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RESUMEN

El proyecto de titulacion consiste en la Simulacion y Automatizacion de los Sistemas
Variadores de Velocidad de Motores de Corriente Continua, para la realizacién de la
practica para comunicar el PLC S7-1200 con el motor DC, utilizamos una tarjeta
electronica variador de velocidad de motores de corriente continua donde se utilizé sus
entradas analdgicas para la comunicacion

La programacion se realizo en el software TIA PORTAL, OPC SERVERS para
realizar la vinculacion con labview y posterior visualizacién de la interfaz grafica del
proceso, para interactuar con los software tenemos una guia de la préctica donde nos
podemos orientar.

Para esto se disefio y construyé un médulo didactico portatil con un PLC S7-1200.,
con este equipo los estudiantes estaran en la capacidad de desarrollar y profundizar sus
conocimientos sobre el funcionamiento y programacion de PLC S7-1200, que hoy en
dia son muy utilizados en la automatizacion de las diferentes &reas de la produccion
industrial.

Para esto, en el presente documento esta la informacion necesaria para realizar las
pruebas, con la finalidad de futuras generaciones mejoren este proyecto con nuevas

tecnologias.

Palabras clave: CONTROL, PLC, VARIACION DE VELOCIDAD,
AUTOMATIZACION, PROCESOS, MOTORES DC.
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ABSTRACT

The project consists in the Simulation and Automation of DC Motor Speed Variator
Systems, for the realization of the practice to communicate the S7-1200 PLC with the
DC motor, we use an electronic speed variator card of motors dc, wich his analog

inputs were used for the communication.

The programming was carried out in the software TIA PORTAL, OPC SERVERS to
make the connection with labview and later visualization of the graphic interface of

the process, to interact with the software we have a practice guide where we can guide.

To this end, a portable teaching module with an S7-1200 PLC was designed and built
with this equipment the students will be able to develop and deepen their knowledge
of the operation and programming of the S7-1200 PLC, which today are very used in
the automation of different areas of industrial production.

For this, in the present document is the necessary information to carry out the tests,

with the purpose of future generations to improve this project with new technologies.

Keywords: CONTROL, PLC, SPEED VARIATION, AUTOMATION, PROCESSES,
DC MOTORS.
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PLC: Controlador Logico Programable.
VDC: Voltaje Continuo.

E/S: Entradas y Salidas.

PC: Computador.

Hz: Hertz (frecuencia).

NO: Normalmente Abierto.

NC: Normalmente Cerrado.

AMP: Amperios.

SB: Signal Board.

CM: Modulo de Comunicacion.

CP: Procesador de Comunicacion.

CB: Placa de Comunicacion.

SM: Mddulo de Senal.

RPM: Revoluciones por Minuto.

PAC: Controlador de Automatizacién Programable.

OPC: Control de Proceso
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INTRODUCCION

El proyecto de titulacion consiste en la simulacion y automatizacion de los sistemas
de velocidad de motores DC., para esto se disefio y construy6 un médulo didéctico

portable.

El objetivo de este mddulo es facilitar el aprendizaje de los estudiantes de la materia
de automatizacion industrial por cuanto la Universidad Politécnica Salesiana no cuenta
con bancos de pruebas portatiles para realizar practicas reales basadas en
automatizacion con PLC, es por ello que se ha desarrollado este proyecto para el
fortalecimiento de los conocimientos de los estudiantes de la Carrera de eléctrica en la

materia de automatizacion industrial.

En el Capitulo 1: Se puntualizan los hechos preliminares como son: El Problema, El
Planteamiento del Problema, Importancia y Alcance, Delimitaciones, Obijetivos,

Justificacion, Variables e Indicadores, Metodologia.

En el Capitulo 2: Marco Tedrico, donde se da a conocer los conceptos los mas

importantes para la realizacion de este proyecto

En el Capitulo 3: Materiales y Métodos, donde se encuentran especificaciones del

mddulo, materiales y elementos utilizados.
En el Capitulo 4: Mantenimiento del Médulo.

En el Capitulo 5: Desarrollo de Précticas, en el cual los estudiantes podran indagar

todas sus experiencias.

Una vez elaborado este modulo didactico portable, los estudiantes estaran en la
capacidad de desarrollar y profundizar sus conocimientos sobre el funcionamiento y
programacion de los PLC, que hoy en dia son muy comunes en las aplicaciones de

automatizacion en las diferentes areas de la produccion industrial.



CAPITULO |
1. EL PROBLEMA.

1.1. Planteamiento del Problema

La Universidad Politécnica Salesiana (UPS), situada en Chambers y calle 5 de junio,
tiene 20 afios de funcionamiento en la ciudad de Guayaquil. La carrera de Ingenieria
Eléctrica, es una de las mas antiguas en el area de Ingenieria, y entre sus perfiles
profesionales, en los Gltimos afios en el laboratorio de automatizacién industrial no
cuenta con modulos de trabajo didacticos portétiles, requeridos para fortalecer el
conocimiento de los estudiantes de automatizacion industrial, lo que se quiere hacer
con este proyecto es disefiar un médulo didactico de automatizacion para realizar la
Simulacién y automatizacion de los sistemas variadores de velocidad para motores de

corriente continua.
1.2. Importanciay Alcance

El proyecto de titulacion beneficiaria directamente a la Universidad Politécnica
Salesiana Sede Guayaquil, y a los estudiantes de la Carrera de Ingenieria Eléctrica en
la materia de automatizacién industrial, gracias a este proyecto se fortalecerd y se

ampliard el aprendizaje de los estudiantes.

Una vez desarrollado el disefio, construccion e implementacién del médulo didactico,
el producto final a entregar es un médulo didéctico con un PLC S7-1200 CPU 1214C
DC/DC/DC, mediante el cual podremos simular y automatizar los sistemas de
variacion de velocidad de los motores DC, se adjuntara una monografia que tendra
informacidn sobre lo ya mencionado. ElI modulo didactico se podra transportar con
facilidad.

1.3. Delimitaciones

Se estima que el tiempo utilizado para desarrollar este proyecto es de 11 meses y su

culminacion fue en el mes de mayo del 2018.

El proyecto se basa en la simulacion y automatizacion de los sistemas variacion de

velocidad de motores DC, mediante el modulo didactico portatil, para el disefio y



construccion se debe tener conocimientos de las materias automatizacion industrial e
instalaciones industriales. EI montaje de los equipos y dispositivos se lo implemento
en un mddulo didactico en donde se generan sefiales como entradas y salidas

analdgicas y digitales.

Estas sefiales ingresan a través de las entradas del PLC que realiza la funcién de
controlar datos y enviar sefiales al proceso que estamos ejecutando como es la
simulacion y automatizacion de los sistemas de variadores de velocidad para motores
de corriente continua, ademéas de interactuar con los software TIA PORTAL,
LABVIEW y OPC SERVERS.

1.4. Objetivos

1.4.1. Objetivo General
Implementar un sistema de control que permita la automatizacion y simulacion de

motores de corriente continua a través de variadores de velocidad.

1.4.2. Objetivos Especificos

= Aplicar las diferentes caracteristicas de motores de corriente continua a través de
variadores de velocidad.

= Disefiar e implementar la automatizacion para el control de motores de corriente
continua a traves de variadores de velocidad.

= Comunicar y programar con el software TIA PORTAL, LABVIEW y OPC
SERVERS para interactuar con los dispositivos de mando y control.

= Desarrollar una guia didactica con su respectivo manual de operacion para el

correcto manejo de los equipos.

1.5. Justificacion

Lo que se busca realizar con este proyecto es automatizar y simular los sistemas
variadores de velocidad de motores de corriente continua, para la realizacion de este
proyecto se contara con el modulo de simulacion y automatizacion, una tarjeta
electronica marca MINARIK, con esta tarjeta se pudo facilitar la comunicacion con el
PLC, una laptop con el software TIA PORTAL, en el que se realizara la programacion
para el control de velocidad de motores de corriente continua, se visualizar
gréficamente el proceso en LABVIEW, para eso es esencial la dominacion del

software OPC SERVERS para realizar la interfaz gréfica.



Finalmente con el disefio y elaboracion del modulo, los alumnos de la Universidad
Politécnica Salesiana podran conocer mas a fondo sobre programacion y enlace de
diferente software para la automatizacion, esa es la idea fundamental de este proyecto,
debido a que muchas empresas ya cuentan con un sistema de automatismo basado en

diferentes equipos de automatizacion.
1.6. Variables e Indicadores

= Variable Dependiente.-Desde la propuesta

Disefiar y construir un moduld didactico portable para realizar la simulacion y
automatizacion de los sistemas variadores de velocidad de los motores de corriente
continua.

= Variable Independiente.-

Mejorar el aprendizaje de los estudiantes de la Carrera Ingenieria Eléctrica de la

Universidad Politécnica Salesiana en la materia de automatizacién industrial.

1.7. Metodologia

El presente modulo didactico portable se lo ha disefiado y construido para que cumpla
las expectativas requeridas para la automatizacion de distintos sistemas, el mismo que
tiene un funcionamiento muy sencillo pero al mismo tiempo se debe tener cuidado con
el manejo de sus distintos elementos del modulo. Se utilizd, el método experimental
para desarrollar las mediciones de pardmetros como revoluciones por minutos (RPM)
y voltaje, con eso obtener resultados experimentales de las practicas realizadas. El
método descriptivo se utilizé para indicar los objetivos planteados en el presente
documento que fueran demostrados en las practicas planteadas y desarrolladas.



CAPITULO Il
2. MARCO TEORICO

2.1. Motores de Corriente Continua

El motor de corriente continua, es una maquina que convierte la energia eléctrica en
un movimiento o trabajo mecanico también puede servir como generador o motor, por
medio de las fuerzas de atraccion y repulsion que existen entre los polos formando el

campo magnético.

Conmutador

Motor de corriente continua

o Armady
Fuente de alimentacion A

Escobillas

N Esobillis

Irmén nin

FIGURA 1. MOTORDC. [1]

Los motores de corriente continua, son pocos utilizados en la industria, debido a que
estos motores no se pueden alimentarse a la red de distribucion de energias "normales”,
ya que para poderlos conectarlos se necesita un convertidor de corriente alterna a

corriente continua. [1]
2.2. Partes del Motor de Corriente Continua:
El motor de corriente continua estd compuesto de 2 partes fundamentales:

o Estator, es la parte fija (carcasa) donde se encuentran las bobinas inductoras o
bobinas de campo, produce el flujo magnético principal.
¢ Rotor, es la parte movil donde se encuentra las bobinas del inducido o bobinas de

armadura, inyecta o induce voltaje a las bovinas inductoras.



Rotor Estator

Rodamientos

Turbina Toma de tierra

FIGURA 2. PARTES DE MOTOR DC. [2]

2.3. Caracteristica de Funcionamiento Motores de Corriente

Continla

Los tipos de motores de corriente continua se clasifican y se pueden conectar segun el

tipo de excitacion del devanado de campo los mismos que son:

e Motor con excitacion independiente

e Motor Serie

e Motor Shunt

e Motor Compuesto (Compound).

Los motores de iman permanente tienen:

e Laventaja de no requerir una fuente de potencia para el campo.

e Ladesventaja de ser susceptibles a la des magnetizacion.

¢ No se pueden ajustar para algunas aplicaciones, puesto que su campo magnético es
constante. [3]

2.3.1. Motor con Excitacion Independiente

El motor de excitacion independiente el devanado de campo y el devanado de

armadura se conectan en fuentes de voltaje diferentes. [3]



Incuctor Inducido

FIGURA 3. MOTOR CON EXCITACION INDEPENDIENTE. [2]

2.3.2. Motor Serie

El devanado de campo se conecta en serie con el devanado de armadura y es

alimentado por una misma fuente de voltaje.

e La conexion serie desarrolla un gran par de arranque.
e su velocidad varia mucho cuando se trabaja a plena carga y en vacio, llegando

incluso a enloquecerse si se trabajara sin carga, provocando con ello dafios severos
al motor. [3]

/nductor

Inducido

FIGURA 4. MOTOR SERIE [4]

2.3.3. Motor Shunt

El motor Shunt o paralelo la bobina inductora va conectado en paralelo con la bobina
del inducido y es alimentado por una misma fuente de voltaje. Al aumenta la tension
inducido aumenta la velocidad del motor de corriente continua cuyo bobinado de

campo esta conectado en paralelo con el circuito formado.
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FIGURA 5. MOTOR SHUNT O PARALELO. [1]

2.3.4. Motor Compuesto (Compound)

Caracteristicas intermedias entre el motor serie y derivacion, de forma que mejoran la
precision del primero y el par de arranque del segundo. [2]

El devanado en serie con el inducido esta constituido por pocas espiras de gran seccion,
mientras que el otro devanado esta formado por un gran nimero de espiras de pequefia
seccion. [2]

e Existen dos Tipos de Excitacion Compuesta.

Hay excitacion compuesta corta y larga, el sentido de la corriente que recorre los

devanados serie y paralelo es el mismo, por lo que sus efectos se suman.

_—
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FIGURA 6. MOTOR DC CON EXCITACION COMPUESTA Y DERIVACION CORTA. [4]

La diferencia de la excitacion compuesta larga, el sentido de la corriente que recorre

los devanados tiene sentido contrario y por lo tanto los efectos de ambos devanados se



restan.
Se caracteriza por tener un elevado par de arranque, pero no corre el peligro de ser
inestable cuando trabaja en vacio, como ocurre con el motor serie, aunque puede llegar

a alcanzar un numero de revoluciones muy alto. [2]
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FIGURA 7. MOTOR DC CON EXCITACION COMPUESTA Y DERIVACION LARGA. [4]

2.4. Variacion de Velocidad de los Motores de Corriente Continua

Para lograr el control de variacion de velocidad de motores de corriente continua se

emplean los métodos méas consumen y conocidos como:

Variacion de Velocidad por Redstato de Campo.
e Si aumentamos resistencias al devanado del campo, esto provoca que el motor
desacelera.

e Si quitamos resistencias al devanado de campo, el motor acelera.

Para realizar esta variacion hay que tener mucho cuidado porque el motor se puede

enloquecerse y sufrir graves dafios al motor.

Variacion de Velocidad por Variacion del Voltaje Aplicado a la Armadura.
e Si aumentamos el voltaje aplicado a la armadura el motor acelera,

¢ Si disminuimos el voltaje aplicado a la armadura el motor desacelera.

2.5. PLC Simatic S7-1200
Con el controlador lI6gico programable (PLC) S7-1200.

e Se puede controlar una variedad de dispositivos para distintas tareas y aplicaciones

en el campo de la automatizacion.



e La CPU incorpora un microprocesador, la fuente de alimentacién y de igual forma
los circuitos de entrada y salida, formando asi el PLC.

e Lossistemas de seguridad protegen el acceso tanto al CPU y al programa de control:

e Toda CPU ofrece proteccion por contrasefia que permite configurar el acceso a sus
funciones.

e Esposible utilizar la “proteccion de know-how” para ocultar el codigo de un bloque
especifico.

e La CPU incorpora un puerto PROFINET para la comunicacion en una red
PROFINET.

Los modulos de comunicacion estan disponibles para la comunicacion en redes RS485

0 RS232. [5]

Conector de corriente

Conectores extraibles para el cableado
de usuario (detras de las tapas)

Ranura para Memory Card (debajo de
la tapa superior)

LEDs de estado para las E/S
integradas

Conector PROFINET (en el lado
inferior de la CPU)

Los diferentes modelos de CPUs ofrecen
una gran variedad de funciones y
— prestaciones que permiten crear
soluciones efectivas destinadas a
numerosas aplicaciones.

® & @ e

®

FIGURA 8. PLC SIMATIC S7-1200 [5]

2.6. Capacidad de Expansion de la CPU

La familia S7-1200 ofrece diversos modulos y placas de conexion para ampliar las
capacidades de la CPU con E/S adicionales y otros protocolos de comunicacion.

10



FIGURA 9. CAPACIDAD DE EXPANSION DE LA CPU. [5]

(1DMbdulo de comunicacion (CM), procesador de comunicaciones (CP) o TS Adapter
(2) cPU

(3)Signal Board (SB) o placa de comunicacion (CB)
(4) Médulo de sefiales (SM)

La gama S7-1200 ofrece una gran variedad de médulos de sefiales y Signal Boards que

permiten ampliar las prestaciones de la CPU.

También es posible instalar mddulos de comunicacion adicionales para soportar otros
protocolos de comunicacién adicionales para soportar otros protocolos de
comunicacion. [5]

2.7. Signal Board

Una Signal Board (SB) permite agregar E/S a la CPU.

Es posible agregar una SB con E/S digitales o analdgicas. Una SB se conecta en el
frente de la CPU.

e SB con 4 E/S digitales (2 entradas DC y 2 salidas DC)

e SB con 1 entrada analogica.

11



@ LEDs de estado en la SB
@ Conector extraible para el cableado de usuario

FIGURA 10. SIGNAL BOARD CARACTERISTICAS. [5]

FIGURA 11. SIGNAL BOARD. [5]
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CAPITULO 11
3. MATERIALES Y METODOS

3.1. Modbdulo Didactico Portatil

EL modulo didactico portatil contiene todos los elementos necesarios para el
aprendizaje de conceptos y destrezas para la automatizacion, ya que con este médulo
podemos realizar distintas practicas. Para poder comparar el funcionamiento teorico
de préctico.

3.2. Disefio y Descripcion del Médulo

El mddulo didactico portatil se disefid y construyé en funcién a los sistemas
automaticos, por ello es importante estar empapado sobre las diferente técnicas y
procedimientos practicos para manipular correctamente los sistema de automatizacion
industrial que se presentan en nuestro diario vivir, en conformidad con el avance
tecnoldgico, por esta razon los diferentes elementos y equipos que contiene el mddulo
se ha seleccionado de tal forma que ayude al aporte practico en términos de
automatizacion a los estudiantes de la UNIVERSIDAD POLITECNICA
SALESIANA.

_ln‘ = I‘b‘.ﬁu = -
Z\

FIGURA 12. MODULO DIDACTICO. FUENTE: LOS AUTORES
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El médulo didactico portéatil cuenta con los siguientes elementos y dispositivos:

TABLA 1. MATERIALES Y ELEMENTOS UTILIZADOS. FUENTE: LOS AUTORES

LISTADO DE MATERIALES

CANT

DESCRIPCION

Modulo metalico medidas:( 20 alto x 50 ancho x 35 prof.) cm. Elaborado
en plancha galvanizada 1.1 mm .Pintado al horno con pintura
electrostatica Color Ral 8014 Café Mate.

73 Plug Jack hembra

13 Selectores de 2 posiciones 16mm @
5 Selectores de 3 posiciones 16mm @
7 Pulsadores de 16mm @ color verde
10 Luces Piloto 12mm @ color rojo

Luz piloto de 10mm @

Voltimetro Anal6gico de 0-30 voltios DC 38x38mm

Potenciometros 1kQ

Relés 8 pines 24dc

Fuente de 120vac-50/60hz-24dc/2.5Amp

Porta Fusibles de 8 espacios

Fusibles 0.5 Amp.

Borneras simples

Placa de Regulacion de voltaje in 24vdc out 0-10 Vd.

Ventilador 12vdc 3 pulgadas

Cable de poder 1.8 m

Cable de red 1.8m

Interruptor de on/off 3 pines

Socket hembra RJ45

PLC CPU 1214C DC/DC/DC

SB 1232 AQ

Canaleta de 40x25mm

Riel DIN

Conector Rj45

Diodos rectificadores LAmp.

= | =
= L R R G R R D D N S D N =S DS DS

Switch

3.3. Dimensiones y Conexiones del Mddulo

El modulo esta constituido por plancha de metal de 1.4 milimetro. Pintado al horno

con pintura electrostética (color Ral 8014 Café Mate), las medidas:

20 centimetro de alto

50 centimetro de ancho

35 centimetro de profundidad.
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FIGURA 13. VISTA FRONTAL DEL MODULO CON SUS RESPECTIVAS MEDIDAS. FUENTE: LOS AUTORES

3.4. Ubicacion del Controlador Logico Programable

El PLC se le considera como principal elemento del modulo didactico ya que
éste permite la automatizacion de diferentes procesos industriales, por ser el elemento
principal se ubicara en la parte superior del moédulo, esto facilitara una visualizacion
clara del funcionamiento del automata cuando esté en modo RUN o cuando el

programa estafuncionando.

—»—:\’;'S\T\ ﬂr\ >

FIGURA 14. UBICACION DEL PLC. FUENTE: LOS AUTORES

3.5. Entradasy Salidas del Mddulo

Las entradas y salidas que se ubicaran en el médulo, representan las entradas y salidas
que tiene el PLC, pueden ser estas digitales o analdgicas, también el médulo contara
de entradas de sefiales abiertas (NO) y cerradas (NC) y encendido de lamparas de

sefializacion para el encendido.

15



3.6. Ubicacion de Pulsadores y Selectores

Los pulsadores y selectores que se utilizaran en el mddulo son dispositivos de
mando que simulan entradas digitales de 24 VCD hacia el PLC. Las entradas digitales
seran distribuidas en el espacio fisico inferior del médulo, con el fin de tener
facilidad de operacion y manipulacion y también por tener estética en la

distribucién.

SALIDAS DIGITALES -

CONTACTOS ABIERTOS - RELE

©0 00000090
" OO0
PANEL DE ALIMENTACION E}ITRD‘:I:AS DLG\TM:!

Sy

o

oy

VOLTIMETRO 2 ENTRADA Y SALIDAS
. ANALOGICAS

FIGURA 15. UBICACIONES DE PULSADORES Y SELECTORES. FUENTE: LOS AUTORES

3.7. Fuente de Alimentaciéon DC.

Este modulo es alimentado por 120Vac los cuales seran suministrados por la energia
de la UPS, la linea y el neutro llega a alimentar a una fuente de voltaje de 120vac-
50/60hz-24dc/2.5Amp. La salida de la fuente va a un juego de borneras que alimenta
al PLC. CPU 1214C DC/DC/DC, como ventiladores, fuente variable de 0 a 10 volts.

DC y distintos elementos del médulo.

T CE
Ly

AR R B 8 BB & 5 B 5= B g B

FIGURA 16. FUENTE DE ALIMENTACION DC. IDR-60-24. FUENTE: LOS AUTORES
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3.8. Relés

Los relés de marca CAMSCO son alimentados con 24 Vdc, la linea llega a los Al de
las bobinas de los relés por medio de las salidas digitales del PLC correspondiente a
cada uno de ellos, el neutro llega al A2 desde la borneras haciendo un punto comun en

todos los relés.

o T i S, i
X = = —_— = =
i i . - . . | 3%

Y

FIGURA 17. RELES. FUENTE: LOS AUTORES

3.9. Labviewy NI OPC

El software NI Labview se puede comunicarse con cualquier controlador légico
programable (PLC) de distintas formas. Con OPC (OLE for Process Control), el
estandar para comunicar datos en tiempo real entre los dispositivos de control y

supervision de proceso en una interfaces hombre-maquina (IHM). [6]

Los servidores OPC estan disponibles virtualmente para todos los PLCs y para PACs
(Programable Automation Controller). Ya esto elimina de tener la necesidad de contar

de drivers para la comunicacion entre las diversas marcas y modelos.

Industnal Protocols

OPC Protocol
!_Jt" = :
1 i

]

FIGURA 18. OPC SERVER. [6]

3.10. Planos y Distribucion del Modulo.
A continuacién, se detallara mediante planos todas las conexiones y distribucion que

contiene este proyecto. Adjuntados en Anexos pags. 56 al 73.
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CAPITULO IV

4. MANTENIMIENTO DEL MODULO.

Conocer los diferentes elementos existentes en el modulo para identificarlos y realizar
su respectivo mantenimiento.

El modulo solo sera abierto para realizar algiin mantenimiento del mismo.

4.1. INSTRUCCIONES:

4.1.1. Conocer los Elementos Existentes en el Modulo para identificarlos

El estudiante aprendera a distinguir cada uno de los elementos existente en el médulo.

FIGURA 19. MODULO DE PRACTICAS. FUENTE: LOS AUTORES

4.1.2. Ajuste, Calibracion y Limpieza de los Elementos

> Para esto el modulo debe de estar desconectado.

18
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FIGURA 20. MODULO DE PRACTICAS VISTA FRONTAL. FUENTE: LOS AUTORES

Levantar la cubierta del modulo donde se encuentra el cableado respectivo
desde las borneras de conexion hasta los elementos de control.

Revisar la continuidad de los conductores (cable flexible #22).

Observar que las borneras de conexion estén sujetadas firmemente al
modulo.

Examinar que no exista polvo en la parte interna, el cual puede ocasionar
sulfato en los terminales de los distintos elementos que contiene el médulo.
Verificar que los voltajes de entrada y salida de la fuente sean los correctos

para evitar averias en los elementos.

EED

L \ - \
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FIGURA 21. INTERIOR DEL MODULO DIDACTICO. FUENTE: LOS AUTORES
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CAPITULO V

5. DESARROLLO DE PRACTICAS

Gracias a este Proyecto de titulacion se disefio y construyé un médulo didactico
portable, con el cual se desarrollaron précticas de simulacion y variacion de velocidad

de motores de corriente continua.

PRACTICA#1: PROCEDIMIENTOS PARA INGRESAR AL TIA PORTAL Y NI
OPC SERVERS.

PRACTICA#2: SIMULACION Y AUTOMATIZACION DE VELOCIDAD DE
MOTORES DC POR MEDIO DE ARMADURA.

PRACTICA#3: SIMULACION Y AUTOMATIZACION DE VELOCIDAD DE
MOTORES DC POR MEDIO DE CAMPO.

El modulo didéctico portable sera de gran ayuda para desarrollar practicas de distintos

sistemas de control y automatizacion
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UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA
LABORATORIO DE INSTALACIONES INDUSTRIALES

NOMBRE:
FECHA:

PROFESOR:
PRACTICA#1

TEMA: PROCEDIMIENTOS PARA INGRESAR AL TIA PORTAL Y NI OPC
SERVERS.

OBJETIVOS:

v' Explicar pasos para ingresar al TIA PORTAL y NI OPC SERVERS

v"Realizar un programaen el TIA PORTAL que permita el control de variar velocidad
de motores DC.

v'Realizar la interfaz que permita el control de variar velocidad desde el software
labview.

RECURSOS:

v Mddulo didactico, cable de poder, cable Ethernet y cables de conexiones.
v' Computadora con los programas TIA PORTAL V13, LABVIEW y OPC
SERVERS.

INSTRUCCIONES:

1.- Configurar el PLC a utilizar

2.- Escoger bien la Signal Board.

3.- En el OPC SERVERS configurar con el mismo PLC que se esta utilizando en el
TIA PORTAL.

TIEMPO ESTIMADO:

v' 2 HORAS
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FUNCIONAMIENTO:

Procedimientos para la Ejecucion de las Practicas.

Para iniciar, el estudiante deberéa elegir la practica a realizar y abrir el programa. Esto

lo haré con los siguientes pasos:

1.- Ingresar a la carpeta que contiene las practicas.

Organizar »

. Favoritos
4 Descargas
B Escritorio

v Autodesk 360

- Bibliotecas
3 Documentos
k=l Imdgenes
, Musica

E Videos

=) Abrir

| Sitios recientes

@vﬂ b TesisIperty - Cruz » Mueva carpeta »

Incluir en biblioteca »

-
Nombre

PRACTICA #1
PRACTICA#2
PRACTICA#3

Compartir con »

Grabar
Fecha de modifica...

14/04/2018 22:40
08/05/2018 22:28

L4000

08/05/2018 22:23

MNueva carpeta

Tipo
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos

Carpeta de archivos

Tamafio

FIGURA 22. SELECCION DE CARPETA PARA LA PRACTICA A SELECCIONAR. FUENTE: LOS AUTORES

2.- Escoger la préactica a realizar.

Organizar *

- Favoritos
& Descargas

B Escritorio

= Sitios recientes
o Autodesk 360

7 Bibliotecas
3 Documentos
k=| Imagenes
, Misica

ﬂ Videos

Incluir en biblioteca

®U?| b proyecto detesis » Mueva carpeta » PRACTICAZL »

Compartir con

MNombre

AdditionalFiles
M
Logs
System
T™P
UserFiles
D PRACTICA £1

Grabar

Mueva carpeta
Fecha de modifica...

15/03/2018 23:3

07/03/2018 16:24
07/03/2018 16:24
15/03/2018 23:31
10/03/2018 14:22
07/03/2018 16:24

14/03/2018 19:19

Tipo

Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos
Carpeta de archivos

Siemens TIA Porta...

Tamafio

FIGURA 23. INGRESO AL TIA PORTAL V13 SELECCIONAR PRACTICA. FUENTE: LOS AUTORES
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3.- Al dar doble clic aparece la siguiente pantalla en la cual se abre el TIA PORTAL
V13.

@U" » proyecto detesis » Nueva carpeta » PRACTICAZ#1 »

Organizar v W Siemens TIA Portal VI3 v Compartir con v Grabar Nueva carpeta

i Nombre : Fecha de modifica... Tipo Tamafio

& Descargas AdditionalFiles Carpeta de archivos

M Escritorio ™ Carpeta de archivos

15 Sitios recientes Logs Carpeta de arch

& Autodesk 360 System

P SIEMENS Totally Integrated Automation

9 Bibliotecas UserFiles

<] Documentos Q PRACTICA #1

&=/ Imégenes

J‘r Musica

B videos

& Grupo en el hogar

1™ Equipo
ﬁ, Disco local (C:)
ca Data (D7)
e Disco extraible (F)
»" Autodesk 360

€ Red © Siemens AG, 2008-2014

FIGURA 24. INGRESO AL TIAPORTAL. FUENTE: LOS AUTORES

4.- Luego se abre el proyecto.

T4 Siemens —-nX

Totally Integrated Automation

I Iniciar ]§ Abrir proyecto existente

@ Abrir proyecto existente WIS e 2 iz

Proyecto Ruta Uhima modificacién
@ Crear proyecto PRACTICA #1 He proyecto de carpetalPRACTICA#1  15i03/2018 23:31:46
PRACTICA #1 CluserslipertyiDesktoplproyecto de tesis|Practicas\PRACTICA # 11PRACTIC...
@ Migrar proyecto PRACTICA #1 CiuserslipertyiDesktoplPRACTICA £1 15103/2018 23:29:51

FRACTICA #1 Fiproyecto de tesisiNueva carpetalFRACTICA #1 15i03/2018 0:00:00
— e 10i03/2018 0:00:00

hents\Automation|Proyectol 28i01/2018 22:33:37

nentslAutomation(TESIS
Abriendo el proyecto...

Cargando el proyecto CUserslpertyiDesktoplproyecto de tesisINueva
Welcome Tour «carpetalPRACTICA #11PRACTICA #1.ap13. Espere.

Abriendo el proyecto...

b Software instalado

) Ayuda

Idioma de la interfaz

P Vista del proyecto

n 250
ES . m ()
O oo ||

FIGURA 25. ABRIENDO EL PROYECTO. FUENTE: LOS AUTORES
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5.- Una vez abierto el proyecto tenemos la ventana de aplicaciones donde

seleccionamos el item de configuracion de dispositivos.

V4 Siemens - PRACTICA #1 X

Totally Integrated Automation
PORT

ORTA

I Iniciar Primeros pasos

@ Abrir proyecto existente El proyecto: "PRACTICA #1" se ha abierto correctamente. Seleccione el siguiente paso:

. Crear proyecto
proy | \\\

@ Migrar proyecto

@ Cermar proyecto

3 | Configurar un dispositivo

@ Welcome Tour
) ma
N;\-qé Escribir programa PLC
: i
@ Primeros pasos

Configurar
objetos tecnoldgicos

@ Software instalado ) .
I | Configurar una imagen HM

® Ayuda

@) 1dioma de la interfaz

Abrir la vista del proyecto

} Vista del proyecto Proyecto abierto: CiUsers\IpertylDesktopiproyecto de tesis\Nueva carpetalPRACTICA #1\PRACTICA #1

FIGURA 26. VENTANA DE APLICACIONES. FUENTE: LOS AUTORES

6.- Cuando termine de cargar nos aparecera la siguiente pantalla, donde se muestran

los dispositivos existentes, en nuestro caso elegiremos el PLC_1.

T4 Siemens - PRACTICA #1 _a X

Totally Integrated Automation
*ORTAL

Mostrar todos los di:

I Dispositivos y Mostrar todos los dispositivos Detalles [ Lista | Miniaturas |_
redes

Agregar dispositivo Dispositivos PLC

=
i |
PLC 1}

Configurar redes

Ayuda

} Vista del proyecto Proyecto abierto: CAUsers\lperty\Desktopiproyecto de tesis\Nueva carpeta\PRACTICA #1\PRACTICA #1

FIGURA 27. DISPOSITIVOS EXISTENTES. FUENTE: LOS AUTORES
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7.- Ahora aparece la ventana donde se puede configurar el PLC.

T4 Siemens - PRACTICA #1

Proyecto  Edicion  Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana  Ayuda Totally Integrated Automation

U5 % B cuerdarproyecte 32 ¥ EAX 9:: [ B MMEE R § esoblecerconexiénonline @ Deshacercanexignonline - A [ [ 2 H ] PORTAL
Dispositivos ‘; Vista topoldgica “ﬁjh Vista de redes |m'|‘ Vista de dispositivos | Opciones (€]
HEQO =41 B el | Vista general de disp | g
- W2 Msdulo ¥ | Catdlogo H
~ [ PLC_1 [cPU 1214C DGDE/DC] :
[IY configuracién de dispo... I ®
4 online ydiagnéstico B EE“” g
» 5 Bloques de programs T racy 5
» [ Objetos tecnolégicos S I I I I O I Dnabodll] @ saeitorts H
» I Fuentes extemas R »r_FTaqetasde comuni...
» [ Variables PLC R ‘a Raf=pioais o
» [l Tipos de datos PLC i ’il“‘ 4
» 5 Tablas de observacién ... . ”?“9 3
G Toces HoC3 P 3
5§ Informacién del programa i o ’r-fl“‘ g
» [§5! Datos de proxy de disp._ - ree s S g
R, " e || r@ame ]
< u - e er\]M?du\osde T %
v ‘ Vista detallada PuI;eiz » g Modulos tecnolégicos | &
Pulse_3
Nombre Pulse_d
5 Blogues de programa : b InterfazPRC
[ Objetos tecnolégicos
Fuentes extemas
[ Variables FLC m
() Tipos de datos PLC -
[ Tablas de observacian y for.. 5
% Traces E
Infarmacién del pragrama ‘“
Datos de proxy de disposit.. < [ I w bl
Listas de textos [v] ‘QPropiedades H‘illnfovma:ién y”y Diagnéstico | 3 |Informacién

4 Vistadel portal  EERRRIE] royecto PRACTICA #1 abierto.

FIGURA 28. VENTANA DE CONFIGURACION DEL PLC FUENTE: LOS AUTORES

8.- En esta pantalla nos colocamos en la pestafia rbol de proyecto donde elegiremos
el icono bloques de programa, luego seleccionamos el icono Main [OB1] y empezamos

a programar para cada una de las practicas propuesta.

74 Siemens - PRACTICA #1

Proyecto  Edicién  Ver Insertar Online Opciones Hemamientas Ventana Ayuda

% (3 H Guardarproyecto & ¥

Totally Integrated Automation
X it §{ W MEE R W establecerconexignoniine ¥ Deshacer conediénonline fip 8 % o ] PORTAL

PRACTICA #1 » PLC_1 [CPU 1214CDUDUDC] » Blogues de programa * Main [0

ispositivos Opciones

3 1 2 ¢ f o ] 3
HOQ k- Celdad &7 H = H
> ‘Favolitos E
rme
P 0,
v PLC_T[CPU1214CD0DODT] |4 b |- O V‘Inshucciones basicas |
[IY configuracién de dispo... T 2
}Dnlmeymagnust\(u [ Gerenl
v . %06
- Blf'“““ e g “Vechs y i ws » [a] Operaciones légicas | =|
I Agregar nueva bloque w00 s %00 Ieturade “Marcha y s “Nodopantalla =m0 » [ig Temporizdores
48 Nein [081] “Lsbviswpars Tag f “Farafisies tabled lecturs panallz” Tag B a” “Modotablzrncn” =
= = ! Iy v It A iy A . » [+1] Contadores
» L3} Objetos tecnolégicos r Vi L Tr L vr VT ' b 2 =
- (<] Comparacién
» ') Fuentes extemas %o » [£] Funciones matem
¥ Lg Variables PLC “Madotablaroon” n
» Tﬂ‘l’\pas de datos PLC —
¥ 55| Tablas de observacién ..
21 w02 Nombre
races 05
" . T8 » [] Fecha yhora
585 Informacién del programa — =
< ’—'—‘w » | 7] String + Char
= » [7] Periferia descentraliz
V‘Vlsta detallada oG rf
w1 Yarchs y s » [ Alarmas
“Marchsy lectura de w2 ] “Madopantalla 7 &
P Direccié lectura panialla” tablers a6 - jor » = Diagnéstico
ombre ireccién - » [ Impulso
i At 7z A { F— S
s - ‘ Tecnologia
“Nodopantslls
Gl Nombre
=
» [ ] Contadores
» [] FiD Control
%05 » [] Mation Control
Tag 8"
—
0% Y e < Il B
» QI’mpiedades "jllnformacién y‘ﬂﬂiagnéstim » | Comunicacién

4 Vistadel portal  [EERIEERARE 0 PRACTICA #1 abierto.

FIGURA 29. VENTANA PARA REALIZAR LA PROGRAMACION FUENTE: LOS AUTORES
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Procedimientos para ingresar al NI OPC SERVERS
1. Alabrir el NI OPC SERVERS nos aparece la siguiente pantalla.

¢ NIOPC Servers - Runtime E@
File Edit View Tools Runtime Help
WEELIEL e R
1k 1o add  charnel.
Date Time Source Event o
0 200032018 15:00:57 NIOPC Servers...  Configuration session assigned to Iperty as Default User ha...
0 20/03/2018  15:11:38 NIOPC Servers...  Configuration session started by lperty as Default User (R/W)
[20/032m8 151151 NIOPC Servers..  Runtime project has been reset.
(120032018 151150 NIOPC Servers...  Stopping Simulator device driver.
(1)20/03/2018  15:11:50 NIOPC Servers...  Created backup of project T:\ProgramData'\National Instru
0201’1}31’2018 15121 NIOPC Servers...  Configuration session assigned to Iperty as Default User ha... E
0 20/03/2018 164912 NIOPC Servers...  Configuration session started by lperty as Default User (R/W)
Ready Defaut User Clients: 0 Activetags: Dof 0

FIGURA 30. INGRESO AL NI OPC SERVERS. FUENTE: LOS AUTORES

2. Luego se agrega el canal y escribe un nombre para guardar.

F
@ NIOPC Servers - Runtime |EHEHE|
File Edit View Tools Runtime Help
DB dRBMEa S| as i x|B
-] Cick to add a channel] =
A channel name can be from 1to 256
characters in length.
Names can not contain periods, double
quotations or start with an underscore.
Channgl name
Practicat]
Date Time: Source g
ﬂ 2003/2018  15:00:57 NIOPC
ﬂZﬂfﬂBﬁ‘ZﬂTE 15:11:38 NIOPC
D2A02ms 15115 NIOPC
(i) 20/03/2008 151150 NIOPC < Ards [ Siguierte > ] l Cancelar I [ Fyuda ]
D20A03208 151150 NIOPC
ﬂZﬂfﬂBmeE 151211 NIOFC Servers...  Corfiguration session assigned to Iperty as Default User ha... £
ﬂZﬂfﬂBmeE 164512 NIOFC Servers...  Corfiguration session started by Iperty as Default User (R/W)
Ready Defautt User Clients: 0 Activetags: Dof 0

FIGURA 31. SELECCION DEL CANAL. FUENTE: LOS AUTORES
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3. En la siguiente pantalla se elige la opcion Siemens TCP/IP ETHERNET vy se da

clic en siguiente.

—————

¥ NIOPC Servers - Runtime
File Edit View Tools
DE &R %G 7
21 Click to add a channel.

Runtime  Help

(===

MNew Channel - Device Driver

Select the device driver you wart to assign to the
channel

drivers that are installed on your system

Device driver:

[The drop-down list below contains the names of all the

Siemens TCP/IP Slave Ethemet
Simatic/Tl 505 Ethemet
Simatic/Tl 505 Serial

Simulator

SIXNET EtherTRAK

SIXNET UDR

SquareD Serial

System Maritor

Date
W 20032018
& 20/03/2018
(i) 20/03/2018
(i) 20/03/2018
(i) 20/03/2018
W 200032018
& 20/03/2018

Time

15:00:57
15:11:38
15:11:51
15:11:50
15:11:50
15:12:11
16:49:12

Source

NI OFC Servers.
NI OFC Servers.
NI OPC Servers
NI OFC Servers.
NI OFC Servers.
NI OPC Servers
NI OFC Servers.

Telemecanique Uni-Telway Slave

Thermo Westronics Ethemet
Thermo Westronics Serial

Corfiguration session started by lperty ; TIWAY Host Adapter

; Torque Tool Ethemet
Funtime project has been reset T e

Stopping Simulater device drver Toshiba Serial
Created backup of project 'C:\Program Toyopuc PC2 Serial

Corfiguration session assigned to Ipert E%’g"ﬁﬂif:ﬂ% ﬂ‘;gﬁ
Corfiguration session started by 19y  Wage Eihemct

Wonderware InTouch Client

Ready

Yaskawa Memobus Plus (SAB5)
Yaskawa MP Series Ethemet

Yaskawa MP Series Seral
Yokogawa Cortroller
Yokogawa CX Ethemet
Yokogawa Darwin Ethemet
Yokogawa Darwin Serial
Yokogawa DX Ethemet

Siemens TCP/IP Ethemet v]
Siemens TCP/IP Ethemet -

m

m.|

Default User Clients: 0 Active tags: Dof 0

delamna

FIGURA 32. SELECCION DEL DEVICE DRIVER. FUENTE: LOS AUTORES

4. Luego en la opcion “Network Adapter” aparecera la opcion “Default”, esto

significa que el OPC se comunicara con una direccién IP automatica con el PC,

clic en siguiente.

@ NIOPC Servers - Runtime
File Edit View Toals

Runtime Help

(e @]=]

Mew Channel - Network Interface

J lj d E \i? d = : This channel is configured to communicate over
QEF Click to add 2 channel, anetwork. You can select the network adapter
that the driver should use from the list below.
Select "Defaul’ f you want the operating system
lo choose the network adapter for you.
Network Adapter:
[Defaut v
l
Dat Ti S G
¢ me ouree l < Ards " Siguiente > ] l Cancelar ] [ Hyuda ]
BZDJBSJ'ZNR 15:00:57 NIOPC Servers...
ﬂ 20/03/2018 15:11:38 NICPC Servers... rfiguration session started by Iperty as Default User (RAN)
(1)20/0%/2018  15:11:51 NIOPC Servers..  Runtime project has been reset.
(1)20/0%/2018 151150 NIOPC Servers..  Stopping Simulator device driver.
(i) 20/03/2018 15:11:50 NICPC Servers..  Created backup of project T:\ProgramDiata"\National Instru. N
020/031'2013 151211 NIOPC Servers..  Configuration session assigned to Iperty as Default User ha... E‘
U 200032018 16:4512 NIOPC Servers..  Configuration session started by Iperty as Default User (RAW) L4
Ready Defaukt User Clients: 0 Active tags: 0of 0

FIGURA 33. CONFIGURACION DEL DISPOSITIVO. FUENTE: LOS AUTORES
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5. En esta pantalla se muestra la configuracion de optimizacion de escritura, en la que

por default aparece la mas optima para el canal y se da clic en siguiente.

@ NIOPC Servers - Runtime =) ||E|| 3 |
File Edit View Tools Runtime Help New Channel - Write Optimizations @
J. lj d E ‘:? d = 'You can control how the server processes writes on
- ‘IP Click to add a channel this channel. Set the optimization method and
wiite-toead duty cycle below.
Note: Writing only the latest value can affect batch
processing or the equivalent
Optimization Method
() Write all values for all tags
() Write orly latest value for non-boolean tags
(@ Write only latest value for all tags
Duty Cycle
Pefom 10 = wites for every 1read
Dat Ti 5 -
© me ouree [ < Atrds ][ Siguiente > J [ Cancelar ] [ HAyuda
&201‘03/‘2013 15:00.57 NIOPC Servers...
0201'031'2013 15:11:38 NIOFC Servers... rfiguration session started by lperty as Defautt User (R/W)
(D20/03/2018 151151 NIOFC Servers...  Runtime project has been reset.
(D20/0%/2018 151150 NIOFC Servers...  Stopping Simulator device driver.
(D20/0%/2018 151150 NIOFC Servers...  Created backup of project 'C:\ProgramData'\National Instru.. i
0201'031'2013 151211 NIOFC Servers...  Configuration session assigned to Iperty as Defautt Userha... ‘E‘
0201'031'2013 16:49:12 NIOFC Servers...  Configuration session started by Iperty as Default User (R/W) ]
Ready Defautt User Clients: 0 Active tags: Oof 0

FIGURA 34. ESCRIBIR OPTIMIZACION. FUENTE: LOS AUTORES

6. A continuacion se muestra en resumen toda la configuracién del canal dando clic

en finalizar.

¢ MIOPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help

New Channel - Summary

I the following information is comect click Finish'to
save the seftings forthe new channel.

Name: Practicalf1 P
Device Driver: Siemens TCP/IP Ethemet
Diagnostics: Disabled

Write Optimization:
Write only latest value for all tags
10 writes per read

Non-nomalized float handling type
Replaced with zero

l < Mrds ][ Finalizar ] [ Cancelar I [ Ayuda ]

rifiguration session started by Iperty as Default User (R/W)

Rurtime project has been reset
Stopping Simulator device driver.

NEdB|9MEa s

3? Click to add a channel

Date Time Source

020!1]3#2018 15:00:57 NIOPC Servers...
020!1]3#2018 15:11:38 NIOPC Servers...
(020032018 151151 NIOPC Servers...
(D20/03/2018 151150 NIOPC Servers...
(D 20/03/2018 151150 NIOPC Servers...
&2011]3#2013 15:12:11 NIOPC Servers...
&20103#2013 16:49:12 NIOPC Servers...

Created backup of project C:\ProgramDiata'\National Instru
Corfiquration session assigned to Iperty as Default Userha...
Corfiguration session started by Iperty as Default User (RAW)

Ready

FIGURA 35. SUMMARY. FUENTE: LOS AUTORES
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7. Una vez finalizada la configuracion del canal, procedemos a la configuracion del

dispositivo, para esto, se da clic en “click to add a device”.

¢ NIOPC Servers - Runtime EI@
File Edit View Tools Runtime Help
NEd2|SME a9 80a x| B
B EIP Device Mode! ID Description
~{I[l]] Click to add a device ﬁﬂﬂChck 102dd a device

’E 'f b

Date Time Source Evert i
(1) 20/03/2018 15:11:51 NIOPC Servers...  Rurtime project has been reset.

(1) 20/03/2018 15:11:50 NIOPC Servers Stopping Simulator device driver

(i) 20/03/2018 15:11:50 NIOPC Servers...  Created backup of project C:\ProgramData"\National Instru

0201’031'2013 1512 NIOPC Servers... Cunf?gumt?un = ' Crea‘ted backup of project 'C:\ProgramData\National Instruments\NI OPC Servers\V2016\default.opf' to 'C:\ProgramData)|
020/ﬂ3f2ﬂ13 16:45:12 NIOPC Servers...  Configuration sessiq nstruments\NI OPC Servers)! 16\Project Backups\default-000.0pf'

0201‘03}'2013 2240:35 NIOPC Servers...  Configuration session assigned 1o Ipery as serhia '='|
ﬂ 21/03/2018 11:22:06 NIOPC Servers...  Configuration session started by Iperty a3 Default User (RAV) [ i
Ready Default User Clients: 0 Activetags: Oof 0

FIGURA 36. RUNTIME. FUENTE: LOS AUTORES

8. Aparecera una ventana en la cual solicita el nombre del dispositivo (Device,

Name), luego clic en “siguiente”.

@ NI OPC Servers - Runtime |E”EHE‘

File Edit View Tools Runtime Help

DEJRSME AR 98 50ax|E

BHP Practicatfl ) Device ... Mode! D Description
- okt add devce [ Cick to add a device.
New Device - Name @

A device name can be from 110 256 characters
in length.

Names can not contain periods, double
quotations or start with an underscore

Device name:
Practicas1
ﬁ #* b
Date Time: Source i
D2Aams 15115 NIOPC Sen
Danmz20is 151150 NI OFC Sen|
D2A0A032M8 151150 NIOPC Sen
ﬂZﬂfﬂBﬂﬂWB 15121 NIOPC Sen
Oam2me 164912 NI OPC Sery <hiss | Sgderte> | [ Concelr | [ Anda
ﬂZﬂfﬂBﬂﬂWB 2240:35 NIOPC Se =
u 21/03/2018  11:2206 NIOFC Servers...  Configuration session started by Iperty as Defauft User (R/W) L
Ready Defautt User Clients: 0 Activetags: Oof 0

FIGURA 37. INGRESO DEL NOMBRE DEL DISPOSITIVO. FUENTE: LOS AUTORES
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9. A continuacion, en la ventana se selecciona el modelo del PLC a utilizar (“Device

Model” - “S7-1200”) y clic en “siguiente”.

|
¢ NIOPC Servers - Runtime |E”EHE‘
File Edit View Tools Runtime Help
NS89l a= 9% @ad X |E
Er &? Practicatf] ) Device ... Model D Description
m ek to add 2 devics mwck to add a device.
New Device - Model @
[The device you are defining uses a device
driver that supports more than one model. The
list below shows all supported models.
Select amodel that best describes the device
you are defining
Device model
= 571200
|E ‘# ' [ hd
Date Time Source o
(D)20/03/2018 151151 NI OPC Sery
(1)20/03/2118  15:11:50 NIOPC Sen
(20032018 15:11:50 NIOPC Sen|
020:‘03/‘2013 15121 NI OFC Sery
Y0201 164812 NI OPC Sen| [ cams [ Sguente> | | Concdlar | [ Auda |
020!03/’2013 2240:35 NI OPC 5 |E|
021/‘03/’2013 11:22:06 NIOPC Servers...  Corfiguration session started by lperty as Default User (R/W) L
Ready Default User Clients: 0 Active tags: Dof 0

FIGURA 38. SELECCION DEL MODELO DEL PLC. FUENTE: LOS AUTORES

10. En la ventana siguiente se establece la direccion IP del dispositivo (PLC S7-1200),

luego clic en siguiente.

File Edit View Tools Runtime Help

NSdB|9MEaE| 98 0a x| B

Er &P Plact.icam ) Device ... Model D Description
) icktoadd a devece. [ Cick to add a device.
New Device - 1D [

The device you are defining may be multidropped as
part of @ network of devices. In orderto communicate
with the device, it must be assigned a unique 1D.

'Your documentation for the device may refer to this as
a "Network 10" or "Network Address."

@ NIOPC Servers - Runtime |E”EHE|

Device ID

¢ 192.168.0.1
ﬁ ‘iﬂ g
Date Time: Source g
(1)20/03/218  15:11:51 NI QPC Sen|
(200328 151150 NI QPC Sen|
(200328 151150 NI QPC Sen|
0201'03/'2013 151211 NI QPC Sen|
Gmms 1 NIOPC Ser | cars || Souere> | [ Concelar | [ Aude | il
0201'03/'2013 22:40:35 NIQFC § |=
0211'031'2013 12206 NI OPC Servers...  Configuration session started by Iperty as Default User (R/AV) L4
Ready Defautt User Clients: 0 Active tags: 0of 0

FIGURA 39. DIRECCIONAMIENTO IP. FUENTE: LOS AUTORES
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11. Se configura los parametros de tiempo dejandolos por defecto, damos clic.

===

o |

 NIOPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help
DEJB(BAGEE 9§ &aX|HE
g &p Practicatl _ Device . Model D Description
--m(:hckto add a device oo shdacovce
New Device - Timing @
The device you are defining has communications fiming
parameters that you can corfigure.
Comnecttimeaut; ] <] seconds
Requesttimeaut: 2000 = ilizeconds
Fal after: 2 = succsssive fimeouts

ﬁ f h e

Interrequest delzy: 0 = miliseconds
Dite Time Source =
(20 151151 NIOPC Sen|
D2y 15115 NIOPC Seny
(2w 15115 NIOPC Sen|
020/03/'2018 151211 NIOPC Sen|
Yamme wen N0 | ca [ Smiste> | | Coven | | Aue |
020/03/'2018 413 NIOPC
021/03/'2018 1206 NIOPC Servers...  Corfiguration session started by perty as Defauk User (R/W)
Ready Defact User Clients: 0 Activetags: 0of 0

+ Seleccionar~

Edididn A

FIGURA 40. SELECCION DE TIEMPOS. FUENTE: LOS AUTORES

12. Descenso automatico y damos clic en siguiente.

® NIOPC Servers - Runtime |EHE”E|
File Edit View Tools Runtime Help
NS4 ®AEaH| 9k 2 x| E
& &? Pranﬁcah‘l ) Device Model D Deescription
-1 Cidctoaddadeics [ ctck to add a device.
New Device - Auto-Demotion @

"fou can demote a device for a specific period upan

communications falures. During this time no read request

(writes if applicable]) wil be sent to the device. Demoting a

failed device will prevent staling communications with other

devices on the channel.

[ Enable auto device demation an communication faiures

3

ﬁ & 10000
Date Time Source Discard write requests during the demotion period -
(0201032018 151151 NIOPC Sen|
(0201032018 151150 NIOPC Sen|
(020032018 151150 NIOPC Sen|
0201’03/‘2018 151211 NIOPC Sen|
Y 154912 NI OFC Ser | <hss | Souenie> | | Cancdar | [ Auda | L
0201’03/‘2018 224035 NIOFC E‘
ﬂ 21032018 112206 NIQPC Servers...  Configuration session started by Iperty as Defautt User (R/W) L4
Ready Default User Clierts: 0 Activetags: Oof 0

FIGURA 41. DESCENSO AUTOMATICO. FUENTE: LOS AUTORES
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13. En la siguiente pantalla muestra los parametros de comunicacion del dispositivo,

dejando el mismo por default, clic en siguiente.

¥ NIOPC Servers - Runtime |E” = ||E|
File Edit View Tools Runtime Help

DB d Sl o T 9K Ge x| B

& C{F Practicafl Device ... Model ID Description
) Gikto sdd a device. (M Click to add a devies.

Mew Device - Communications Parameters @

Set the TCP/IP port number the device is corfigured to
use. The default for CP communications is 102 (TSAP).
The default for NetLink communications is 1099.

Enterthe device's MP! D (0 - 126)for NetLink models.

Part Mumber:

MPIID:
Ia ? s
Date Time Source o
(120032018 151151 NIOPC Seny
()20/03/28  1511:50 NIOPC Seny
()20/03/2018  1511:50 NIOPC Seny
20032008 157211 NIOPC Seny
Y20 164512 NIOPC Sen| [ <mrss || Siguente> | [ Cancelr | [ Awda | il
20032018 224035 NIOPC S E|
BQUDHI?DWE 112206 NIOPC Servers Configuration session started by Iperty as Default User {R/WW) L4
Ready Default User Clients: 0 Activetags: Dof 0

FIGURA 42. PARAMETROS DE COMUNICACION. FUENTE: LOS AUTORES

14. Damos clic en siguiente y aparecera la siguiente pantalla.

@ NIOPC Servers - Runtime ‘E”E”E|
File Edit View Tools Runtime Help

NS4dB|SBEUF]| 9§ 2ax|E

BqF Practicaitl Device .. Mode! D Deescription
i Click to add a device. Cickto add s cevice
New Device - 57 Comm. Parameters \EI
57-200: Set the Local (PC) and Remote (Device) TSAP
for this device connection.
57-300/400/1200,/1500: Set the type of connection link
to be used in communications. Also, enter the rack
number and slot the CPU resides in.
57200 S7-300/400/1200/1500
Local - -
TSAP hex): Link Type: FC
4057 CPU Settings
Remote o Iy
CEX: TSAP e | || FEKOT 0
Date Time Source 4D57 CPU Slet (1-31): 1 |5 a
(D20/03/2018 151151 NI OPC Sen|
(20/03/2018 151150 NI OPC Sen|
(D20/03/2018 151150 NIOPC Sen|
&20/03/’2013 15121 NIOPC Sen|
Gomae 1640 NIOFC Ser | s | Soerte> | | Cancelr | [ Apia B
&20!031‘2013 224035 NIORC & L
&21!031"2013 112206 NIOPC Servers...  Configuration session started by |perty as Default User (R/W) L4
Ready Defautt User Clients: 0 Active tags: Oof 0

FIGURA 43. PARAMETROS DE COMUNICACION. FUENTE: LOS AUTORES
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15. En la siguiente pantalla aparece el direccionamiento opcional del nuevo

dispositivo, clic en siguiente.

@ NIOPC Servers - Runtime o [@][=]
File Edit View Tools Runtime Help
DS d|®BLaF9 8 aaXx|E
BEP Practicaf1 Device ... Model D Description
{8 Cick toacda vi. M Cick to add a device.
New Device - Addressing Options @
Select the byte order for 16 and 32 bit values. Big
Endian (Motorola) is the default byte order for the
Siemens 57 controllers. Little Endian (Intel) is avaizble
as an option.
Eyte Order
(@ Big Endian (57 Defaul) () Little Endian
ﬁ i* b
Date Time Source -
(20032018 151151 NIOPC Sen|
(02003208 151150 NIOPC Sen|
(i) 20/03/2018 15:11:50 NIOPC Sen|
ﬂZﬂfﬂ.’if?mR 151211 NIOPC Sen|
Gonae e HIOPC Sen | chrs |[ Souente> | | Cancelr | [ Auda | il
Wana208 224035 NIOFC 5 |E|
ﬂZUDSf?mR 112206 NIOPC Servers...  Configuration session started by Iperty as Default User (R/W) L
Ready Default User Clients: 0 Activetags: Dof 0
FIGURA 44. DIRECCIONAMIENTO OPCIONAL. FUENTE: LOS AUTORES
16. ESTA PANTALLA MUESTRA LA EJECUCION DEL OPC SERVERS.
e |
® NIOPC Servers - Runtime o | &R
File Edit View Tools Runtime Help
EEL GRS
& EP Practicaf#l ) Device . Model o Description
-1 Ciokto adda deics [ click to add  device.
New Device - Addressing Options @
Select the byte order for 16 and 32 bit values. Big
Endian (Motorola) is the defautt byte order for the
Siemens 57 controllers. Litle Endian (Intel) is available
s an option.
Byte Order
@) Big Endian (57 Defaut) () Little Endian
ﬁ Fs
Date Time Source -
(1200372018 151151 NI OFC Sen|
(20032018 151150 NI QPC Sen|
(D20/03/2018 151150 NI OFC Sen|
0201’1]3/'2018 15121 NI OFC Sen|
G0 6912 NIOPC Sen [ ctrss || Sguente> | | Concer | [ muin |
0201’1]3/‘2013 22:40:35 NIQFC 5 =
0 21/03/2018  11:22.06 NIOPC Servers...  Configuration session started by Iperty as Default User (R/W) L
Ready Default User Clierts: 0 Activetags: Oof 0

FIGURA 45. PANTALLA DE MUESTRA DE EJECUCION. FUENTE: LOS AUTORES
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18. En la siguiente pantalla de seleccion se declaran las variables.

%] [ac)

Tag Name Address
% Marcha Qo1

Data Type Scan Rate

Sealing

Boolean 100 None

Description

Tag Properties

General | Scaling

Identification

Name: | @

Address

Description:

Data properties
Data type

Default >
Read/\Write >

Scanrate: 100

Client access

=|  miliseconds

Note: This scan rate is applied for non-OPC clients. It onfy applies to
OPC clierts when the device scan rate mode is set to ‘Respect tag
specied rate’

el

s |

Cancelar

¢ NI OPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Help
DS 4|9 0Ea
] EP Practica#1
.M Practicaiti
R
Date Time Source
@ 20032018 16:49:12 NIOPC |
@20022018 224035 NIOFC &
@ 21/0372018 1:22:06 NIOFC 8}
i) 21/03/2018 1:50:13 NIOFC &}
21/03/2018 11:50:13 NIOPC &}
21/03/2018 11:50:13 Siemens
D 21/03/2m8 11:50:19 OEM Intes
Ready

Default User Clients: 0 Active tags: Dof O
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UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA
LABORATORIO DE INSTALACIONES INDUSTRIALES

NOMBRE:
FECHA:

PROFESOR:

PRACTICA #2
TEMA: SIMULACION Y AUTOMATIZACION DE VELOCIDAD DE MOTORES
DC POR MEDIO DE ARMADURA.

OBJETIVOS:

v'Comunicar y variar velocidad de motores DC con el médulo didactico.
v Crear una plataforma en LABVIEW en la que se muestren las Rpm del Motor DC.

v" Analizar el comportamiento del motor DC al estar variando su voltaje de armadura.

RECURSOS:

v' Tarjeta electrénica variadora de velocidad marca: MINARIK.

v Mddulo didactico, cable de poder, cable Ethernet y cables de conexiones.

v' Computadora con los programas TIA PORTAL V13, LABVIEW y OPC
SERVERS.

INSTRUCCIONES:

1.- Conectar el médulo didactico
2.- Conectar la PC al switch Ethernet del modulo.
3.- Cargar el programa y ejecutar run

4.- Pulsar practica-#2

TIEMPO ESTIMADO:

v' 2 HORAS
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FUNCIONAMIENTO:

Una vez configurado el dispositivo a utilizar que es un PLC S7-1200 CPU 1214C
DC/DC/DC se realizar el circuito de control para la variacion de velocidad de motores

DC. Ver Imagen 1.

MG S = S iy = = (e

3] €= G B om W = o & 7T [

- A —O— —_

LOGICA DE CONTROL

% ML 1 .5
w00 s 2.0 e 105 Mo 1a = o0
L i v par T B arafi lechura pantal Tag & = "Moo tableroan”
it 11 1t f 1t 1t 1 { —
%000
Mt oo
ft
w2
“Tag &
N
waos
w02 no0.o S
“Tag &° Mo tab oo a”
1t 11 { —
q0.5
s g
D
ot
s
Tag &
=
it

IMAGEN 1. CIRCUITO DE CONTROL DE VARIACION DE VELOCIDAD. FUENTE: LOS AUTORES

Variables y marcas utilizadas en muestra practica para el control de velocidad. Ver
Imagen 2.

@ Variables H & Constantes de usuario H@ Constantes de sistema  ||&
FFEBDE 0 ERG
Variables PLC E’
Nombre Tabls devarisbles  Tipodedatos  Direccién Rema.. Visibl. Acces.. Comentario
I @ lsbviewpan |Tabla devariabl[¥] Bool R - M ™ |
2 @ ranofiico "Tabla de variables . Bool 0.0 [ | g
3 @ Merchaylecturadetablero  Tabla de variables e.. Bool 0.6 M ™ 2
4 4@ Marchaylecura pantalla Tabla de variables e.. Bool %MO.1 ¥ @& g
5 @ Modotbleroon Tabla de variables e.. Bool %Q0.0 M @
6 @ Modopantsllaon Tabla de variables ¢.. Bool Q0.5 @ @ 5
7 4@ Entads de regulacion de tabler Tabla de variables .. Int BG4 M & 1
8 @ Tl Tabla de variables e.. DWord BMD66 M &
9 @ Sefial escalada tablero Tabla de variables e.. Dword BMD70 [ |
10 4@ entrada sefial en datos labview Tabla de variables e.. DWord %MD74 ¥ @&
1 @ Tag2 Tabla de variables e.. DViord %MD78 ¥ @&
12 4@ Sefielescaleda delabview  Table de varizbles e.. Dilord %MDB2 M @
3@ T3 Tabla de variables e.. Int HQWED M @
Ho@ T4 Tabla de variables e.. Bool %15 M &
15 @ Tgs Tabla de variables €. Bool %Q1.1 M &
16 @ ClockBye Tabla de variables e.. Byte BMB100 M ™
17 @ Cock25Hz Tabla de variables e.. Bool %1002 ¥ @&
18 @ Cock2Hz Tabla de variables e.. Bool %1003 ¥ @&
19 @ Clock_1.25H Tabla de variables e.. Bool EM004 M @
0 4@ Clock 1Hz Tabla de variables e.. Bool BM005 M &
21 4@ Clock 0.625Hz Tabla de variables e.. Bool BM100.6 M &
2 4@ Clock 0SHz Tabla de variables e.. Bool BA100.7 M
ZE @ T Tabla de variables e.. Bool BM0.2 M ¥
24 @ Tagd Tabla de variables e.. Bool %03 ¥ @&
5 @ Tegs Tabla de variables e.. Bool %05 M @ E
Q.Pmﬁisdades :i.lnfolma(ién i) | %/ Diagnéstico

IMAGEN 2. VARIABLES DE CONTROL. FUENTE: LOS AUTORES

En muestro circuito de control tenemos dos salidas que son sefializacion para ver el
modo de operacidn que esta trabajando, Q0.0 es la sefializacion para operar en modo

tablero y Q0.5 es la sefializacion para operar modo LABVIEW. También contamos
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con la entrada 10.6 que es la marcha tablero, 10.0 es el paro fisico, M0.0 es el paro
LABVIEW, MO0.1 que es la marcha LABVIEW.

El circuito de control tiene un bloqueo eléctrica ya que con este bloqueo podemos
aseguramos que solo trabaje en el modo que queremos ya sea desde el modulo o desde
LABVIEW. Ver Imagen 3y 4.

[

T

2X
I

|

¥
I
i}
ii
@
té
e
%
e
i
H
?
$
g
]
W
i
%
i

- Modo pantaila

H

s 35 =5 = |3 = =R /| g =
e S e =BR[] B[] 6 R D I e @[] 1
—HF ' —— —
%Q0.5
RIAO.0 15 0.0 0.5 " Moda pantalla %Q0.0
Labviaw pa "Tag & Paro fi L "Tag 87 on” " Meodo tablero on”
]
%Q0.0
Maoda tabler
o
*******
HAO.2
"Tag_6”
b=
0.6
RO 1 " Marcha %Q0.5
“Marchs ¥ lectura de %02 %Q0.0 " Modo pantalla
lectura pantalla® =blery “Tag_6" “ Modo tablero on” en”
%Q0.5
“ Modo pantail
%105
Tag 8
'
k-

IMAGEN 4. MODO LABVIEW ACTIVADO. FUENTE: LOS AUTORES

Norm_X: Sirve para normalizar el valor de una variable de la entrada VALUE
representandolo en una escala lineal. [5] Los pardmetros presente en Norm_X. MIN
y MAX sirven para definir los limites de un rango de valores que se refleja en la escala.
El rango es de 0 a 27648 es lo que siemens me permite utilizar en una entrada

analdgica.
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Scale_X: Sirve para escalar el valor de la entrada VALUE mapeéandolo en un

determinado rango de valores. [5]

J Dispositivos ‘ Opciones B8
oy = 3 o y I Z]H
500 B = & O LABS L% &7 H E J& )z

> ‘Favovitos E
- T a,
~ [ PLC_1[CPU1Z214CDODCDC] | A v ‘ Instrucciones basicas |
! =3 s
Y Configuracién de dispo.. el i | g Nombre ’
hi Online y diagndstico control de velocidad fisica » [7] Genersl
~lg Blfnues de programa » L] Operaciones légicas | = |
I Agregar nuevo blogue NORM_X SCALE_X » (] Temporizdores
Int to Real Real to Int
_ Eeinfonl] I 9 {2 2=l » [+1 Contadores
i:y Objetos tecnolégicos EN EN — » [¢] Comparacién =
» [} Fuentes exteras 0— N WID66 00-FIMN WAWI0 ||y [5] Funciones matematid v |5
» L Variables PLC ouT— "Tag_1" ouT—"Tea 11 Ty o
bfT de datos PLC e E:m‘s' ( g
;ﬂ Ipos de datos “Entrada de 1 - V‘Instmcciones avanz... |3
[ Tablas de abservacion - requlacién de 312X T |
- blero® o
4 Traces B VALUE =
= » || Fechayhora
 informarién del programa 27648 — [ LU
¢ [ » [] string + Char [=] c
» [ ] Periferia descentraliz |5
v ‘Vista detallada SCALE X » 0 Al E
Resl to Int e i H
» [ Diagnéstico
Nombre Direceign E » [ impulso
0 w2 [ w ]
D66 ouT— "Tag_17* =
. . v ‘ Tecnologia
Tag_1" — VALUE
1330 — e Nombre
» [] Contadores
» [] PID Control
» [] Motion Contral
v  Segmento 3:
v
Al I ] [100% [l =i |« u B
gPlopiedades “_illnformacién ylﬂDiagndslico » | Comunicacién

{ Vista del portal (R CSPI0eE]

IMAGEN 5. CONTROL DE VELOCIDAD FiSICO. FUENTE: LOS AUTORES

Estos siempre estaran activados ya que los tenemos directamente alimentado para que
normalicé y escale la sefial de salida que deseamos obtener para la variacion de

velocidad. Ver Iméagenes 6y 7.

g SE =k ) | &3 -] |87 5 WA M
=2 w casp@: @@ C6caas =% &5 B
s
- ik =0 — £
M Segmento 2:
control de velocidad fisico
NORM_X SCALE_X
Int to Real Real to Int
EN —————— EN
0— MN
MDE6 0.0 —=iMn TWTO
—— ouT — "Tag_1" ouUT —"Tag_11"
“Entrada de :HADGGI
regulacién de Tag_1" — VALUE
tablero™ — yal UE 3312 — MAX
27645 ——pax
SCALE X
Real to Int
EM
0= nin
EMWT 2
UMDEE ouUT — "Tag_17"
"Tag_1" — VALUE
1330 == piax

IMAGEN 6. CONTROL DE VELOCIDAD FiSICO ACTIVADO. FUENTE: LOS AUTORES
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G F S h EEED B ER CGaET 1L

e

19“ 154

A iR = —

¥  Segmento 3: .

Control de velocidad labview

NORM_X SCALE_X
Int to Real Real to Int
EN —————————— EN ————————————
0 — MIN
YWMD78 0.0 =ZIMN TMWB2
LMWTA ouT—"Tag_2" ouT—"Teg_12"
"Tag_13" — VALUE YMD78
27648 — MAX *Tag_2" — VALUE
3312 = MAX
SCALE_X
Real to Int
EN ——————————
0= MIN
UNMWB 4
%MD78 OUT— "Tag_18"
“Tag_2" — VALUE
1330 — MAX

IMAGEN 7 CONTROL DE VELOCIDAD LABVIEW ACTIVADO. FUENTE: LOS AUTORES

Aqui podemos observar las salidas que nos entregan cuando activamos desde el modo

tablero o desde el modo LABVIEW y cuando paremos el programa desde cualquier

modo. Ver Imagen 8.

{ Vista del portal

) T 4 Y ! | i
W e b ERERIE 2 C0eas a3 =4
&
L ot
)
b i 0= - :
@
Salida analogica
%00
*Modo tablero on® MOVE
—t o — 5
W70 WQweo :l
Tag 11" — N 3 oUTI — "Tag 3" :
]
“
Q0.5
“Modo pantalla E
on’ MOVE g
—f o — i
d
M2 Qu80 1
g 12— N 3 ouTI — "Teg_3"
0.0
“Labview paro® MOVE =
— EN — o — )
0— N Qw0
. 3 QUM — "Tag 3"
“Faro fisico”
"
fow T
6| Propiedades |1} Informacién )| 4 Diagnéstico

£ Vista general m

ACTICA #1 abierto.

IMAGEN 8. CONTROL DE LAS SALIDAS POR MEDIO DEL MODO DE OPERACION Y PAROS. FUENTE: LOS
AUTORES
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Aqui usamos un bloque MOVE que es activado por el modo tablero por la salida QO0.0,
cuando se activa el bloque MOVE este lee la sefial MW70 y envia a activar la salida

QW80 que activa el motor DC. Ver Imagen 9.

R S =y = (= Qe [EHEE] 6T o 0B 63 T 1o

- - —O— — T

[~ Segmento 4:

salida analogica

W00

" Modo tablero an”

BRAVT O

%005
" Modo pantalls
on”

"Tag_ 117 — N

MOVE
EN ——

%W B0
sk OUT1 —"Tag 37

1)
I T
H
H
WhAVWE 2

®EhAD O
" Labview paro”
.

I

W UMD

H
"Tag 127 —IN s OUT1 \— “Tag 37

H
i
Rl O i I %QWS0
" Paro fisico™ H ouT1 —"Tag_3"
H RN v
N S

IMAGEN 9. CONTROL DE SALIDA MODO TABLERO. FUENTE: LOS AUTORES

Cuando es activado el modo LABVIEW por la salida QO0.5, activa el bloque MOVE
lee la sefial MW82 y envia a activar la salida QW80 el motor DC. Ver Imagen 10.

2 s ot = | = &3 1| (2 m Cm o =
b= &« =mzm08:a:H#H Ceaas == &< B
o
HF A —0— — 1
e Segmento 4:
Salids analogica
%00.0
“Modo tablero on” MGVE
1
T
®MWTD %OWED
"Tag 117 —IN i QUTT —"T=g 3"
%00.5
“Modo pantslls
on” MOVE
EN —
®MAWE2 HOWSED
"Teg 12" — N s OUT1 —"Tag 27
®MO_0
" Labview paro® MOVE
' EN
i
IN
0.0 ®QWa0
Paro fisico 3 OUTY —"Tag 3"
| pmmed

IMAGEN 10. CONTROL DE SALIDA MODO LABVIEW. FUENTE: LOS AUTORES

Cuando paremos ya sea desde el modo LABVIEW o el modo tablero el blogue
MOVE lee la sefal de entrada que es cero y envia a la salida QW80 a desactivarse o

en este caso apagar el motor. Ver Imagen 11
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Wik S s g =0 EEE:s 2T Rt @ e T 1o W &[T I
L
—A - A —O— —
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Salida analogica
U0 O
“"Modo tablero on”® T MOVE
1 F————d EN —— END - ———— == e e e e e e e e e '
EAWT O WWE O
"Tag_11" —{iN__ 3 QuTlj— "Tag_3"
WO S
"Modo pantalla
on” MOVE
i P EN — ENOb———— -
WS 2 WWE O
"Tag_12" —|N__: QUTI|— "Tag_3"
MO0
"Labwiew paro” MOVE
EMN —
o 1IN
W0 .0 LQWE O
"Faro fisico” = ouTl — "Tag_3"

IMAGEN 11. CONTROL PARO DESDE CUALQUIER MODO DE OPERACION. FUENTE: LOS AUTORES

Para la comunicacion desde el TIA PORTAL hacia LABVIEW debemos utilizar

marcas por no se puede rescribir sobre una entrada fisica. Ver Imagen 12.

TPERTY.vi Block Diagram

File Edt View Project Operate Tools Window Help
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S® O § 9 uaF o |1SptApplicationFont ~ | Sov v EH~ tag I search
INDICADOR TABLERO MODO TABLERO
= ol | WTrue ~B
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164
AMODO TABLERO~
B W[True ~H
1000 ) Wiwe <H] .
) — COCOOODCOOONOCOOOEOOEAE Ll :
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IMAGEN 12. CIRCUITO DE CONTROL DE LABVIEW. FUENTE: LOS AUTORES

22011
2038

El entorno del panel frontal de LABVIEW un pulsador de paro, una sefial de falla con

su indicador, dos interruptores de control uno HMI y otro control tablero cada uno con
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su indicador, un indicador analogo donde podemos observar las RPM del motor. Ver

[ IPERTY.vi Front Panel on IPERTY. lvproj/My Computer | =N =R =)
File Edit View Project Operate Tools Window Help =
D & 11 [15ptApplication Font ~+ | o~ Tiov M v *| Search A ? ‘E
UNIVERSIDAD POLITECNICA
ECUADOR
SIMULACION Y AUTOMATIZACION DE LOS SISTEMAS
VARIADORES DE VELOCIDAD DE MOTORES DC
TEMA: CONTROL POR ARMADURA
PULSADOR DE PARO J" 20 400 600 800 1900
N &
SENALES DE FALLA "y Ny =’
o
CONTROL HMI
C B @ B
CONTROL TABLERO - .
-y (EEm)

[PERTY. vproj/ My Computer] «

Ol% ¢ e e o nlr =] EEFTrT

IMAGEN 13. INTERFAZ GRAFICA EN LABVIEW DE LA VARIACION DE VELOCIDAD DE MOTORES DC. FUENTE:
LOS AUTORES

Al tener listo el panel frontal con todas las variables asignadas a sus respectivos
elementos, podemos empezar la simulacién ya que este panel nos da la opcion de
controlarlo desde el mismo o desde el mddulo didactico.

Datos experimentales de la préactica

TABLA 2. DATOS EXPERIMENTALES. FUENTE: LOS AUTORES

Revoluciones | Voltaje de Voltaje
por minutos campo Armadura
(RPM) (Vdc) (Vdc)
0 55 0
0 55 1
123 55 2
243 55 3
399 55 4
580 55 5
729 55 6
879 55 7
1029 55 8
1266 55 9
1330 55 10
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UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA
LABORATORIO DE INSTALACIONES INDUSTRIALES

NOMBRE:
FECHA:

PROFESOR:

PRACTICA#3
TEMA: SIMULACION Y AUTOMATIZACION DE VELOCIDAD DE MOTORES
DC POR MEDIO DE CAMPO

OBJETIVOS:

v Comunicar y variar velocidad de motores de motores DC con el médulo didactico.

v" Crear una plataforma en LABVIEW en la que se muestren las Rpm del Motor DC.

v" Ver el comportamiento del motor DC al estar variando su voltaje de campo por
medio de resistores.

RECURSOS:

v Mddulo didactico, cable de poder, cable Ethernet y cables de conexiones.
v' Computadora con los programas TIA PORTAL V13, LABVIEW y OPC
SERVERS.

INSTRUCCIONES:

1.- Conectar el médulo didactico
2.- Conectar la PC al switch Ethernet del modulo.
3.- Cargar el programa y ejecutar run

4.- Pulsar practica #3

TIEMPO ESTIMADO:

v' 2 HORAS
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FUNCIONAMIENTO:

Una vez configurado el dispositivo a utilizar que es un PLC S7-1200 CPU 1214C
DC/DC/DC se realizar el circuito de control para la variacion de velocidad de motores

DC por medio de campo. Ver Imagen 14.
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IMAGEN 14. CIRCUITO DE CONTROL DE VARIACION DE VELOCIDAD PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES

En muestro circuito de control tenemos dos modo de operacion en el que cuando
estenos simulando se activa sus contactos segun el modo de operacion para esto al
circuito se le realizo un bloqueo eléctrico en el que aseguramos que solo trabaje en el
modo de operacion elegido, 10.1 es la marcha tablero, 10.2 es la marcha labview, 10.0
es el paro fisico, las marcas MO0.0 es el paro labview, M0.1 es la marcha labview,
M10.1 es el encendido modo tablero, M10.2 es el encendido modo labview y M10.5

es el encendido general. Ver Imagenes 15,16,17.

44



I ——

= i —O— —

WhAD_O
%I0_O

" Pulsador paro” Iabviaw

WHAD_O
- Puls

%I0_O ulsa
Iabwian”

" Pulsador paro”

" Pulsador paro

H
®MAT10_2 '

" Encendido i
modo labvian” H
H

o

w102
" Encendida
raoda Isbvien”

%02 WhAD_2 ®hA10.1
" Marcha tab Marcha lab " Encendido
rnode lab” raoda 12b” rmodao tablera”

®I0LD

“Pulsador parg” labview

“Pulsador paro

“Marcha tab
modolab™

T

whan 2
“marcha lab
maodolab™

T

wWhMIO2
“Encendido
m odolabwiew”

Encendido
modotablend”

“Marcha tsb

DO el 1 el 02 xR0z SahAD. 2 bl o1
xlOO “Fulsador paro “Marcha tab “Encendido “Marcha tab “Marcha lab “Ence: ido
~Pulsador pard® labvisw- modotab- m odo labview” modolab™ modolab” modotablens

| bbb e e e e { F=-=
H
i
H
b 1 :
“Marcha lab =
maodotab™ H
i
I
H
H
i
H
bl o1 =
Encendido 1
modotablers”
H
I

Fah.O Wl 2 ehriol i1 FahaD 1

“Marcha lsb

modotab” modotab”

IMAGEN 16. MODO LABVIEW ACTIVADO PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES
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IMAGEN 17. MODO DE OPERACION ACTIVADO PRACTICA #3. FUENTE:
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Variables y marcas utilizadas en muestra practica #3 para el control de velocidad por

medio de campo. Ver imagen 18.

=5 =F = = ax
Variables PLC
rombre Tabla de variables Tipo de datos Direccién Rema... |visibl. |Acces.. |Comentaric

1 a1 Tag_1 Tabls de wariables e.. Bool w001 ~ ~
2 - Encendido circuito de furezs ca.. Tabla de variables e.. Bool 2%0Q0.2 (=] =
£ ~am Frimera resistencia Tabla de wariables e.. Bool =wQ0.3 =) 1
4 - Entrada analogica FLC Tabla de wariables e_. Int EIVES 1 1
s - Tag_6 Tabla de variables .. Real %MD 100 (=] =
& -am Tag_7 Tabla de wariables e DWord LMD 104 (=) =
7 - Tag_8 Tabla de wariables e_. Int SEMIAT O4 1 1
8 a1 Tag_9 Tabla de wariabl__[~] Bool =) =m1o0o0 ~ ~
=) -am Encendide armadura Tabla de wvariables e.. Bool 2.Q0.0 = =
10 ~am Fulsador paro Tabla de wariables e Bool =2&10.0 =) 1
11 -3 Pulsador paro labview Table de variables e.. Bool 26MO_O ~ M
12 - Marcha tab modo tab Tabla de variables .. Bool 10,1 (=] =
13 -am Marcha lab modo tab Tabla de wariables e Bool 2CRA0_1 (=] =
14 - Tag_15 Tabla de wariables e.. Bool 26M0_S 1 1
15 a1 Tag_16 Tabla de wariables e.. Bool W1 0.0 ~ ~
18 -am Marcha tab modo lab Tabla de wariables e Bool 26102 (=] =
17 ~am Marcha lab modo lab Tabla de wariables e Bool M0 _2 =) 1
18 a1 Encendido modo labview Tabla de wariables e.. Bool W1 0.2 ~ ~
19 - Encendido modo tablero Tabla de variables .. Bool 10,1 (=] =
zo ~am Encendido general Tabla de wariables e Bool 2EN10.S =) 1
21 - Tag_22 Tabla de wariables e_. Real 26MD S0 1 1
22 - Sefial analogica tablero escalad Tabla de variables .. Int WSS (=] ~
23 -am Tag_24 Tabla de wariables e_ Int LIS S (=] =
=2 - Tag_25 Tabla de wariables e_. Int BEMIWSS 1 1
2s a1 Tag_26 Tabla de wariables e_. Int WIS T ~ ~
=13 -am Tag_27 Tabla de wariables e_. Word FLINVDE = =
z7 ~am sefial analogica Labview escala Tabla de wariables e Int NI OS =) 1
28 -3 Entrada analogica labview Table de variables e_. Int 2ehWS S ~ M
2o - Tercera resistencia Tabla de variables e.. Bool 26005 (=] =
30 -am Segunda recistencia Tabla de wvariables e.. Bool wQo.4 (=] =
=1 Agre

IMAGEN 18. VARIABLES DE CONTROL PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES

Para la lectura de entradas analdgicas y salidas analogicas se utilizan Scale_X para
realizar el escalamiento de la sefial, y Norm_X para realizar el normamiento de la
sefial. En muestra programacion la utilizamos tanto para modo tablero y modo la
labview que esto nos permite obtener sefiales escaladas para el modo que estemos

operando esa sefial se le envia a resistencias con el fin de poder variar el voltaje de

campo Yy poder variar la velocidad del motor DC.

Ver Imagen 19.

NORM_X SCALE_X
Int to Real Real to Int
EN EN
0 —MIN %MDS50 0 MIN
WG4 ouT — "Tag_22" ®MD50 WM 55
. “Tag 22" "Sefial
Entrada ag_ VALUE analogica
analogica PLC" — y g 10 — max tablero
27648 MAX ouT escalada
NORM_X SCALE_X
Int to Real Real to Int
EN EN
0—MnN %VD100 0 —MN
VW98 O e 4100 ”SEﬁ;\GS
“Entrada "Tag 6" — VAIUE analogica
analogica 10 MAX Labview
labview" __yo e ouT escalada”
27648 MAX

IMAGEN 19. CONTROL DE SENAL PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES
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En este segmento tenemos el control del encendido del circuito de fuerza de campo y
el juego de resistencia que utilizamos para variar campo segun la sefial escalada que

le enviemos desde cualquier modo de operacion. Ver Imagen 20.

HF Ak == 7} = Ak A —— 7

resistencis”

resstencia”

IMAGEN 20. CONTROL DE RESISTENCIAS PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES

Una vez que elegimos el modo de operacidn las resistencias van a encender segun la
linealidad que se le dio de un rango de 0 a 10 para realizar una comparacion. Ver

Imagen 21.

IMAGEN 21. CONTROL DE CAMPO POR RESISTENCIAS PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES

47



Para la comunicacion desde el TIA PORTAL hacia LABVIEW debemos utilizar

marcas por no se puede rescribir sobre una entrada fisica. Ver Imagen 22.

erty practica 2.vi Block Diagram (=Rl
Edit View Project Operate Tools Window Help F
R @N 5% ?
Fesistencia Tesistencia

[

H .
8-

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu

P PARD

Tue <3 1
Slide 2
7 s L e g
CONTROL HMI AMODO TABLERO» [
=
CONTROL TABLERO
=
stop
=
s

IMAGEN 22. CIRCUITO DE CONTROL EN LABVIEW PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES

El entorno del panel frontal de LABVIEW un pulsador de paro, una sefial de falla con
su indicador, dos interruptores de control uno HMI y otro control tablero cada uno con
su indicador, un indicador analogo donde podemos observar las RPM del motor. Ver

Imagen 23.

UNIVERSIDAD POLITECMNICA

SIMULACION ¥ AUTOMATIZACION DE LOS SISTEMAS
VARIADORES DE VELOCIDAD DE MOTORES DC

TEMA: CONTROL DEVELOCIDAD POR CAMPO

PULSADOR DE PARO = apo 600 800 .04
1 ’
"

- - - o s 1330
@ @ @ resisrencias - .

| = ===

CONTROL HMI
- > L)
CONTROL TABLERO
- (]
ﬁ' __ = —_— ___

IMAGEN 23. INTERFAZ GRAFICA EN LABVIEW DE LA VARIACION DE VELOCIDAD DE MOTORES DC.
PRACTICA #3. FUENTE: LOS AUTORES
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Al tener listo el panel frontal con todas las variables asignadas a sus respectivos
elementos, podemos empezar la simulacion ya que este panel nos da la opcion de

controlarlo desde el mismo o desde el moédulo didactico. Ver Imagen 24.

= UNIVERSIDAD POLITECNICA @QIVERMDAB POLITECNICA
SALESIANA SALESIANA
SIMULACION Y AUTOMATIZACION DE LOS SISTEMAS SIMULACION Y CION DE LOS
VARIADORES DE VELOCIDAD DE MOTORES DC VARIADORES DE VELOCIDAD DE MOTORES DC
TEMA: CONTROL OF VILOCIDAD POR CAMPO TEMA: CONTROLDE VELOCIDAD POR CAMPO
PULSADOR OF PARD ‘ - W o, PULSADOR DE PARO " w0 60 B0 o
= .
= » G 13
CONTROL MM CONTROL HMI
[ " -
CONTROL TABLERO CONTROL TABLERO
[ ) B [
oo =
¥ 2 r it r >

IMAGEN 24. INTERFAZ GRAFICA EN LABVIEW SEGUN EL MODO DE OPERACION PRACTICA #3. FUENTE: LOS
AUTORES
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CONCLUSIONES

Gracias al proyecto de titulacion se implementd un sistema de variacién de velocidad
de motores de corriente continua el cual que para su realizacion se utilizo una tarjeta
electronica variadora de velocidad que ayudo con la comunicacion del PLC, ya que
por medio de la comunicacién pudimos variar la velocidad y analizar el

comportamiento del motor lo podemos visualizar en la practica#1.

Para la realizacion del desarrollo de las practicas#2 y practicas#3 se utilizd la conexion
de excitacion independiente ya que el devanado de campo y el devanado de armadura

se conectan en fuentes de energia diferentes.

Los parametros de revoluciones del motor pueden variar dependiendo al voltaje que

se esté regulando ya sea por armadura 0 campo.

La programacion del proyecto es en el software TIA PORTAL, OPC SERVERS para
realizar la vinculacion con labview y para su visualizacion de la interfaz gréfica del
proceso que estamos realizando en labview, para interactuar con los software tenemos

una guia de la practica donde nos podemos guiar. Ver pags. 21-34.

Se deja una guia didactica de mantenimiento del modulo esta se encuentra en el
CAPITULO IV, quienes utilicen el mdulo didactico podréan tener un ejemplo de como

realizar el mismo

Se concluye que se alcanzaron los objetivos planteados en el presente documento, en
cada uno de los puntos indicados anteriormente, con la respectiva demostracion en las

practicas planteadas y desarrolladas.
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RECOMENDACIONES

Se recomienda a los estudiantes que usen este proyecto para realizar nuevas
practicas o que en un futuro implementen nuevos equipos para obtener o adquirir

nuevas experiencias, nuevos conocimientos en la ingenieria.

Probar las distintas conexiones de motores de corriente continua como la conexion
serie, paralelo, compuesta larga, compuesta corta, ya que en este solo se realiz6 la

conexion independiente.

Al manipular la tarjeta electronica revisar la polaridad de los bornes de conexién

ya que si no se lo hace puede sufrir dafio el motor.

Si vamos a utilizar un motor de imanes permanente leer el manual de conexién de

la tarjeta electronica.

Al operar por primera vez el médulo leer indicaciones técnica del médulo, al

levantar la tapa del mddulo te encontraras con el indicativo.

Al terminar de usar el modulo dejar de forma ordenada todos sus accesorios como
los cables de prueba, cable Ethernet y su cable de poder, la laptop ubicarla en su

respectivo maletin con su cargador.

Si las salidas del PLC no funcionan pedir la autorizacion del docente para revisar

sus respectivos fusibles con ayuda del plano eléctrico.

No levantar la cubierta del interior del médulo ni manipular los elemento sin ser

autorizado por el docente
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ANEXOS

TARJETA VARIADORA DE VELOCIDAD DE MOTORES DC

FIGURA. 47. TARJETA ELECTRONICA VARIADORA DE VELOCIDAD

DATA SHEET

Marca: MINARIK

Modelo: XL3200A

Caracteristicas: Voltaje de linea de CA 115 VCA / 230 VCA, + 10%, 50/60 Hz,
monofasico.

Nivel de fusible de linea: 15 A

Rango de potencia a 130 VCC de salida: 1/4-1/2 HP

Rango de potencia a 130 VCC de salida con disipador de calor: 1/4 - 1 HP

Rango de potencia a 240 VCC de salida: 1/2 - 1 HP

Potencia de salida 240 VDC con disipador de calor: 1/2 - 2 HP

Factor de forma: 1.05

Corriente méxima de inducido: 5 ADC

Corriente maxima de inducido con disipador de calor: 9 ADC

Voltaje de campo 115 VCA Entrada: 50 VDC / 100 VDC

Voltaje de campo 230 VCA Entrada: 100 VDC / 200 VDC

Corriente maxima de campo: 1 ADC

Rango de ajuste de voltaje maximo del inducido 115 VCA Entrada: 55 - 150 VDC
Rango de ajuste de velocidad minima del inducido 115 VCA Entrada: 0 - 65 VDC
Rango de ajuste de voltaje maximo del inducido 230 VCA Entrada: 55 - 240 VDC
Rango de ajuste de velocidad minima del inducido 230 VCA Entrada: 0 - 65 VDC
Rango de tiempo de aceleracidn (sin carga): 1-12 segundos

Rango de tiempo de desaceleracion (sin carga): consta a una parada - 12 segundos
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Potenciémetro de ajuste de velocidad: 10K ohmios

Rango de voltaje de la sefial analogica (la sefial debe estar aislada; S1 a S2):
Para 0-130 VDC Tension de inducido 0-2.7 VDC

Para 0-240 VVDC Tension de inducido 0-5.0 VDC

Impedancia de entrada aproximada (de S1 a S2): 100K ohm

Regulacion de velocidad (a la velocidad base): 1%

DIMENSIONES
L -
4.97 [126]
4.13[105]
0.50"
|
|
—— = 0.25[6] I
- 5.38 [137) -
|
.
175[45] i ] (-
\ , 00000
[ 1
]

FIGURA 48. DIMENSIONES DE LA TARJETA VARIADORA
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