACION DE LA IMPLEMENTACION

4.1. Pruebas del Sistema

4.1.1. Conexion Maestro S7-300/ Esclavo s7-300

Al momento de cargar las configuraciones de Hardware en los PLC’s S7-300 se
puede verificar que si existiese fallos tanto de Sistema como de Bus, los Led’s de

diagnostico se encenderan como se visualiza en las figuras a continuacion.

En la figura 4.1 se observan los Led’s de diagnostico SF Y BF con el PLC S7-300

Figura 4. 1 Led’s de diagndstico SF'Y BF

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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En la figura 4.2 se visualiza el PLC S7-300 con Fallo de Sistema

Figura 4. 2 PLC S7-300 con fallos de sistema

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la figura 4.3 se visualiza el PLC S7-300 con Fallo de BUS y Fallo de sistema

Figura 4. 3 PLC S7-300 con Fallos de BUS y Sistema

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

La figura 4.4, muestra un PLC s7-300 sin fallo de Sistema ni fallo de Bus

199



Figura 4. 4 PLC S7-300 sin Fallos de Bus ni Fallos de Sistema

SIEMENS

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

4.1.2. Pruebas transferencia datos de E/S entre PLC’s S7-300

Una vez desaparecidos los Fallos que puedan existir en cada autdbmata y después de
haber programa las acciones de correspondencia para la transferencia de E/S de M/E
Y E/M en los bloques OB1 de cada PLC, se verifica la transferencia de datos en las

entradas y salidas fisicas de cada uno.

La figura 4.5 muestra la transferencia de datos de los periféricos de cada PLC, donde

las entradas del maestro son las salidas del esclavo y viceversa

Figura 4. 5Verificacién de correspondencias entre E/S

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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4.1.3. Conexion PLC’s Maestro S7-300 / Esclavo ET200S

De la misma manera, la Unica forma de comprobar algun problema de
funcionamiento o conectividad, es que en los PLC’s se enciendan los Leds de
diagnostico SF (System Fail) o BF (Bus Fail), de ocurrir este suceso, el Esclavo
ET200S en este caso se pone en Stop lo que provoca que el PLC Maestro S7-300

también cambie a este estado.

Figura 4. 6 Verificacion PLC ET200S con Fallo de Sistema y Fallo de Bus

icnian - A
(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la figura 4.7 se visualiza el PLC ET200S que se encuentra sin Fallos de Sistema o
Fallos de Bus y debido a que ya estd siendo monitoreado posee dos de sus salidas

forzadas, las cuales corresponden a las luces piloto de la botonera.
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Figura 4. 7 ET200S sin Fallos (BF o SF) y con Luces Piloto Encendidas.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

4.1.4. Conexién PLC S7-300 MAESTRO y Electro-Valvula

Al acoplar la electrovéalvula al Bus del Maestro en el Software Administrador
SIMATIC, después de guardar, compilar y cargar los datos del PLC; cuando el PLC
empieza a correr de nuevo (estado RUN), éste realiza un testeo de los esclavos que se
encuentran conectados, ya que la direccion configurada en el software SIMATIC es
la misma que la electrovalvula tiene configurada en su Dip-Switch, se puede
observar en la figura 4.8 que no existen Fallos de Sistema ni Fallos de Bus.

Figura 4. 8 Electro-Vélvula DP sin Fallos de Bus

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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En la figura 4.9 se muestra el control sobre las salidas de la Electro-Véalvula DP

Figura 4. 9 Activacion salidas Electro-Valvula

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

4.1.5. Conexion entre Maestro S7-300 y HMI

Una vez agregado el HMI al Bus del Maestro y completadas sus configuraciones

internas, se guarda, compila y cargan las configuraciones de hardware del maestro.

Hecho esto el maestro testea al esclavo HMI, donde pueden ocurrir los siguientes

eventos:

e Si el maestro tiene un solo esclavo en su configuracion de hardware, en este
caso el HMI, solo entraria en Fallo y Stop (se detiene el programa que pueda
tener dentro), si el HMI esté en Proceso de carga de Programa.

e Si el cable de interfaz entre el HMI y el S7-300 esta desconectado o roto, el
PLC S7-300 entra en fallo, pero no detiene la secuencia que este ejecutando.

e Si la red esta conformada por otro esclavo como el ET200S, dependiendo si
el ET200S entra en Stop, todo el proceso se detiene.

e Siel HMI tuviera la opcion de PARAR RUNTIME, se entra en estado STOP.
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En la figura 4.10 se muestra al maestro con Fallos de Sistema y de Bus, porque el

cable de comunicacion se encuentra desconectado

Figura 4. 10 PLC Maestro con Fallos SF Y BF

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la pantalla del Panel de Operador se visualizara:

La figura 4.11 muestra el Avance el proceso como “PROCESO DETENIDO”.

Figura 4. 11 En la pantalla se despliega el mensaje de Proceso detenido

§i! SIMATIC WinCC flexible Runtime FEX

[SIEMENS | SHIATIC PANEL

PROCESO DETENI

R DETENER.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Ademas en cada una de las imagenes de supervision del Proceso, se tendra que los
datos de monitoreo no concuerdan; por ejemplo el momento en que no se tenga
conexion los conteos de fichas en los pallets en lugar de tener un valor numérico en
los cuadros de E/S de datos, se desplegara un mensaje parecido a “########” o de

no referencia
Figura 4. 12 Fallo en el Monitoreo (El HMI no toma datos)

F1! SIMATIC WinCC flesdble Runtime

SIMATIC PAIEL

Plezas rojas [
0

Piezas platead .,
0 -

piezas negra: ([ .
1]

PROCESO DETENIDO

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ademas si el Dip-Switch que posee el Panel en su parte anterior no esta configurado
para funcionar en DP y ademé&s no se ha cambiado a PROFIBUS las opciones de
transferencia S7-TransferSettings, nunca existira comunicacion entre el HMI y el S7-
300.
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Figura 4. 13 S7-Transfer Settings

MPI
PROFIBUS

Properties... |

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Figura 4. 14 Dip-Switch en configuracion DP

o W R g g

o

DP/MPI/PP1I RS 422/483
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(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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4.1.6. Implementacion del Mddulo Elevador-Clasificador

El médulo Elevador-Clasificador que ha sido implementado, presenta condiciones
Optimas de funcionamiento, ya que en las pruebas hechas la ubicacion de los
sensores para discriminacion de fichas es esencial ya que al no estar bien ubicados no

se reconocen las piezas que llegan a la base del elevador.

Ademas el sistema de desplazamiento que posee el elevador, tiene gran precision al
momento de funcionar, esto sincronizado al sistema descartador de piezas se produce

buena clasificacion de piezas.

Figura 4. 15 Vista Superior ubicacién de los Sensores del Modulo

Piglan
Flegironica

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Para la clasificacion de piezas cromadas se ha elegido el pallet del centro por lo que

se aplica un freno neumatico o contraposicion al activar la electrovalvula. Ademas
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para tener éxito y que no exista oscilacion de la base del elevador al momento de
clasificar en la posicion media, se necesita de un suministro de presion constante por
parte del compresor, pues al variar la presion, los elementos finales de control no

funcionan dptimamente.

4.1.7. Prueba de la Planta de clasificacién

Una vez acoplados todos los elementos finales y controladores en la red, se proceden
a cargar los programas de cada uno de los controladores tomando en cuenta sus
respectivas consideraciones de funcionamiento.

En la figura 4.14 se visualiza la Planta de Clasificacion con los pallets de depdsito,
los cuales guardan las fichas con sus respectivas caracteristicas.

Figura 4. 16 Finalidad de la Planta de Clasificacion

Sistema de
clasificacién

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Evaluacion del Manual de Practicas y Desempefio del sistema

Mediante la generacion de un manual de Practicas, se pretende facilitar la
comprension en cuanto a las configuraciones tanto de software como de hardware de
los controladores que se usan dentro de una red PROFIBUS y mediante una
explicacion minuciosa de cada tema, se ha estructurado cada préctica con los
requerimientos se consideran necesarios.

Ademas ya que cada practica es progresiva (parte de las configuraciones basicas,
hasta desarrollar un ejemplo completo) y a la vez se respalda de practicas anteriores
se considera importante realizar los pasos sugeridos para tener éxito en cuanto al
desempefio de funcionamiento y evitar posibles dafios del equipo.

Se ha realizado una evaluacién, con una muestra de 29 alumnos y un docente, los
mismos que han tenido una introduccion al tema de PROFIBUS-DP (Teoria del
Protocolo) y que posteriormente han sido evaluados de la siguiente manera:

Se han formado grupos de trabajo los cuales desarrollan cada préctica y donde las
préacticas complementarias han sido desarrolladas por los estudiantes en conjunto.

Ha existido supervision y asistencia de parte del ejecutor del Proyecto de Grado, para
evitar cualquier problema de configuracion y sobre todo de mal manejo del equipo
que conforma la Planta de clasificacion.

Donde se ha elaborado la encuesta que se muestra a continuacion:
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Evaluacion de impacto

Tema: PROFIBUS-DP

Marque con una X su respuesta, no se aceptan borrones o enmendaduras; Piense
bien antes de contestar.

Preguntas:

1. Considera usted que la generacién de manuales ha facilitado la comprensién
en cuanto a la realizacion de practicas de laboratorio.

|si | no |

2. Considera usted que la realizacion de précticas Fisicas, motiva al estudiante a
resolver problemas mas complejos sabiendo las bases de programacion y
configuracién de los modulos.

si|no

3. Considera usted que le interesa aprender mas sobre el PROTOCOLO
PROFIBUS -DP.

[si | no |

4. Evaluando la utilidad didactica y formacion de su conocimiento respecto al
uso de red PROFIBUS-DP, que calificacion daria a la planta de clasificacion
creada.

Bueno [ ]
Regular | ]
Malo |:|
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5.

10.

Evaluando la utilidad didactica y formacion de su conocimiento respecto al
uso de red PROFIBUS-DP, que calificacion le daria a los manuales creados.

Bueno |:|
Regular [ |

Malo [ |

Considera usted que la ubicacion de los componentes de la planta es 6ptima.

[si|no]

Considera usted que la planta creada le servird de material didactico para
incrementar su conocimiento.

[si|no]

Considera usted que la estructura de las préacticas, cumplen con los
requerimientos de un estudiante de Noveno nivel.

si|no]

Considera usted que cada practica desarrollada en el manual es
suficientemente explicativa.

[si | no |

Considera usted que para la realizacion de cada practica es necesario un
manual detalladamente redactado, para no incurrir en fallos de
funcionamiento y deterioro de los equipos.

[si [ no |
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La encuesta menciona los principales puntos a evaluar sobre el rendimiento del
sistema y utilidad did4ctica del Manual de Usuario donde se ha obtenido lo siguiente:

Personas evaluadas (Incluyendo el Docente a cargo): 20

Se han tabulado los resultados que a continuacion se verifican en la tabla 4.1, en
donde se tiene en la columna izquierda la numeracién del 1 al 10, lo que representa el
namero de preguntas y en la fila superior el nimero de encuesta (total 23), mismas

que contienen las evaluaciones.

Tabla 4. 1 Tabulacion de Resultados

# De Encuestas

#
Pregunt |Opcion 1/1{1|1(1}1|1/1(1|1]|2|Tot
a es 1/2|3/4|5/6/7/8/9|/0]1(2|3|4|5(/6|7[8]9|0] al
1 Si 1/1)1|1j1)1j1) |1/1}1}1}1]1]1]1]1]1]1|1] 20
no 0
2 Si 111111111411} 1 111111 ]1]1]1]1] 20
no 0
3 Si 1/1)1(1j1)1j1§2j1j1}1}1}1]1]1]1]1]1]1]1] 20
no 0
4 Bueno [1/1]1] |1]1) [1j1]1]1]1|1|1]|1 1/1]1|1)] 17
Regular 1 1 1 3
0
5 Bueno |[1/1]1j1/1]1)1] (1)1 |1 1/1]1 1| 14
Regular 1 1/1]1]1 1 6
0
6 Si 1/111{1]1|1 11111 1 1(11 1] 15
no 111 1 1 1 5
7 Si 1111111111421} 1 11111 ]1]1]1]1]1] 20
no 0
8 Si 1/1)111j1)1j1y2j1j1}1}1}1]1]1]1]1]1]1]1] 20
no 0
9 Si 1/1(1 1] |1{1|1|1|1|1|1|1|1|1|1|1] 16
no 1 1/1] |1 4
10 Si 1/11111j1)1j142j1j1 1|11 ]1]1]1]1]1]1]1] 20
no 0

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

La tabla 4.2 muestra los porcentajes de aceptacion que se tiene en cada pregunta
212




Tabla 4. 2 Porcentajes de las preguntas realizadas

Porcentajes (%)

%si q %Bueno | %Regular !

Preguntal [100| O
Pregunta2 |100| O
Pregunta3 |100| O
Pregunta4 85 15 0
Preguntab 70 30 0
Pregunta6 | 75 | 25
Pregunta7 [100| O
Pregunta8 [100| O
Pregunta9 | 80 | 20
Preguntal0 |100| O

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

En la figura 4.17 se muestra el diagrama de barras correspondiente a los porcentajes
de los resultados

Figura 4. 17 Diagrama de barras con los porcentajes de la encuesta

120

100
80 W %si
60 H %no
40
20 %Bueno

0 T T T T T T II T T T T T T T T T T T T T T 1 . %RegUIar
&'b'\’ C\é‘/ &'g’ (,\@b‘ (,\é" (,\é" &'3\ &'g’ &'9@'\9 H %Malo
S & ST
LCRERERE” & T

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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4.1.8. Analisis de resultados de la evaluacion desarrollada

Pregunta 1: Se tiene un 100% de aceptacion, con respecto a la generacion de guias
de practicas, por lo que se puede confirmar que es de gran ayuda que existan dichos
manuales para despejar posibles dudas del usuario, con lo cual no se incurrira en

dafos de los modulos y ademas se incrementaran los conocimientos técnicos.

Pregunta2: Se tiene un 100% de concordancia de que deben existir modulos fisicos
para incrementar el conocimiento y motivando al usuario a aprender mas del tema,
pues se sabrd qué configuraciones deben realizarse y como se debe realizar la

programacion de la planta.

Pregunta 3: Se tiene un 100% de aceptacion en cuanto a la motivacion que genera la
implementacién de un Modulo que maneje el protocolo PROFIBUS-DP, pues
ademas de generar un medio didactico para que los estudiantes, se personifican los

procesos de automatizacion que son tan utilizados en la actualidad.

Pregunta 4: Se Tiene un 85% de aceptacion en cuanto a la ayuda didactica y de

formacion del conocimiento que generara la planta de clasificacion.

También un 15% de regularidad en cuanto a la aceptacion lo que es un resultado
satisfactorio.

Con este resultado se entiende que el médulo cumple con expectativas que podria
tener el usuario para asimilar de qué se trata un sistema y qué tipo de protocolos
pueden intervenir en él, ademas de una orientacion a como se pueden emplear los

recursos que se tienen.

Pregunta 5: Se obtuvo un 70% de aceptacion en cuanto a la ayuda didactica y de

formacion del conocimiento que generan la creacion de los manuales.
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Ademas se obtuvo un 30% de regularidad en cuanto a la aceptacién por lo que se

considera muy satisfactorio.

Con lo cual se puede reiterar la importancia de la existencia de una guia basica para
conseguir los objetivos que el usuario se pueda plantear y resolver las dudas que éste

pueda tener y ademas el usuario debe tener el total empefio para aprender.

Pregunta 6: Se obtuvo el 75% de aceptacion con respecto a si la ubicacion de los

componentes en la planta es 6ptimo.
También un 25% de no aceptacion a este criterio.

Lo que se podria justificar por el hecho de que no se conoce perfectamente las
necesidades estéticas y mecanicas que requiere la construccion de la Planta, ademas
con la interaccion directa con el médulo se podrian comprender el porqué de las

ubicacion.

Pregunta 7: Se obtuvo un 100% de aceptacion en cuanto a que la planta servira de

material didactico para aumentar la comprension e incrementacion del conocimiento.

Pues para el estudiante en formacion es mucho mas facil entender cobmo y para qué
se utilizan las cosas y asi aplicar criterios cuando éstos se hallen ya en la vida

profesional.

Pregunta 8: Se obtuvo un 95% con respecto a si la estructura de las practicas
creadas, cumplen con los requerimientos didacticos y técnicos que un estudiante

podria necesitar.
Ademas un 5% de no aceptacion lo que es muy satisfactorio.

Ya que si bien el manual contiene su informacion detalladamente explicada, los

criterios pueden variar porque cada persona puede tomar las ideas de distinta manera.
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Pregunta 9: Se obtuvo un 80% de aceptacion en cuanto al criterio de si el manual

presenta una explicacion minuciosa en cuanto a configuraciones y programacion.
Ademas un 20% de no aceptacion lo que es muy satisfactorio.

Citando el anterior andlisis, si el usuario de la planta cree que todo lo que necesita
para resolver sus dudas, esta en el manual o éste carece de algunas ideas se fomenta a

la investigacion y autoeducacion personal, pues no todo el conocimiento es absoluto.

Pregunta 10: Se obtuvo un 100% en cuanto a la opcion de si se necesita un manual

para no incurrir en fallos de funcionamiento y posible dafio de los médulos.

Lo que es esencial para un ingeniero o técnico, pues primero se deben ver las
limitaciones que se poseen los equipos con los que se trabaja, para asi aplicar

posibles criterios y soluciones.
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Conclusiones

Al implementar la planta de clasificacion didactica, se ha encontrado retos
que han sido solucionados mediante la aplicacion de conocimientos ya
adquiridos y nuevos que han sido consultados; incluso se ha ganado
experiencia tanto en el disefio como la puesta en marcha del proyecto pues se
ha llegado al fin deseado.

Se ha logrado la implementacion del modulo elevador-clasificador, donde se
han hallado algunas observaciones, por ejemplo: Al inicio del proyecto, se
hicieron pruebas para el sistema de desplazamiento utilizando un tornillo sin
fin elaborado en el material sintético DURALLON(material tipo plastico), el
mismo que por problemas de desbaste en su carrera o paso, provocaba
rozamiento excesivo entre el tornillo y la tuerca, lo que hacia que el driver
que activaba al motor DC se esfuerce demasiado, se recaliente y
posteriormente se queme por la excesiva corriente entonces se abandono su
uso.

Debido a la carencia de conocimientos técnicos en la rama mecanica por
parte del desarrollador del proyecto de grado, se opté por buscar soporte de
personal que trabaja en el area metalmecanica, el cual no prestd la ayuda
necesaria, porque al momento de entregar trabajos o hacer correcciones en el
modulo elevador- clasificador éstas parecian no solucionarse y no se
alcanzaba las expectativas u objetivos planteados, lo que incurrié en pérdida
de tiempo y dinero para el desarrollo de este proyecto.

Para eliminar el problema del sistema tornillo-motor, se opt6 por la
utilizacion de un pistén neumatico que simplificaba y disminuia tiempos de
transporte de las piezas a su lugar respectivo; ademas de ahorrar recursos
energéticos, ya que se cuenta con un compresor portatil en el laboratorio del
MPS, el cual abastece de aire comprimido suficiente a todos los elementos
neumaticos que tiene la planta, por lo que no se necesitan de fuentes de
voltaje extras; por lo tanto, fue la mejor opcién para terminar la
implementaciéon del Modulo Elevador-Clasificador, ya que se tiene tiempos
de respuesta rapidos en comparacion al sistema motor-tornillo.

La programacion de los PLC’S S7-300 para el desarrollo del presente
proyecto, resulto de gran ayuda, ya que estos son los principales
controladores ejecutores del proceso y sin la correcta comunicacion y
transferencia de datos en red no existiria la correcta sincronizacion, ni se
pudiera monitorear en el caso del esclavo los variables transferidas por el
PLC S7-Maestro hacia él.
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Se ha logrado programar y configurar al PLC ET 200S mediante la guia del
manual de fabricante del dispositivo; también, se ha realizado las respectivas
pruebas de funcionamiento tanto de modo independiente (Stand-Alone
funciona como cualquier tipo de PLC ejemplo: s7-200 desarrolla procesos
propios y puede controlar procesos solo) y en red como esclavo
(desarrollando activacion de actuadores pero siendo habilitado por marcas
que los PLC’S de la red le transmitan o trabajando solo como un transmisor
de sefiales o siguiendo la secuencia del proceso pero esperando su turno de
operar); Ademas se ha constatado que es de gran importancia manejar la
teoria y experiencia practica para conseguir éxito al momento de implementar
los proyectos ya que esto simplificaria el tiempo de puesta en marcha de
proyectos.

La creacion del entorno, comunicacion y programacién del panel tactil, ha
demostrado que un HMI tiene aplicaciones eficientes y Utiles; pues se puede
utilizar tanto para control y monitoreo del proceso o para la aplicacion que el
desarrollador crea conveniente y tendra dependiendo del protocolo que
maneje el dispositivo la capacidad de transmitir y recibir datos que sean de
gran importancia a altas velocidades y asi disminuir posibles fallos de
funcionamiento en los procesos como tiempo de ejecucion de los lazos en los
procesos.

La evaluacion de la efectividad, pruebas de correcto funcionamiento permiten
concluir que es de gran ayuda la creacién tanto de software, documentacion y
un entorno de hardware donde el practicante realice la programacién y se
sienta ligado al proyecto al tener relacion directa y tenga la oportunidad de
manejar y aprender como funcionan los elementos que conforman a la planta
de clasificacion del proyecto.

Cuando se realiza la conexion en red de maestros /esclavos es importante
tomar en cuenta que en una red, de cualquier tipo que esta sea, se tiene
direcciones Uunicas; en este caso, al repetir la direccion en una red
PROFIBUS, tanto el programa de configuracion de sensores, actuadores y
controladores presenta advertencias o errores al momento de guardar y
copilar datos, al igual que los controladores pues detectan fallo de sistema
(SF).

Al momento de acoplar todos los elementos a la red, se debe tomar en cuenta
algunas consideraciones de disefio e implementacion real. Por ejemplo: se
debe planear la posible ubicacion de sensores, actuadores y controladores,
pues fisicamente esta varia siempre.
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Para conseguir conectar un esclavo, actuador o controlador a la red, el
desarrollador o ejecutor del proyecto debe guiarse de los manuales de
fabricante ya que sin esto, se podria incurrir en errores de configuracion,
ademas no se podrian ubicar las direcciones de los periféricos a los que estan
asignados para la lectura y escritura, porque éstas varian con cada protocolo y

por ende no se lograria el éxito en las comunicaciones.

Se determind con la encuesta realizada, que es muy importante tener en un
mismo texto tanto para la parte tedrica, como la parte préctica del tema, ya
que ambas se complementan y es de gran ayuda para el estudiante la
utilizacion de manuales detallados para el uso de los médulos con el fin de

evitar complicaciones al momento de realizar las préacticas.

Ademas se determind que para fomentar el desarrollo del conocimiento del
estudiante, es decir, para que tenga una vision amplia en cuanto a las
aplicaciones fisicas que se pueden realizar con: sensores, actuadores y
controladores, se necesitan de interacciones o préacticas reales, por lo que la

Planta de Clasificacion serd una buena herramienta didactica.

El éxito para obtener buenos resultados en el desarrollo de practicas depende
de cudn motivado este el estudiante y cuanta atencion le llamen los medios
didacticos, ya que de no ser asi, no importa la estructura (descripcion
detallada y exhaustiva) que posea el manual, o el mddulo que se ha

desarrollado, no se obtendran buenos resultados.

La implementacién de la planta de clasificacion, ayudara tanto a estudiantes
como a docentes para forjar su conocimiento en cuanto a redes PROFIBUS -
DP, ya que a pequefia escala se realiza la automatizacion de un proceso.

La programacion de cada automata y el panel de operador del proceso son
indispensables para la operacion total del sistema, ya que, cada uno tiene una
funcién asignada y ademas se incrementa y potencializa el uso de los
maodulos de comunicacion PROFIBUS-DP, el cudl es el objetivo principal de

este proyecto de grado.
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Recomendaciones

Una de las grandes deficiencias que posee un estudiante de Ingenieria
Electronica y que ha sido la principal complicacion de este proyecto de grado,
es el no tener conocimientos basicos de la parte mecénica y utilizacion de
herramientas, para lo cual se recomienda se dicte algun curso de
Mecatronica, ya que esta ciencia relaciona ambas ramas y que ayudaria a los
estudiantes a culminar sus proyectos relacionados con el tema de una manera

eficiente y dptima, sin necesidad de acudir a personal externo.

Para no incurrir en fallos de funcionamiento y deterioro (parcial o total) de
los equipos, es conveniente guiarse en los manuales de los sensores,
actuadores y controladores, para asi evitar consecuencias desfavorables para

el sistema por el mal uso de los elementos y equipos.

Al momento de desarrollar précticas con los manuales de usuario creados,
debe tomarse en cuenta que el contenido del mismo plantea practicas
complementarias, es decir algunas practicas se respaldan de las anteriores;
por lo que se debe leer muy bien cada paso o método a realizarse para no
tener fallos de funcionamiento desconocidos, por pasos o configuraciones

omitidas.

Se logré Potencializar e Incrementar las Utilidades de los Maddulos
PROFIBUS-DP creando con ellos una Planta de Clasificacion Didéactica, para
ayudar al entendimiento de los estudiantes que Tomen el curso de Redes

Industriales y que por otra parte podria servir de Guia para otras materias.

Siempre tomar en cuenta el nimero maximo de direcciones que puede tomar
un maestro o un esclavo dentro de la red; y que éstas no deben repetirse,
porque se presentarian fallos de SISTEMA o errores en la configuracion de

hardware cuando se esta realizando un proyecto.

No olvidarse que todos los conectores PROFIBUS poseen las resistencias
terminales; las mismas que al encontrase en estado On, pueden producir los
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valores equivalentes (resistencia en paralelo) e incurrir en fallos de
conectividad, intercambio de datos y visualizacion en la PC, ya que el medio
de comunicacion es el cable MPI/DP y éste funciona con ciertos valores de

impedancia.

Para la distribucion de los elementos de la planta se puede planear una
ubicacién, tomando en cuenta las dimensiones de cada uno de ellos; pero mas
aun se debe tomar en cuenta su modo de funcionamiento, caracteristicas
mecanicas, electronicas y eléctricas; puesto que éstas son las principales
razones de mal funcionamiento y efectividad en cuanto al desempefio de los

equipos.

Realizar la calibracion de los elementos neumaticos, electrénicos (sensores)
para que exista un buen funcionamiento de los elementos y no existan

limitaciones de funcionamiento dentro del proceso.

Debido a que en algunos casos no existen tanto las herramientas como el
conocimiento suficiente con respecto al manejo de un tema en especifico, se
concluye que se podria optar por brindar mas cursos de desarrollo para el
estudiante, debido a que es de vital importancia que éste, sepa solucionar

problemas en base a los conocimientos que se ha adquirido anteriormente.
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Anexo 1. Datos técnicos PLC S7-300 con CPU 313C-2DP

Elementos de manejo y visualizacién de la CPU 31xC

@ —| 8 |
© ==
@ X1 x12
@ [ 10 ]

Indicadores de estado y error

Ranura de la Micro Memory Card SIMATIC con expulsor
Conexiones de las entradas y salidas integradas.
Conexidon para la fuente de alimentacion

2. interfaz X2 (PtP o DP)

1. interfaz X1 (MP1)

Selector de modo

@@@@@@@g

(Fuente: Siemens)
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http://cache.automation.siemens.com/dnl/DM/DM0MTkzAAAA_36305149_HB/s7300_cpu_31xc_and_cpu_31x_manual_es-ES_es-ES.pdf

Indicadores de estado y emmor: CPU 31xC

Nombre del LED Color | Significado
SF rojo Error de hardware o software
BF (sdlo para CPUs | rojo Error de bus
con interfaz DP)
DCsV verde | Alimentacion de 5V para CPU y bus del 57-300 correcta
FRCE amarill | Peticion de forzado permanente activa

o
RUN verde |CPUenRUN

En el arranque, el LED parpadea con 2 Hz, en la parada con 0,5 Hz

STOP amarill | CPU en STOP o bien en PARADA o arrangue

o El LED parpadea en la peticion de borrado total con 0,5 Hz, durante

el borrado total con 2 Hz.

(Fuente: (SIEMENS, SIEMENS Internacional, 2003)).

Do Gcnicos
CPU 313C-2 PIP CPU 313C-2 DP
CPLU y varaiin da prochecto CFPU 313C-2 FIP CFPU 313C-2 DP
Referencia GEST 313-6BF03-0AB0 G6EST 313-6CF03-0AB0
= Versidn ge hardware o1 [+
= Versidn de firmware W2H Wih
Faguele de programas corespondients | STEP T e parir de la versédn 5.4 + SP3 | STEF T a parlir de |a versién 5.4 +
[+ SP3 &
STEP T & partir de la versiin 5.3 + 5P2 | 5TEP T a partir de la verssn 5.3 +
con HSP 0123 SP2 pon HSP 0123
Mamcria CPU 313C-2 PP CPU 513C-2 Dp
Memorna de trabajo
= Integrada &1 KB
= Ampliable Mo
Memona de carga Inserable mediante Micro Memany Card (mdx. B MEB)
Conservecitn de dalos en la Micro Mindma 10 afios
Memory Card
[tras la ditima programacsin)
Respalso Garantizado por la Miero Memory Card (libre de mantenimiento)
Tiempos de sjecuckin CPU 313G-2 PIP [cPus1ac2DP
Tiempoa de ejecucidn para
= Operaciones de bits Min. 0,1 pa
= (peraciones de palabras Min. 0,2 ps
= Amimética en coma fija Min. 2 ps
= Amimélica en coma fiolante Min. 3 ps
Temporzadonsa/oontadonss v s CPU 313C-2 PP CPU 313C-2 DP
Temananaa
Contadores 57 256
= Remanemncia Configurable
= Predelarminads deZ0alr?y
= Rango de conlaje 0 g Gih
Contadores IEC al
= Clase 5FB
= Canbiaad llimitzda {adlo por ls mamonia de trabajo)

(Fuente: Siemens).
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http://cache.automation.siemens.com/dnl/DM/DM0MTkzAAAA_36305149_HB/s7300_cpu_31xc_and_cpu_31x_manual_es-ES_es-ES.pdf

Dl thenicon

CPU 31302 PP | cPu 313C-2 DP
= Lomunicacion drecta _ el
= Welocadsdes de transferencs - Haste 12 Mhbitls

= Blsqueda sutomebca de veloclidad
de trensferencia

&l (adlo con inerar pasive)

= Memorlea de tranaferencls

244 bytes 244 bytes O

= Arass da drecoonamlants

mee 32 cfu con mex 32 bytes

= DbPN

Mo

progrema de wuero.

Archivg GE0 - El erchivo G50 actual esté daponible
an:
httpzieutometion.slemens.comicsligsd

ACODRETHEC0 PUMTHO 8 PUNG

= VYeloodades de trangferencla 36,4 Kbais semidiplex -

18,2 Hbilds dplex

= Longlted de eabls M. 1200 m -

= Lelnterfaz & controla desde al & -

= LaInterfaz puede disparar slarmas
o Interrupdomes en el programa de

si {notficacidn el detectar rotura)

manual Fuekanas lecnarigizas)

usUane,
= [DOriver de protcalo 3064 (R ASCI -
| Frophanieiin CPU 313C2 AP CPU 313C2 DP
Lemguege de progremachin KORFUPAWL
Juego ge oparackones v lista de oparacones
Hiveles de paréntesis &
Funcsomes de slstema [(SFCY v. lisla de operacones
Biogues de funcldn de slstema (5FB) | v. llste de operacones
Froleceldn del programa de usuaro 5l
Entracias/ualicias imiagrades CPU X3C-2 PP CPU -2 DP
= Direcoones predelerminadss oe [ss
- Entradas digilales 124081257
- Salldas digitales {2408 1257
Fungionas integradis
Contasores 3 canales {consulte el manual Funokmes Saomathoas)
Frecuencimetro d canales hasta méx 30 kHZ (cansulte el manual Fureremes feoratieasy
Medietn del perlodo 3 canales (consulte el menuel Fumeomes ook
Sabdag de pulso 3 canales pars modulacsén de ancho de pulse hesla max. 2,5 kHz Jeonsuls &

Poalsonamiento conrolado

No

“Requlaclin® SFE inlegrada

Regulador PID foomaulte el manual Fumsianss lecnadgioad)

(Elaborado por: Pedro Fonseca).
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Anexo2. Datos técnicos ET200S

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Table 10-1 Terminal assignment for the interface module IM 151-7 CPU

View Signal name Description
IM 1517 CPU - -
2| M24 External 24 VDC supply
3 | RxDITxD-P Data line B
? 12 4|RTS Request To Send
8 3 5| Msv2 Data reference potential (from the
9 5 station)

6| P5\V2 Supply plus (from the station)
7| P24 External 24 VDC supply

8| RxDITxD-N Data line A
9

7

RS 485 interface

L+ 24VDC
1L+20+ 1M 2M

® ® ® ® 2+ 24 VDC (to loop through)
™M Masse
B R T 2M Chassis ground (to loop through)

Table 10-2 Pin assignment of the DP master module

View Signal name Description

y
2
3 | RxDITxD-P Data line B
4
5

1
18' 2 RTS Request To Send
8 3 M52 Data reference potential (from the
9 5 station)

P52 Supply plus (from the station)

RS 485 interface
RxD/TxD-N Data line A

6
7[- -
8
9

(Fuente: (SIEMENS, SIEMENS Internacional, 2003))
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Anexo 3. Datos técnicos OP 177 PT/DP

@  Ranura para una MultiMediaCard
@  Display/Pantalla tactil

@  Escotaduras para tensores

@  Junta de montaje

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Ranura para una MultiMediaCard
Placa de caracteristicas
Interruptor DIL

Nombre del puerto

@
@
6]
@®

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Objeto Especificacion TP 177A TRP177B OP177B
Aviso Cantidad de avisos de bit 1000 2000
Cantidad de avisos analdgicos 15 50
Longitud del texto de aviso 80 caracteres
Cantidad de vanables en un aviso max. &
Indicacion Vista de avisos,
ventana de avisos
Acusar alarmas individuales si
Acuse simultinec de varias si 16 grupos de acuse
alarmas
{acuse general)
Editar un aviso si
Indicador de avisos si
Bifer de avisos Comportamiento de la memoria volatil remanente
Capacidad del bifer de avisos 256 avisos
Eventos de avisos simultaneos max. 64
Visualizar avisos si
Borrar bifer de avisos si
Imprimir aviso por lineas no sf

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Terminales de conexién

X10/IF 1B (RS 422/RS 485)

Conector Sub-D (subminiatura D), de 9 pines, con bloquea de tornillo

PIN Asignacion en RS 422 Asignacion en RS 485
1 n. c. n.c.
2 GND 24 V GND 24 V
3 TxD + Linea de datos B (+)
4 RD+ RTS"
5 GMND 5 V, libre de potencial GMND 5V, libre de potencial
6 +5V DC, libre de potencial +5 VW DC, libre de potencial
7 +24 'V DC, out (max. 100 mA) +24 V' DC, out {max. 100 mA)
8 TxD— Linea de datas A ()
9 RxD- RTST

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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X20 (USB)

Conector estandar USB

PIN Ocupacidn

1 +5VDC,out enel TP 177A, TP 1778 6", OP 177B: 100 mA
enel TP 1778 4" 500 mA

2 USB-DN
3 USB-DP
4 GND

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

X1 (PROFINET)
Conector RJ45

PIN Ocupacién

TX+

TX-

RX+

n.c.

n.c.

n.c.

|~ | ([ (o | b=

n.c.

En cada interfaz PROFINET se encuentra un LED verde y uno amarillo. Estos LEDs indican
el estado de la comunicacion PROFINET.

La tabla siguiente muestra el significado de los LEDs.

LED "LINK" LED "RX/TX" Significado

verde amarillo

apag. apag. No hay ninguna comunicacién PROFINET.

encendido apag. La comunicacién PROFINET es posible.

encendido encendido A través de la conexién PROFINET se intercambian datos.

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Anexo4. Datos técnicos L298

L298
ABSOLUTE MAXIMUM RATINGS
Symbol Parameter Value Unit
s Power Supply a0 v
Vg Logic Supply Voltage 7 v
V,,UE,., Input and Enable Voltage =037 v
lo Peak QOutput Current (each Channel)
- Non Repetitive (t= 100us) 3 A
=Repetitive (80% on =20% off; tss = 10ms) 25 A
=DC Operation 2 A
Waang 3ensing Voltage =1t023 v
Pt Total Power Dissipation (T ess = 75°C) 25 W
Ten Junction Operating Temperature =25 to 130 oc
Tag, Tj  |Storage and Junction Temperature =40 to 150 °C

(Fuente: SGS Thomson)

L = (L — CURRENT SENSING B
[ outPuT4
@' 3 —] OUTFUT 3
gFJ — T )
AL S— ENABLE B
L] S—

Multiwattis s ——— LOGIC SUPPLY WOLTAGE Ves
ultiwa Y ——T
— INPUT 2

[ ENABLEA

INPUT 4
[ SUPPLY VOLTAGE Vg
— OUTPUT 2
O outPuTt

Mo OB mom

|‘ - I S—] CURRENT SENSING A
Z TAB CONNECTED TOPIM B DOSOI404
GND [ 1 20 ] GND
Sensed [ 2 19 [ SenseB
NEe. ] 3 % [ ne
out1 ] 4 17 ] Out4
ouwz |5 PowerSO20 4 ™ ouws
ve 16 15 1 Input4
Input1 ] 7 14 ] Enable B
Enable & ]| & 13 1 Input3
nput2 ] @ 12 ] vss
GND ] 10 1 [ 1 GhD

DRSNZIS

(Fuente: SGS Thomson)
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PIN FUNCTIONS (refer to the block diagram)

MW.15 PowerS0 Name Function
115 219 Sense A; Sense B |Between this pin and ground i connecied the sense resistor to
control the current of the load.
23 4.5 Out 1; Qut 2 Qutputs of the Bridge A; the current that flows through the load
connected between these two pins is monitored at pin 1.
4 <] Vs Supply Voltage for the Power Output Stages.
A non-inductive 100nF capacitor must be connected between this
pin and ground.
a7 ik Input 1; Input 2 JTTL Compatible Inputs of the Bridge A.
6:11 8,14 Enable A; Enable B |TTL Compatible Enable Input: the L state disables the bridge A
(enable A) andfor the bridge B (enable B).
8 1,10,11,20 GND Ground.
9 12 Vss Supply Voltage for the Logic Blocks. A100nF capacitor must be
connected between this pin and ground.
10; 12 13;15 Input 3; Input 4 JTTL Compatible [nputs of the Bridge B.
13 14 16;17 Out 3; OQut 4 Outputs of the Bridge B. The cument that flows through the load
connected between these two pins is monitored at pin 15.
- 318 N.C. Not Connected

(Fuente: SGS Thomson)

232




Disefo circuito Driver L298

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

N SN

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Anexo5. Planos de la Planta de Clasificacion

Plano planta completa

O DJ L@

: :

IEEEE, Ty

SOURCE
9 MASTERT |11 - TG
72008 i

g@ u?r?sw o n..E !, SLAVE : L) nuw ]
g =i
91 eV 5 :'2!%

"’l Iy =
s
L.

o o

Ej .
T ;_n i 5 [ /lc_;E.V. |
_@ | 1 ‘u D oo ooo o '__I""‘ EMUE

E [
[ e fsd UB-—| 373003

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Planos alimentacion 24VDC

Q=g [PFoav "
SOURCE
o]
IMASTER

| ¥ |

57300

i
c oa mee & r SLAVE
[t b BB g

57300,

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Planos neumaticos

e
o 0|

2855 w24V

BOURCE

Q MASTER] | [l/O 17O
‘\

3 @ s7300 || IMopuLE ET2008 om0 ¢
®
&
g e

SLAVE

ST300

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Plano sensores modulo elevador clasificador

o 0O
o uf
1} O

R 24V
SOURCE
MASTER] | |l/O W | /O
s7300 | ||Mopiie ET2009 MODULE
0

SLAVE

S7300

(Elaborado por: Pedro Fonseca)

Plano sefales concentrador DP

e
) +24V
SOURCE
MASTER| | [0 o
s7300 || IMopuLe| ET2008 yiopu e
i
EV.
|

O @t &
W @ I:l SLAVE

S7300

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Plano de red

- =

24v
SQURCE

MASTER| | [0
87300
1

MODULE T2003

SLAVE

1o
MODULE

L™

5

il

O
CHCS
= g

S

[

i

-]
S7300

L]

(Elaborado por: Pedro Fonseca)
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Anexo 6. Programacion PLC S7-300 maestro

Bloque de organizacion 1 (OB1) programa en KOP

SIMATIC profsme=eetZ002avd) 11/12/2012 17:26:04
=7-300mastec\CPU 213C-2 CBY...\0Bl - <offlinax

0Bl - <offline>

Hombre! Familia:
Autor: Versidn: 0.1
Versitn dal blogue: 7
Hora y fecha Cédigo: 017122012 1E:42:03
Intarfaoe: 18/02/1996 16151:12

Longitud (blogue / cédigo / datos):O004B2 00342 00028

TEMP ]
0B1_EV_CLASS 0 Bits 0-3 = 1 [ComiBg avant), Bits 4-7 = 1 (Event alass 1)
CE1_SCRH_1 a 1 (Cold rastart scan 1 of OB 1), 3 [2can 2-n of 0B 1)
0B1_FRIORITY a Pelagity of OB EXacuticn
01 _08_HUMER o) 1 (feganizatios bleck 1, 0811
0B1_RESERVED 1 0 Rasagrved [oF apstan
0B1_RESERVED 2 |Byte 5.0 Resarved for ayatan
0B1_FREV CYCLE |Int &.0 Cyele tiwa of previeus G611 scam (nillisscomds)
CE1_MIN_CYCLE  |Int &.0 Hinlsun cycle tiss of 0B {millissconds)
0B1_MAX_CYCLE Int 0.0 Haximum cycla tisd of OB (mlllisdcsnds)
0B1_DATE TIME  |Date hed Tilee |12.0 Dats aed tlee 0Bl started

|Blnqul: COEl  "Hain Frogram Sweep (Cycla)” |

|Eagn.: 1 |
| o
N EH
FEB14
"peb 14"—IH QUTH-HEL4

|Sagn.: 2
| o
H EN
HELE—IN FREL4
QUT"pabl4™
Segm. ! 3

T AR 0
L EE [
T AE 124

Bagina 1 de 4
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SIMATIC profameseet2002evwEh, 11/12/2012 17:26:04
27-300ma=tec\CPU 213C-2 DP\...\OBl - <offline>
Segn.: 4
Ml4.0 Ml4.1
"botonverd Thotoneo]o [ [P
wyswitchon M2Z.1 parcemerge "ENAELEFRO
n 2.1 ncia” CESO™
|| 1] || {—
HO.0
TEMRELE FRO:
CE2O"
11
1T
MZ.0
"Mz.0"
11
1T
Segn.: &
H14.1
MO0 Peotonrodo
TENAELEFRD parcenarge el
CES0" ncia” =
— ——— =
—oFE S0 5 WO
—IHIT_EI: E_HGRE—
—MCK_EF g RCTIVE-
—S_F:HI\" EBR_FLT—
—&5_wEXT AT
—ﬂ_ﬁmﬂ TIF_%
—=4_TRE HAH_
—ﬂ_mﬂ
5 ==L
—3_1:“'
—5_oFF
—T_ PUSH
[2egm.: &
| ADD I
H TEH

D—IHNL QUTHMWZ

D—INZ

239
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SIMATIC profameseet2002evwEh, 11/12/2012 17:26:04
=T-300mastexcCPU 213C-2 DBY...WW0Bl - <offlines
Segm.: T
Ml4.1
"botoncolo
paTcRme Ege
ncla® H3.3 M. 4
1 1] {—
ME. 4
11
1T
Segn.: 9

M1.3

Segm.: 9
E1Z4.3 El24.2
Tcapacitiv "reflactiv T30
omadulo™ o Lo® S EVERT
11 | =
11 11 cl
SETIS0OME—TH Pkl M14.0
"bxtorvaerd ML &
—r DE! syswitchon Foontasro]
- i
HWZ
M. &
Segn.: 10
ElZ4.3 El24.4
Tcapacitiv Finductive T3L
omdulo™ modulo” S EVERT
|| { | -
auTdzE—TH DAL H14.0
"bxtoneand MR 4
-1k oEz- ayawitohon Toontaspla
- —taadas”
HEKZ
M3 4
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SIMATIC profameseet2002evwEh, 11/12/2012 17:26:05
=T7-300ma=tec CPUT 213C-2 DPY... 0Bl - <pfflin=>
Segm.: 11
E1lZ4.3 El24.4 E124 .2
Teapacitiv "inductiwve Treflectiv T3Z Ta
om>dulo® modul o™ omodulo™ 3 EVERZ I VORH
|| 11 || i g
2aTiZS AL H14.9
Thotoneerd HW1E
DEZ el £ ohon "oonteoneg
n DURL- ras™
MHWZ—IW [EL-
H3.4
gegn.: 12
E1Z4.3
Tocapacitiv T3E ZE
I WORW
A [+
HL4.0 MWZ0
Thotonverd POONTAJEEM
ayswltchon EUDCHAXTON
T3 DRI On
B2 W DEX—
MiI. 4R
Segn.: 13
-
ELZ4.0
ElZ4.2 El24.4 E1lZ4.3 ARI.2 AL.Z "magnatico Wl 0 AZ.1
Traflactiv "inductive “capacitiv "pistonZad *pistonade elevadorba PTENRBLEFRD “brazodera
omadulo™ modul o omedul o™ alanta®™ lanteact™ dan CESO™ ha™
|| 11 11 1 11 | | { | 11 135
-
-
AZ.0 4.0 Al.% HI.B
"brazolzgqu "hkrazolizg "elevador T3k TANTEBOSIMF
5.ill.'di"' I' QLI'J:\E" E_E‘i’f_'ﬂ.'; TEZR3™
13.5 i1 1 i1 o—h—
sETA302 DAL
[EL-
-
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Secuencia distribucidén y manejo elevador por parte del maestro (GRAPHCET)

SIMATIC

profameeeat200Zer2i=aT-200ma=taxh

CET 313C-2 DEY...\FBl, DBl — <0ffline>

11/12/2012 17:37:08

Comentaric del blogue

"=sensoropt "sensoropt "brasolZder "magnetico
"pistonZma icocilindr icocilindr finalcarre elevadorba
gnatras™ ol™ oZ® ra" H1. jor
il | 11 Il 11 Il
I 4 I’l} I A I A
"brasoizgf
inalcarzex
—
"sensozopt "brasoldex "magnetico
"pistonZma icocilindr finalcarre elevadorba
goatzas" QaZ" ra" H1. jor
| 14 | 11 |
I A Tl A 1 A

242
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IIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:27:0%6
CEU 313C-2 DP\...\FBl, DBEL - <0ffline>
T17
T20
T19
=1 Stepl
Stepl D "btrazoZdere"
T#1S
R |"pistocnZadelante"
D (M1.0
T#45
R "elevador sube"
=] "brazoderecha"
=] "rentosavaciol
R "rentosaZvacio”
T21
]
' Trans
1
Stepl0
5 |"brazcizguierda"
i
2
56
T1
|
' Transl

243
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JIMATIC

prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:27:0%6
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

"pistonima "bragoZder
gnadelante finmalcarre
" ra" MO_1
|1 11 |1
I 11 1 11
"brasolisg "pi=tonima
finalcarre gnadelante
ra" " MO_7
|1 11 |1
I 11 1 11
]
"brasoZder "magnetico
"pistonima finalcarre "sensorvac pistonlatz
gnatra=s" ra" iobrazaZ™ as”
|1 |1 14 |1
I 11 11 ¥ 11

Pigina 3 de 13

244



SIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:27:0%6
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

52 StepZ
Step2 5 "pistonZadelante"
B |"btrazcidere"
22 R |"brazoizquierda™
— trans2 D [MO.1
T#ZS
s3 Step3
Step3 D |("brazocZizg"
TH#500MS
T3 D |["brazcizquierda"
I Trans3 T#300M3
D (M0.7
T#35
sS4 Stepd
Step4 B |"brazoclizg"
R |"pistonZadelante"
. T4 D |("btrazocZdere"
' Trans4 T#25
R |"pistcnadelanteact"
5 |"wentocsalZvacio"
R |mM0.1

Pigina 4 de 13
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JIMATIC

prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’,
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

11/12/2012 17:37:08

3

"sensoropt "magne=tico "brazoldsr
icocilindr pistonlatr finalcarre
al" a=" ra"
| I |
Ilﬂl I 11

"brasoicgf "magnetico
inalcarrer pistladela
a" nte"
I |
I 1
B
"bragoderf "magnetico
inalcarrer pistonlatx
MQ.2 a" as™
| I |
[l I 11
"brazodexzf
inalcarrex

i

246
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JIMATIC

prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’,
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

11/12/2012 17:37:10

4

55 StepS
Steps R |"ventosaZwvacio"
D |"brazcizguierda"™
T5 T4#500MS
— —-?Ianﬂ 5 D |"ventcsaZsopla"
T#15
- T22
S6 Stepb
Stept D |"pistcnadelanteact"
T#2ZS
T6 L |"ventcsaZsopla"
— Trans6 T#200MS
B |"brazcizquierda"
57 Step”?
Step? D ["brazcderscha™
T#25
E’? D |M0.2
— Trans7 T#35
58 Stepb
Stepé R |"brazoderscha"
B |"pistonadelanteact"
T8
— ?ransﬁ
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SIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:-27:10
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

L]

"brazoizgf
inalcarrex
HO.3 a"

"brazociszgf

inalcarrerxr
n

e

"bragoderf "magnetico
inalcarrer "induoctivo "reflectiv "capacitiw elevadorba
a” modalo®™ omodulo” M3.5 omodulo” jor
| | | |4 | |

I Pl Il I |

"brapoderf "magnetico
inalcarrer =l =vradorme
a" diog™ M1.7
|1 14 |1
I 11 I 11

Pigina 7 de 13
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IIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:-27:10

CEU 313C-2 DF\...\FB1, DBl - <0fflines
(]
59 Stepd
Stept D [MO.32
T#35
T9 D |"brazcizguierda"™
Trans% T#300MS
5 "rentosavacio”
S10 Stepll
Stepll R |"brazoizquierda"
L "rentosavacio”
T10 T#25
|
' Transl
|:|
511 Stepll
Stepll L |"brazocderscha"
T#Z5
D |Ml.53 o
T#35
T18
]
' Transl
3
s18
Stepld
T1S
|
' Transl
g
ys1

Pagina & de 13
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SIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:-27:10
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

Stepld

L "elevador sube"
T#25300M5

o |M1.7
TH#45

E "brazoderecha"

Pigina % de 13
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JIMATIC

prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’,

CFD 313C-2 DE%...“FBl, DEL - <Qffline>

11/12/2012 17:37:10

"magnetico "brazoderf
elevadorkba inalcarrer "reflectiv "inductivo
ja™ a" omodula™ modalo®™ MO_5
| | | 14 |
[ [l 11 [l ¥ 11
"brazoderf "magnetico
inalcazrer "inductiwvo "capacitiv elevadorba
a" modulo” omodulo™ HO.5 jor
| | | I |
[ [l 11 [l I 11
"magnetico "brazodexf
elevadorme inalcarrex
dio™ HMO.E a"
|1 I |1
I [l I 1
"magnetico
elevadorme
H1l.2 dio™

e

251
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IIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:-27:10
CEU 313C-2 DP\...\FBl, DBEL - <0ffline>
&
T20
' Transs
1
s1
Tll
' Transl
1
s12 Steplz
SteplZ R "brazoderscha"
D "elevador sube"
T12 T#35
' Transl D [MO.6&
2 T§35
10
513 Stepl3
Stepl3 D [M1.Z2
T#500MS
T13
I Transl
4
515 Stepls
Stepls D |M1.4
T#25
T15 L |"frenc neumatico™
|
' Transl T#35
5 L "elevador sube"
T§35

252
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SIMATIC prof=smseet200Zev2isT-200ma=tex’, 11/12/2012 17:-27:10
CFU 3lac-Z DP\...\FBl, DBElL - <0ffline>

e

Pagina 12 de 13
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SIMATIC profsmeest2002ev2sT-200masteaxh, 11/12/2012 17:27:10

CEO 213C-2 DP\...\FBl, DBl — <0Offline>

"

g17 SteplT
Stepl’ D |Ml.&
T§ZS
T17
Transl
7
|ﬁ51

Pigina 13 de 13
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Anexo 7. Bloque de Organizacién (OB1) en KOP

SIMATIC profsmseatZ00Zawh 11/12/2012 17:28:21
=7-300e=clavc\CEFU 213C—-% DE%...“0OBl - <offlinex

0Bl - <offline>

Honbire ! Familia:
Aator: version: 0.1
Versisn dal bloque:r Z
Hora y fecha Chdigo: 1141272002 17:38:17
Interfaoe: 18/02/1996 1E:151:12

Longitud {(blogque / cSdige / datas): 00306 00176 00028

TEHP 0.0
oBl_EV_CLASS Eryta 0.0 Bits 0-3 = 1 [Comimg awant), Blts 4-7 = 1 [Evast class 1)
OB1_SCAW 1 Enyta 1.0 1 (Cold reastart scan 1 of OB 1}, 3 [(Scam Z-n of OB 1]
0B1_PRIORITY Eyta 2.0 Pelogity of OB Exacution
DE1_0E_NUMER Eryta 3.0 1 |Deganization block 1, 2811
0B1_RESERVED 1 |Byte 4.0 Rasazved for aysten
0B1_RESERVED Z |Byte 5.0 Reasarved for aystem
OB1_FREV C¥CLE (Int &.0 Cyele tiwe of previcus OB scas (mlllisecosds)
DE1_MIN_CYCLE Int .0 Himiwus cycla tiws of 0Bl (mllliseconds)
0B1_MAY _CYCLE Int 0.4 Haziwum cyele tiws of 0Bl (millissconds)
0B1_DATE _TIME Data_hed Time 12.0 Data ard time OB started

|BJEHFI: OEL "Hain Frogram Sweep {Cycle)” |

[gogm.: 1 |
L EE 0
T AB 124
L EE 124
T AE 0
degm.: 2
ALZY.4 M5 O
"inductivo TaZ "marcalndu
modialo” H&.0 Z EVERD ativo®
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Proceso de descarte llevado a cabo por el PLC S7-300 esclavo (GRAPHCET)
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Anexo 8. Bloque de organizacion OB1 PLC ET200S
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Autor: Teraldn: 0,1
Versidn del blogque: 7
Bora y fecha Codigo: ZT/11F2002 11:48:46
Interface: 15/02/1996 18:81:17

Longitud (blogue / cédigo / datos): 00172 00046 00020

TEHP 0.0
OB1_EV CLRSS Enyta 0.0 Bita 0-3 = 1 [Comimy awant], Blts 4-7 = 1 [Evast claxa 1]
OB1_SCAW 1 Eyia 1.0 1 (Cold rastart scan 1 of 08 1}, 3 [Scan Z-n of OB 1]
OB1_FRIORITY Byta 2.0 Pelapity of OB Exacuticn
OB1_DB_NUMER Byta 3.0 1 (organization blesk 1, 0E1)
OB1_RESEFVED 1 |Byta 4.0 Rasarved foF ayatan
OB1_RESEFVED 2 |Byta 5.0 Rasarved foF ayatan
OB1_FREV C¥CLE |Int &.0 Cyele thwas of previcus OBl scam (nillisscopds)
CB1_MIH_CYCLE Int 8.0 Himisum cycle Tises of 0B] (mlllishoonds)
OBl MAX CYCLE Int 0.0 Haxisum cycle tiss of OB]1 (millisaconds)
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|Blowl: OE1 "Hain Frogram Sweep (Cycle)” |
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