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RESUMEN

DIRECTOR DE | TEMA DE PROYECTO
ANO | ALUMNOS PROYECTO TECNICO
TECNICO
2018 JUAN ING. GABRIEL | “DISENO E IMPLEMENTACION
IGNACIO SANTIAGO DE UN SISTEMA DE
PALOMEQUE | GARCIA ADQUISICION DE DATOS
GUERRA VASQUEZ, USANDO EL KIT DE SENSORES
Msc. SUNFOUNDER, MEDIANTE EL
DIEGO USO DEL HARDWARE
SEBASTIAN LATTEPANDA Y ARDUINO CON
LOZADA INTERFASE GRAFICA
LOPEZ DESARROLLADA EN
LABVIEW”.

El proyecto consta de un modulo principal y seis médulos didacticos intercambiables,
en el mddulo principal se encuentra: Pantalla tactil de 7 pulgadas, tarjeta Arduino
MEGA 2560, tarjeta LattePanda, galleta de protoboard, bateria de litio de 12V 8A,
regulador de voltaje de 5V 1.5A y una bornera 2x6 de donde se pueden tomar los
valores de voltaje indicados. En los seis mddulos didacticos intercambiables se
encuentran los elementos utilizados para desarrollar las practicas definidas y

disponibles para el desarrollo de nuevas précticas.

La finalidad del presente proyecto es disefiar y construir un sistema SCADA de
adquisicién de datos, los datos son adquiridos a través de los sensores utilizados, los
mismos son procesados y decodificados por el sistema embebido Arduino MEGA
2560.

El uso del Toolkit LINX de Makerhub facilita el desarrollo de préacticas de laboratorio,
las mismas son implementadas con el fin de emular los diferentes procesos que se
ejecutan en los diferentes campos de las industrias, con esto se busca que los
estudiantes cuenten con una nueva herramienta que permita reforzar la utilidad del
software LabVIEW 2016 de tal manera que tengan la oportunidad de cargar el V1 en
el sistema embebido LattePanda y a su vez comunicarse a través de conexion USB con

el sistemas embebidos Arduino Mega 2560.

Los datos adquiridos por los sensores y actuadores son enviados al sistema embebido

Arduino Mega que pueden ser visualizados en la pantalla tactil, la misma tiene la

Vi



funcion de interfaz HMI, esta caracteristica permite que el usuario interactlie de

manera didactica con el médulo.

Dentro del desarrollo del proyecto se utiliza la herramienta virtual DataSocket que
permite intercambiar datos a través de la red ya sea por Wi-Fi o Ethernet, esto en
tiempo real, permitiendo asi el monitoreo y control del comportamiento del sistema
implementado desde otro terminal, al mismo tiempo se utiliza la herramienta
Datalogging and Supervisory Control Module, que permite registrar base de datos,

administrar alarma y eventos realizados por el médulo.

El proyecto que se desea implementar estd dotado con una bateria recargable Li-ion
de cuyo voltaje es 12V y su corriente de 8A que permite utilizar elementos adicionales
que demandan un consumo superior al proporcionado por el sistema embebido
Arduino MEGA 2560, en la cual los estudiantes son capaces de ejecutar practicas
debido a la amplia variedad de aplicaciones que ofrecen los sistemas embebidos, esto
contribuye a que los estudiantes apliquen los conocimientos adquiridos en las clases

impartidas por los docentes.

Palabras Claves: LABVIEW, ARDUINO, LATTEPANDA, SENSORES,
SCADA, DATASOCKET, LINX, HMI, DSC.
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ABSTRACT

DIRECTOR OF
YEAR | STUDENTS TECHNICAL TECHNICAL PROJECT
PROJECT THEME
2018 JUAN ING. GABRIEL | "DESIGN AND
IGNACIO SANTIAGO IMPLEMENTATION OF A
PALOMEQUE | GARCIA DATA ACQUISITION
GUERRA VASQUEZ, Msc. | SYSTEM USING THE
SUNFOUNDER SENSORS
DIEGO KIT, THROUGH THE USE OF
SEBASTIAN LATTEPANDA AND
LOZADA ARDUINO HARDWARE
LOPEZ WITH GRAPHIC INTERFACE
DEVELOPED IN LABVIEW".

The project consists of a main module and six interchangeable didactic modules, in
the main module is: 7-inch touch screen, Arduino MEGA 2560 card, LattePanda card,
breadboard biscuit, 12V 8A lithium battery, 5V voltage regulator 1.5A and a 2x6
terminal board from which the indicated voltage values can be taken. In the six
interchangeable didactic modules are the elements used to develop the defined and

available practices for the development of new practices.

The purpose of the present project is to design and build a SCADA system for data
acquisition, the data will be acquired through the sensors used, they are processed and
decoded by the Arduino MEGA 2560 embedded system.

The use of the LINK Toolkit Makerhub facilitated the development of laboratory
practices, they were implemented in order to emulate the different processes that are
executed in different fields of the industries, with this it is sought that students have a
new tool that allows to reinforce the usefulness of LabVVIEW 2016 software in such a
way that they have the opportunity to load the VI in the embedded system LattePanda
and in turn communicate through USB connection with the embedded Arduino Mega
2560 systems.

The data acquired by the sensors and actuators are sent to the Arduino Mega embedded
system that can be visualized on the touch screen, it has the function of HMI interface,

this feature allows the user to interact in a didactic way with the module.
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Within the development of the project, the virtual tool DataSocket is used, which
allows exchanging data through the network through Wi-Fi or Ethernet, this in real
time, allowing the monitoring and control of the behavior of the system implemented
from another terminal, At the same time, the Datalogging and Supervisory Control
Module is used, which allows to register the database, manage the alarm and events
carried out by the module.

The project to be implemented is equipped with a rechargeable Li-ion battery whose
voltage is 12V and its current of 8A that allows the use of additional elements that
demand a higher consumption than the one provided by the Arduino MEGA 2560
embedded system, in which the students are able to execute practices due to the wide
variety of applications offered by embedded systems, this will help students apply the
knowledge acquired in the classes taught by teachers.

Keywords: LABVIEW, ARDUINO, LATTEPANDA, SENSORES, SCADA,
DATASOCKET, LINX, HMI, DSC.
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INTRODUCCION

El tema del presente Proyecto de Titulacion es “Disefio e implementacion de un
sistema de adquisicion de datos usando el kit de sensores Sunfounder, mediante el uso
del hardware LattePanda y Arduino con interfase grafica desarrollada en LabVIEW”,
el cual consiste en la implementacién a escala de un médulo de entrenamiento que
permite realizar la adquisicion de datos de varios sensores utilizados en el medio
Ingenieria Electronica, utilizando en este caso en el kit de sensores de marca
Sunfounder; garantizando la confiabilidad del sistema, comunicacion, lectura y
adquisicion de informacién de los sensores. EI modulo permite el analisis de
conceptos, fundamentos técnicos y elementos principales que intervienen en la materia

de Sensores y Transductores.

Para el desarrollo del proyecto fue necesaria la segmentacion de cuatro apartados

fundamentales.

e Seinicia con la definicion del problema principal, dando lugar al propoésito del
proyecto, donde se descubre el alcance y sus beneficios hacia la sociedad,
plasmando asi los objetivos principales y especificos.

e Se define el marco teorico recopilando la informacion mas relevante sobre la
investigacion, citando textos de autores de los ultimos afios.

e Se establece el proceso de disefio, construccion y montaje del maodulo,
instalacidn de los softwares controladores; junto con sus soportes fotograficos.

e Finalmente, se elabora un manual con las practicas mas importantes de este

modulo.

La importancia del proyecto se enfoca en suministrar a la carrera de Ingenieria
Electrénica de la Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil, un modulo de
laboratorio para el estudio de la materia de Sensores y Transductores, dando como
resultado que los estudiantes puedan desarrollar un criterio practico del manejo de los
sensores y que sepan como realizar las configuraciones béasicas en la programacion,
aportando de esta manera una vision amplia dentro de este campo de la Ingenieria

Electrénica.



1. EL PROBLEMA

1.1. Antecedentes

La Universidad Politécnica Salesiana, Sede Guayaquil, es una entidad con

especializaciones en las ramas cientifico-técnicas (Martillo & Zambrano, 2015).

Las materias que conforman la malla de la carrera de Ingenieria Electronica se
encuentran en constante actualizacion debido a las nuevas tecnologias desarrolladas,

las mismas son aplicables a sus funciones en los diferentes campos externos.

Es importante que, a los estudiantes de la carrera de Ingenieria Electronica, se les
facilite el manejo de equipos para la elaboracion de practicas que afiancen los
conocimientos tedricos impartidos, ademas facilitar el desarrollo de proyectos
utilizando sistemas que empleen tecnologias actuales vigentes y de libre desarrollo
(Martillo & Zambrano, 2015).

En vista de las tendencias de desarrollo se propone este proyecto, que lo componen
sistemas embebidos que al tener la capacidad de adquisicion de datos y ser didacticos,
permite que los estudiantes tengan mas opciones al querer implementar sus practicas
de laboratorio, el mismo es un sistema que cuenta con mayor simplicidad, desempefio,

flexibilidad y menor costo (Orrellana, 2015).

1.2. Importancia y Alcances

El desarrollo del proyecto, significa un aporte a la Carrera de Ingenieria Electronica
de la Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil, dotandola de un modulo de
laboratorio para el estudio de sensores y transductores, dando como resultado que los
estudiantes puedan desarrollar un criterio practico del manejo de los sensores y que
sepan como realizar las configuraciones basicas en la programacion, aportando de esta

manera una vision amplia dentro de este campo de la Ingenieria Electronica.



El alcance del proyecto se limita al estudio de los elementos que conforman el kit de
sensores Sunfounder, se busca ampliar las opciones de equipos disponibles para el
aprendizaje de la carrera, de manera que los estudiantes pongan en préactica los

conocimientos facilitados por parte del docente.

Dentro de los beneficios que se obtienen al resolver esta problemaética, estan la
experimentacion de los problemas y planteamiento de soluciones propias para eventos
que se suscitan con frecuencia en la cotidianidad de los profesionales que trabajan en
el area de Ingenieria Electronica en Sistemas Industriales, complementando asi los
conocimientos recibidos de manera tedrica en las asignaturas de la carrera, con el

desarrollo de practicas orientadas a un modelo real.

1.3. Delimitacion

1.3.1. Temporal

La implementacion de este proyecto se realiz6 entre Marzo del 2017 y Septiembre del
2018.

1.3.2. Espacial

El presente proyecto técnico, esta dirigido a la Universidad Politécnica Salesiana sede
Guayaquil en el afio 2018, para la carrera de Ingenieria Electronica y sus estudiantes,

dotando de una herramienta para la materia de Sensores y Transductores.

1.3.3. Académica

El proyecto estd disefiado para trabajar con el kit de sensores Sunfounder,
especializados en la medicion de diferentes parametros, a su vez, esta no es una
limitante pues la tarjeta Arduino MEGA 2560 posee una gran compatibilidad con

diferentes tipos de sensores lo que permite una potenciacion del proyecto. Por esta
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razén se elaboraron 10 practicas de laboratorio utilizando los sensores considerados
de mayor utilidad para el aprendizaje de la materia dando como resultado la

elaboracion de 4 modulos didacticos.

La programacion que se realiza en el proyecto técnico esta basada en la programacion
por blogues del software de desarrollo LabVIEW 2016 y su herramienta LINX de
Digilent/LabVIEW MakerHub, el cual, a través de la interfaz VISA 2016, permite la

comunicacion entre el sistema embebido LattePanda y la tarjeta Arduino MEGA 2560.

El proyecto técnico se encuentra dotado de una pantalla tactil de 7 que cumple la
funcién de interfaz HMI, la misma que permite a los usuarios interactuar con el

programa desarrollado en el software LabVIEW 2016.

1.4. Objetivos

1.4.1. Objetivo general

Disefar e implementar un sistema de adquisicion de datos usando el kit de sensores de
temperatura, infrarrojo y Hall marca Sunfounder, mediante el uso de los sistemas
embebidos LattePanda y Arduino Mega 2560, a esto sumando una interfaz gréfica
desarrollada en el software LabVIEW 2016.

1.4.2. Objetivos especificos

> Disefiar un sistema SCADA con interfaz grafica desarrollada en LabVIEW
2016 para la visualizacion del comportamiento de los sensores.

> Adquirir datos a través de las entradas/salidas, analdgicas y digitales
disponibles de los sistemas embebidos LattePanda y Arduino Mega 2560,
para el desarrollo practicas de laboratorio.

> Elaborar una guia completa de 10 préacticas didacticas en las cuales se

desarrolle de manera gradual el manejo y aplicacién de los sensores.



> Emplear los sistemas embebidos LattePanda y Arduino Mega 2560 con el
software LabVIEW 2016, como un conjunto de trabajo teniendo asi una
herramienta de desarrollo para futuras aplicaciones practicas en la materia
de sensores y transductores de la carrera de Ingenieria Electronica de la
Universidad Politécnica Salesiana Sede Guayaquil.

> Elaborar un médulo utilizando los sensores Sunfounder de tal manera que
los elementos estén en sitios estratégicos para dar facilidad al momento de
implementar las préacticas.

> Proveer de nuevas herramientas que permitan desarrollar e implementar los
proyectos, poniendo en practica los conocimientos adquiridos en las clases

impartidas por los docentes.

1.5. Marco Metodolégico

En el proyecto se ponen en practica varios metodos de la investigacion. Se utiliza el
método analitico para fragmentar el tema de estudio en varias partes y poder observar
los principios de funcionamiento, comportamiento y los efectos de cada sensor; gracias
a este método se pudo comprender mejor el comportamiento del sistema y establecer

ciertas teorias.

La experimentacion que se realiza durante el desarrollo del proyecto hace posible
modificar las condiciones de operacion de los sensores para estudiarlos como
fendmenos que no se presentan dentro de pardmetros normales; cabe recalcar y
establecer que el objetivo de este método permite establecer una relacion que incluye
a las variables analizadas, en la misma, la causas deben ser asignadas a las variables

independientes y los efectos se hallaran en las variables dependientes.

El método sintético se empleo con la finalidad de poder reconstruir el todo y volver a
integrar las partes fragmentadas por el analisis en una perspectiva de totalidad; con
este método se pudo lograr la comprension de la esencia del proyecto y sus

particularidades. EI método inductivo permiti6é pasar de los resultados obtenidos en



experimentos al planteamiento de teorias que generalizan aquellos resultados; las

conclusiones obtenidas a partir de la induccion tienen un caracter probable.

2. Fundamentos tedricos

2.1. Hardware

2.1.1. LattePanda

LattePanda es un mini-ordenador que ofrece un hardware potente y una serie de
caracteristicas adicionales respecto a las demas tarjetas de su clase cumpliendo de
manera perfecta las necesidades de los usuarios (Velasco, 2016). Este sistema
embebido es capaz de ejecutar programas de ofimética tales como Microsoft Office,
Open Office, reproducir videos en calidad HD y desarrollar aplicaciones
convencionales de Windows igual que en cualquier otro ordenador, esto se debe a que
LattePanda no estd usando un procesador ARM o Edison: es un procesador Cherry
Trail Atom de cuatro nucleos, con 2GB o 4GB de memoria, y un co-procesador
ATMega32u4 que maneja las caracteristicas compatibles con Arduino, junto con 20
GPIO (conexiones para sus sensores y actuadores) (Velasco, 2016).

Si bien se puede usar un monitor con entrada HDMI para poder visualizar el entorno
de la LattePanda, también hay la opcion de adaptar una pantalla de 7 pulgadas de bajo
costo con una superposicion téactil que se conecta directamente a la placa. Eso hace
que LattePanda sea una opcion mas interesante, ya que permite construir en un interfaz
tactil de bajo costo (Bisson, 2016).

La clave de LattePanda es el coprocesador incorporado compatible con Arduino. Asi
es como se maneja el trabajo con hardware GPIO. Costa de un bloque conector, que
maneja la mayoria de las conexiones IP, a su vez consta de 6 bloques de 3 pines, para
utilizar los Kits de sensores Gravity de DFRobot. La capacidad de comunicarse con un
kit de sensores permite el desarrollo de aplicaciones, ya que otorga una ruta rapida

para trabajar con sensores comunes (Bisson, 2016).



Se encuentran las herramientas de desarrollo de Arduino incluidas en LattePanda,
incluyendo, codigos de ejemplo que puede compilar y ejecutar rapidamente. También
existe la opcion de usar el soporte Arduino de Microsoft (incluyendo sus herramientas
de depuracién remota) para trabajar con LattePanda en Visual Studio. El codigo debe
ser cargado en el software Arduino de la tarjeta usando una conexion en serie. Ese es
un enfoque familiar para cualquier persona que utilice Arduino a traves de USB, y al
menos aqui no hay necesidad de configurar los puertos serie - puede cargar el codigo

tan rapido como desee (Bisson, 2016).

El desarrollo de Visual Studio puede aprovechar el soporte de cableado remoto, por lo
que puede incrustar codigo Arduino en sus proyectos y generar un codigo, capaz de
aprovechar ambos lados de LattePanda: una interfaz de usuario de Windows y un
sensor Arduino y un cédigo de actuador. No es una solucién perfecta, ya que esta
limitado a una conexion en serie entre las dos mitades de la placa. Hay dos puertos
Atom GPIO, pero la mayor parte de la codificacion tiene que ser manejada mediante
codigo, en el lado de Windows de LattePanda y luego usando las herramientas de
despliegue en Visual Studio o en el IDE de Arduino para cargar codigo a El Arduino
y luego ejecutarlo por separado de la plataforma Windows. Mantener Windows y

Arduino separados tiene sus ventajas.

Si bien no se obtiene acceso directo a GPIO con Windows 10 10T Core y Raspberry
Pi, se obtiene una plataforma de desarrollo combinada y un dispositivo 10T. Eso es un
gran triunfo, ya que se puede escribir codigo en el LattePanda, cargarlo al Arduino,
depurar usando las herramientas de depuracion en serie de Windows, y luego hacer y

cargar los cambios sobre la marcha (Bisson, 2016).

Usar LattePanda como una plataforma de desarrollo 10T tiene mucho sentido (Bisson,
2016). Aunque Atom no tenga el poder de manejar una instalacion completa de Visual
Studio, puede elegir los elementos que desea aprovechar de sus caracteristicas de
desarrollo y depuracion de Arduino. Como alternativa, ya que esta ejecutando una
instalacion completa de Windows, podria usar el propio IDE de Arduino (que esta
incluido como parte de la imagen de instalacion de LattePanda) y su eleccion del editor

de los programadores (Bisson, 2016).



LattePanda permite comunicarse practicamente cualquier dispositivo, gracias a su
flexibilidad se puede usar desde mandos de control hasta sensores, webcams, pantallas

tactiles, etc, gracias a sus periféricos (Velasco, 2016).

Algunas caracteristicas que ofrece el sistema embebido LattePanda son:

> La capacidad de operar como un ordenador convencional.

> Su facilidad en el uso de la robotica.

> Capaz de controlar sistemas de seguridad, con opcién a reconocimiento facial.
> Posee una memoria grafica que permite utilizarlo para disefio grafico
(incluyendo disefios en 3D).

> |deal para el analisis y recoleccion de datos.
Especificaciones técnicas:

Procesador integrado Quad Core 1.8Ghz

Memoria RAM DDR3 de 2GB de capacidad

Memoria interna de 32 GB (expandible mediante tarjeta Micro-SD)
Memoria gréfica Intel Gen8

Co-procesador Arduino integrado

Una entrada USB 3.0 y 2 entradas USB 2.0

Conectividad mediante tarjeta de red Fast Ethernet

Yy YV VvV Y YV VY YV Y

Antena Wi-Fi externa y Bluetooth 4.0 integrado

Figura 1: Sistema embebido LattePanda 2G/32G. (DFRobots, 2016).
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Cabe mencionar que este sistema embebido viene pre-instalado por defecto una
version de Windows 10, lo que simplifica la puesta en marcha para los usuarios.

2.1.2. Pantalla IPS de 7”
La pantalla IPS (In-Plane Switching) es un panel LCD clésico que contiene una capa
interna de cristales liquidos que evita las pérdidas de luz, ya que estas pérdidas
producen degradacion de la calidad de imagen y la intensidad de colores, en especial
la definicion de los oscuros (Oyanedel, 2014).

LattePanda agrega nuevas dimensiones a sus proyectos con esta gran pantalla a color.

Solo requiere una nica conexion al sistema embebido LattePanda y tiene una interfaz

de usuario visual para su proyecto.

Figura 2: Pantalla IPS de 7”. (DFRobots, 2016).

Especificaciones técnicas:

Pantalla IPSde 7 "

1024 x 600 de alta resolucion

Dimensiones: 164.0 mm x 96.0 mm x 2.6 mm
Comepatible con LattePanda

Conector de 10 cm FPC

YV V VYV V V


http://www.lg.com/cl/monitores-ips

2.1.3. Pantalla Capacitiva de 7”

Por su tecnologia, el cristal de la pantalla estd compuesto por éxido de indio y estafio,
por lo que al tocarla se genera una corriente eléctrica que pasa por esta capa hasta un
sensor de tal manera que, como cualquier capacitor, se carga con una determinada
cantidad de electrones (Baccaglioni, 2009). La conductividad eléctrica de la piel
humana permite variar la capacitancia y generara una distorsion, de tal manera que al
medir esta distorsion se puede ubicar exactamente la ubicacion del dedo humano en la
pantalla (Baccaglioni, 2009). A su vez, es capaz de detectar varias pulsaciones, lo que

permite diferentes formas de actuar con ellas, aumentando su capacidad de control.

Figura 3: Pantalla Capacitiva de 7”. (DFRobots, 2016).

Especificaciones técnicas:

Pantalla tactil capacitiva

Transmitancia: 85%

Dureza superficial: 6H

Tiempo de respuesta: <16ms

Aprovechar la durabilidad: 200,000,000 veces
Compatible con LattePanda

Cable de extension de 10cm FPC

YV V V V V V VYV V

Dimensiones: 164.0 mm x 96.0 mm
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2.1.4. Arduino

Arduino es una compafiia italiana que disefia dispositivos electronicos desarrollados
en codigo abierto (open-source), de tal manera que sus equipos y software de
programacion son flexibles y faciles de combinar con su ambiente de desarrollo,
facilitando asi el uso de los dispositivos en proyectos electronicos (Valenzuela, 2012;
Herrador, 2009).

El hardware esta formado por una placa controlada por un microcontrolador
programable Atmel AVR y puertos de entradas/salidas digitales y analdgicas (Crespo,
2015). Los microcontroladores més comunes son el Atmegal68, Atmega328,
Atmegal280, ATmega8 debido a su bajo costo de produccion y su sencillez que
facilitan el desarrollo de varias versiones de placas Arduino (Crespo, 2015). Por otro
lado, el microcontrolador integrado en la placa es programado mediante los softwares
libres Arduino Programming Language y el Arduino Development Environment
basados en Wiring y Processing respectivamente (Crespo, 2015).

Los proyectos desarrollados con las placas Arduino pueden funcionar de manera

auténoma o se pueden combinar con otros softwares en ejecucion en un computador

(Herrador, 2009).

ARDUINO

Figura 4: Logo oficial de Arduino. (Arduino, 2013).

Arduino es capaz de desarrollar proyectos interactivos, autbnomos o puede
comunicarse a través de un software del computador, por ejemplo: LabVIEW,
Macromedia Flash, MATLAB, entre otros (Crespo, 2015). Al ser un hardware libre,
es capaz de desarrollar cualquier tipo de proyecto sin la necesidad de adquirir una
licencia pagada (Crespo, 2015).

Arduino puede obtener informacidn de su entorno a través de sus entradas, digitales y

analogicas, de toda una gran variedad de sensores y a su vez es capaz de controlar
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aquello que le rodea por medio de sus salidas, digitales y anal6gicas, controlando luces,
motores y otros actuadores (Herrador, 2009).

2.1.5. Arduino Mega 2560

El Arduino Mega 2560 es una tarjeta electronica controlada por el microcontrolador
mas potente de 8 bits ATmega2560 y el que mas pines de entrada y salidas tiene
(Crespo, 2015).

Formada por 54 Entradas /Salidas Digitales, de las cuales 14, tienen la capacidad de
ser utilizadas como salidas PWM, ademas de 16 entradas analdgicas, 4 puertas seriales
UARTS, un cristal de 16MHz, una conexion USB Jack tipo B, un conector de
alimentacion 7-12V, una entrada ICSP de programacion serial y un botén de Reset
(Arduino, 2018).

Arduino Mega 2560 tiene todo lo necesario para soporte del microcontrolador
ATmega2560, solo hace falta conectarlo a un computador mediante un cable USB, o
alimentarlo a través de un adaptador de corriente AC a DC 7-12 V para empezar a
utilizarlo (Arduino, 2018).

Tabla 1: Caracteristicas técnicas de tarjeta Arduino MEGA 2560.

Caracteristicas Descripcion
Micro Controlador ATmega2560
Voltaje de Operacion 5V
Voltaje (In) 7-12V
Recomendado
Limite de Voltaje (In) 6-20V
Entradas/ Salidas 54 (14 como salidas PWM)
Digitales
Entradas Analogas 16
Corriente por Pin 40 Ma
In/Out
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Corriente Para el Pin 50 Ma

3.3V

Memoria Flash 256 KB (Solo 8 KB son usados por la secuencia de
arrangue “bootloader”)

SRAM 8 KB (Dos bancos: 64 KB y 32KB)

EEPROM 4 KB

Velocidad de Reloj 16 MHz

Nota: Caracteristicas técnicas de tarjeta Arduino MEGA 2560. (Arduino, 2013),
recuperado de: https://store.arduino.cc/usa/arduino-mega-2560-rev3

Figura 5: Tarjeta Arduino MEGA 2560. (Arduino, 2013).

2.1.6. Sunfounder

Fundada en 2012, SunFounder es una empresa de tecnologia comprometida con el
desarrollo de productos de educacion en codigo abierto. Entre la variedad de equipos
desarrollados se incluyen hardware de codigo abierto, robotica y el desarrollo de
drones. Se ha invertido mucha energia en el disefio de productos en etapas iniciales
tales como sensores y sistemas embebidos para que los estudiantes puedan aprender

mas sobre el cédigo abierto (Sunfounder, 2012).

El Kit de sensores V2.0 para Arduino es una revision basada en la version anterior.
SunFounder ha redisefiado los sensores de tal manera que los componentes de este Kit

se proporcionan en forma de médulos que integran algunos componentes necesarios,
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como comparadores, resistencias y condensadores, entre otros. Por lo tanto, es
conveniente para la conexion de circuito. Ellos emiten sefiales directamente a la placa
Arduino (Sunfounder, 2013).

SUNFOUNDER

Figura 6: Logo oficial de Sunfounder. (Sunfounder, 2013).

2.2. Software
2.2.1. LabVIEW

LabVIEW es un entorno de programacion disefiado para mejorar la productividad y
alcance de ingenieros y cientificos (National Instruments, 2016). Con un tipo de
programacion gréfica que facilita al usuario la visualizacion, creacion y codificacion
de sistemas de ingenieria, LabVIEW es una fuente de ayuda para que los ingenieros
puedan convertir sus ideas en realidad, reduciendo tiempos de pruebas y ofreciendo

analisis de informacidn basado en datos recolectados (National Instruments, 2016).

Compuesto por una recopilacion sin precedentes de hardware de medidas, software
legado de sus versiones anteriores e IP para obtener una tecnologia de punta (National
Instruments, 2016).

LabVIEW ha sido por décadas la solucion eficaz para crear, implementar y probar el
Internet de las cosas, se lo ha utilizado desde el desarrollo de maquinas inteligentes
hasta garantizar el correcto funcionamiento de los dispositivos conectados (National
Instruments, 2016).
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LabVIEW

Figura 7: Logo LabVIEW. (National Instruments, 2016).

Aplicaciones:

Adquisicion de Datos y Procesar Sefiales: Es capaz de adquirir informacion de
cualquier sensor en cualquier bus, realizar el andlisis y procesamiento de
sefiales avanzadas, la visualizacion de datos en interfaces personalizadas por
los usuarios y el registro de datos y generacion de reportes (National
Instruments, 2016).

Control de Instrumentos: Automatiza la coleccion de datos, controla maltiples
instrumentos y el andlisis y visualizacion de sefiales (National Instruments,
2016).

Automatizar Sistemas de Pruebas y Validacion: Permite automatizar las
pruebas de validacién y produccion de productos, control de mdaltiples
instrumentos de manera simultanea y el analisis y visualizacién de resultados
de pruebas con interfaces personalizadas por los usuarios (National
Instruments, 2016).

Sistemas Embebidos de Monitoreo y Control: Es capaz de reutilizar codigo
ANSI C y HDL, integrar hardware comercial, generar prototipos con
tecnologia FPGA y permite acceso a herramientas personalizadas para
medicina, robdtica y mas (National Instruments, 2016).

Ensefianza Académica: Utiliza un enfoque practico e interactivo de facil
aprendizaje combinando el disefio de algoritmos con informacion recopilada
de datos reales, aumenta el rendimiento de aplicaciones con procesamiento

multintcleo (National Instruments, 2016).
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2.2.2. Toolkit LINX de Digilent/LabVIEW MakerHub

El toolkit LINX es una herramienta de fuente abierta de Digilent y disefiada para
facilitar el uso y desarrollo de aplicaciones embebidas usando LabVIEW (National

Instruments, 2016).

LINX incluye VI's ejemplares sobre los sensores embebidos mas comunes, asi como
aplicaciones de programacion de hardware agnostico para tener acceso a periféricos
como Entradas/Salidas digitales, Entradas/Salidas analdgicas, PWM, 12C, SPI y
UART (National Instruments, 2016).

Ya sea que esté controlando por un hardware remoto como un chipKIT o Arduino por
USB/Serial, Ethernet o Wi-Fi o implementando Vs para ejecutar en plataformas como
Raspberry Pi 2/3, LINX y LabVIEW hacen més sencilla la visualizacion de los datos
con los que esté trabajando, depurando su codigo y creando aplicaciones embebidas

avanzadas de manera rapida (Stanton, 2017).

Figura 8: Logo Linx. (National Instruments, 2016).

2.2.3. NIVISA

NI-VISA Virtual Instrument Software Architecture (VISA), es un software de Interfaz
de Entradas/Salidas Universal, este software forma un modelo para configuracion,
programacion y depuracion de sistemas de instrumentacién compuestos de interfaces
de comunicacion GPIB, VXI, PXI, serial (RS232/RS485), Ethernet/LXI y/o interfaces
USB (National Instruments, 2016).
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NI-VISA es la implementacion de National Instruments del estdndar de
Entradas/Salidas VISA. Proporciona la interfaz que hace posible comunicacion entre
el hardware y los softwares de disefio de sistemas como NI LabVIEW,
LabWindows™/CVI y Measurement Studio para Microsoft Visual Studio (National
Instruments, 2016).

NI-VISA

National Instruments VISA Software

Figura 9: NI VISA SOFTWARE. (National Instruments, 2016).

2.2.4. DataSocket

DataSocket es una herramienta de programacion desarrollada por LabVIEW, facil de
usar y de alto rendimiento, disefiada especificamente para transferencia datos en entre
diferentes aplicaciones y dispositivos a través de la red (National Instruments, 2016).

DataSocket permite simplificar el intercambio de datos entre diferentes aplicaciones
en un mismo terminal o entre varios ordenadores conectados a través de una red
(National Instruments, 2016).

2.2.5. Datalogging and Supervisory Control Module.

ElI Mddulo de registro de datos y control de supervision (DSC) es un complemento del
software LabVIEW, que permite desarrollar sistemas HMI/SCADA o aplicaciones de

registro de datos recopilados de varios canales (National Instruments, 2016).

Gracias a las funciones de este médulo, se puede desarrollar un sistema de control y

monitoreo distribuido, de manera interactiva (National Instruments, 2016).

Las herramientas incluidas hacen posible la creacion de un registro de informacion en

una base de datos histérica en red, que permite monitorear tendencias en los datos en
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tiempo real, administrar alarmas y eventos, a su vez permite crear redes de objetivos
LabVIEW Real-Time y dispositivos OPC en un sistema completo y afiadir seguridad

a interfaces de usuarios (National Instruments, 2016).

2.2.6. Arduino Software

Es un entorno de programacion facil de usar y sumamente flexible permitiendo a los
usuarios aprovechar todas sus funciones, el software Arduino es proporcionado como

un software libre, disponible para cualquier usuario (Herrador, 2009).

El microcontrolador integrado en la placa es programado a través del lenguaje de
programacion basado en Wiring y el entorno de desarrollo basado en Processing
(Doutel, 2017). El software Arduino se programa mediante el uso de un lenguaje
propio, el cual puede ser expandido mediante librerias C++ (Herrador, 2009).

& sketch_jun23a Arduino 1.8.2 - m] ®

Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

o
[+
|
-]
[«]
NE

sketch_jun23a

void setup() { ~
// put your setup code here, to run once:

1

void loop()

// put your main code here, to run repeatedly:

1l

Figura 10: Arduino Software.
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3. MARCO METODOLOGICO

3.1. Disefio de planos en impresora 3D

Para montar los elementos de control, sean estos los sistemas embebidos, pantalla tactil
y sensores que necesiten una estructura para facilitar su uso, fue necesario la
elaboracion de bases para cada elemento, las cuales fueron hechas a través de una
impresora 3D.

A continuacion, se muestran los disefios de cada base, que posteriormente fueron

ingresados a la impresora 3D, para su fabricacion:

Figura 11: Disefio para impresora 3D de la base del sistema embebido LattePanda.

Figura 12: Disefio para impresora 3D de la base del sistema embebido Arduino Mega
2560.



s 4

Figura 13: Disefio para impresora 3D de la base de la pantalla tactil.

\~

Figura 14: Disefio para impresora 3D de la base de la bateria de 12V.

<

Figura 15: Disefio para impresora 3D de la base del protoboard.

Figura 16: Disefio para impresora 3D de la base de la antena Wifi del sistema

embebido LattePanda.
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5

Figura 17: Disefio para impresora 3D de la base del motor DC de la préactica 7.

Figura 18: Disefio para impresora 3D de la base del rotor con ranura para iméan del

motor DC de la préctica 7.

Figura 19: Disefio para impresora 3D de la base del Sensor Hall de la practica 7.

>

Figura 20: Disefio para impresora 3D de la base del servo-motor de la practica 8.
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Figura 21: Disefio para impresora 3D de la base del foco de 12V de la préactica 10.

Q

Figura 22: Disefio para impresora 3D de la base de los rieles y motores de la préactica
9.

<

Figura 23: Disefio para impresora 3D del sensor IR de obstaculos de la practica 9.

> S

Figura 24: Disefio para impresora 3D T indicadora de nivel de la practica 9.
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Una vez terminadas las impresiones 3D se procede a la construccion de la estructura.

3.2. Construccion de la estructura

Como base para la estructura fue necesaria una plancha de acrilico negro de 3mm, la
cual fue recortada en 7 bases, una para el médulo principal donde se encuentran los
equipos de control y 6 bases secundarias donde se encuentran distribuidos los sensores
de tal manera que combinen para diferentes practicas de laboratorio. Las bases fueron
recortadas de tal manera que puedan encajar con el mddulo principal, lo que facilita el
intercambio de los médulos didacticos, para el uso de diversas practicas de laboratorio.

Figura 25: Recorte de plancha de acrilico negro para base de la estructura.

Una vez recortada la plancha se procede limpiarla para luego atornillar los elementos
de control y periféricos en cada base, estos fueron distribuidos de tal manera que tenga
facil acceso de manipulacion y cableado. Para una mejor identificacion de los sensores

se procedio a etiquetar cada uno de ellos.

Figura 26: Bases de acrilico negro limpias y recortadas.
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Figura 27: Montaje de bases 3D del mddulo principal.

MODULO
PRINCIPA r

]

sE x
Na
BUZZER
ACTIVO &i‘

Figura 29: Montaje y etiquetado del médulo 1.
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UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

FOTO JOYSTICK
RESISTENCIA PS2

MODULO 2

Figura 30: Montaje y etiquetado del modulo 2.

UNIVER.OAD POLITECNICA

MODULO 4

Figura 32: Montaje y etiquetado del modulo 4.
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UNIVERSIDAD POLITECNICA

REED

SWITCH

swITCH DE
MERCURIO Pre IR RECEPTOR

Figura 33: Montaje y etiquetado del mddulo 5.

_UNIVERSIDAD POLITECNICA

Figura 34: Montaje y etiquetado del mddulo 6.

3.3. Conexiones eléctricas

Una vez montados los equipos, se procede a realizar las conexiones eléctricas entre los

elementos que conforman el médulo principal.

Fuente

Reguladora 5V Porta fusible

y =

+12V
GND
+5V
GND

B E] BT L) E)
o E e

Porta fusible

‘|

Bateria 12 V

Figura 35: Diagrama de conexion bateria de litio de 12V 8AH, regulador de voltaje
de 5V 1.5A.
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3.3.1. Conexion de Pantallas IPS y Capacitiva
Antes de realizar las conexiones de las pantallas IPS y capacitiva con el sistema
embebido LattePanda, se debe montar la pantalla Capacitiva sobre la pantalla IPS

siguiendo los siguientes pasos:

1. Retirar la mica protectora de la pantalla IPS.

Figura 36: Retiro de mica de pantalla IPS.

2. Retirar el protector de la cinta adhesiva de la pantalla capacitiva.

Figura 37: Retiro de protector de la cinta adhesiva de la pantalla capacitiva.

3. Montar la pantalla Capacitiva sobre la pantalla IPS.
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Figura 38: Montaje de pantalla Capacitiva sobre pantalla IPS.

Una vez montada la pantalla Capacitiva sobre la pantalla IPS, se procede a colocar la
pantalla en su base impresa en 3D, para poder realizar las conexiones de los cables
planos flexibles (FPC) en las ranuras respectivas del sistema embebido LattePanda

como se muestra a continuacion.

WIFI AND BLUETOOTH 4.0

— ARDUINO PINOUT
@ LAN

‘_-) PLUG AND PLAY
o] SENSOR CONNECTORS

ATOM PROCESSOR QUAD CORE
= 1.84GHZ CPU S00MHZ GPU

2/4G RAM DDRL3L

32/64GB EMMC

TOUCH
CONNECTOR
DISPLAY CONNECTOR @

Figura 39: Ubicacion de las ranuras para Capacitiva e IPS. (LattePanda, 2016).

1. Levantar la ranura de la pantalla IPS.
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Figura 40: Ranura para pantalla IPS. (LattePanda, 2016).

2. Insertar el cable plano flexible dentro de la ranura para pantalla IPS.

Figura 41: Conexion de cable flexible plano dentro de la ranura para pantalla IPS.

3. Girar hacia abajo el actuador de la ranura de la pantalla IPS hasta que esté

firmemente cerrado.

Figura 42: Ajuste del actuador de la ranura de la pantalla IPS. (LattePanda, 2016).
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4. Insertar el cable plano flexible de la pantalla Capacitiva en igual manera que la
pantalla IPS repitiendo los pasos del 1 al 3 sobre la ranura de la pantalla

Capacitiva.

~5%3885 -

Figura 43: Conexion del cable plano flexible de la pantalla Capacitiva.

3.3.2. Conexién de antena WI-FI

Instalar la antena Wi-Fi conectando el extremo redondo en el zécalo con la etiqueta

"ANT" ubicada junto a los pines GPIO en la placa como se muestra en la figura 44.

Figura 44: Conexion de antena Wifi. (LattePanda, 2016).
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3.3.2. Puesta en marcha de sistema embebido LattePanda

Una vez conectadas las pantallas capacitivas e IPS y la antena Wifi, puede alimentar
el sistema embebido LattePanda a través del puerto micro USB o a traveés de los pines
de cabecera CN2, para el proyecto se utiliza la alimentacion a traves del puerto micro
USB.

Para esto se necesita un cable USB 2.0 (conexion de USB a microUSB) y un adaptador
USB estandar (como un cargador de pared para teléfono celular) con al menos 2 A de

corriente, para usarse como fuente de alimentacion del sistema embebido LattePanda.

Para el proyecto se utiliza esta fuente de alimentacion NILLKIN de alta calidad que es

la solucion perfecta como fuente de alimentacidn del sistema embebido LattePanda.

Figura 45: Cable USB 2.0. (DFRobots, 2016).

Figura 46: Fuente de alimentacion NILLKIN. (DFRobots, 2016).
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Una vez identificados el adaptador y el cable micro USB, siga las instrucciones a

continuacién para comenzar.

1. Conecte el dispositivo USB al adaptador de alimentacion USB NILLKIN y el
micro USB al puerto micro USB del sistema embebido LattePanda (el puerto
micro USB se encuentra junto al conector de la tarjeta SD).

Figura 47: Conexion de alimentacion del sistema embebido LattePanda. (LattePanda,
2016).

2. Cuando esta enchufado, el indicador LED rojo se enciende en la parte inferior
de la placa. Esto significa que LattePanda se esta inicializando. Espere

pacientemente durante unos segundos hasta que el LED se apague.

Nota: No desenchufe el cable de alimentacion mientras el sistema esta funcionando.

(Si el LED rojo esta encendido, esto indica que el sistema se esta ejecutando)

RERC R

Figura 48: LED rojo de inicializacion del sistema embebido LattePanda.
(LattePanda, 2016).
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3. Cuando el LED se apaga, mantenga presionado el botén de encendido por un
segundo para encender el sistema embebido LattePanda. Se debe observar que

el LED se ilumina nuevamente.

Figura 49: Boton de encendido y pantalla encendida del modulo principal.

3.4. Configuracion de Software y Drivers

National Instruments ofrece toolkits para comunicar LabVIEW con el sistema
embebido Arduino Mega 2560 y poder configurarlo sin necesidad de escribir en

lenguaje C.

Para el proyecto se utiliza comunicacion serial, por lo cual fue necesario instalar el
software controlador NI-VISA que proporciona la interfaz de programacion entre el
hardware (Arduino Mega 2560) y el entorno de desarrollo de aplicaciones LabVIEW,
y el toolkit LINX de Digilent/LabVIEW MakerHub que esté disefiado para facilitar el

desarrollo de aplicaciones embebidas usando LabVIEW (National Instruments, 2016).
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3.4.1. Instalacién del Software NI-VISA

Una vez instalado el software LabVIEW en el sistema embebido LattePanda, se debe
instalar el software controlador NI-VISA para permitir la comunicacién con el sistema
embebido Arduino Mega 2560, para esto se descarga de forma gratuita el software
directamente de la pagina oficial de National Instruments a través de una cuenta
personal creada por el usuario. La version del software controlador depende de la
version del software LabVIEW que se esté utilizando, en este caso la version 16.0 que

puede ser encontrada en el siguiente enlace: http://www.ni.com/download/ni-visa-

16.0/6184/en/ .

Descargue y ejecute el archivo autoextraible. Para instalar NI-VISA 16.0 y todos los

archivos necesarios del controlador debe seguir los siguientes pasos:

1. Ejecutar el archivo autoextraible.

NI-VISA

National Instruments VISA Software

Exit all applications before running this installer.

= 1995-2016 M ational Instruments. Al rights reserved.

<< Back

Dizabling virus scanning applications may improve installation speed.
Thiz prograrm iz subject ta the accompanying License Agreement(z).

Mational [nstruments Corparation iz an authorized distributor of Microzaft Silverlight.

Cancel

Figura 50: Ventana inicial del proceso de instalacion del software NI VISA.

2. Seleccionar la carpeta de destino de instalacion en el disco local C.
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http://www.ni.com/download/ni-visa-16.0/6184/en/
http://www.ni.com/download/ni-visa-16.0/6184/en/

Destination Directory

MNATIONAL
Select the installation directories. INSTRUMENTS

National Instrurents software will be installed in a subfolder of the following. To install into &
different folder, click the Browse button and select anather.

Destination Directory
|C:'-.Pn:|gram Files {x86)\National Instruments" | Erowse...

I << Back Mest > Cancel

Figura 51: Ventana de seleccion de destino de instalacion del software NI VISA.

3. Seleccionar la opcion para recibir notificaciones software NI VISA para

facilitar actualizaciones.

Product Motifications

NATIONAL
Pleaze read the fallowing information about the configuration vou have INSTRUMENTS"

selected.

' arch for important messages and updates on the Mational Instruments products you are installing. To
rform this search, your IP address will be collected in accordance with the N ational Instruments
Privvacy Palicy.

Mote: You will be given the opportunity to select the updates you want to install.

Privacy Policy

I << Back |l Mext > l Cancel

Figura 52: Ventana para recibir notificaciones del software NI VISA.

4. A continuacion, se visualizan todos los archivos que se instalaran en el

controlador.

35



Features NATIONAL
Select the features to install Wnsnwm:m‘r

EI_E__'I MI4I54 16.0 Mational Imstruments Y154 driver version 16.0. V5.4
=) ~| Runtime Support provides an AP for contralling <), GPIB, Serial, Pl
=3 ~| Configuration S uppart and other twpes of instruments.

= =| Development Suppart

=3 ~| Remate Server

3 +| Real-Time Support

= ~| NET 4.0-4.51 Runtime Suppart [
¥ = .MET 4.5 Runtime Support [M5] -
% _=| MET 4.0 Runtime Suppart [NS] — 4
Ml Instrument 120 Assistant 16.0

MI1A0 Trace 16.0

M1 Systern Configuration 16.0.0

M| Meazurement & Automation Explarer 16.0
M1 1588-2008 Metwork Management 16.0.0

",

This feature will remain on the local hard drive.

£ >
Diirectary for MIA¥ISA 16.0
C:\Program Files {(x86)%V| FoundationVISA" |

Browse...

Restore Feature Defaults | | Disk Cost | << Back ||l Nest »» l Cancel

Figura 53: Ventana donde se muestran los todos los archivos a instalarse en el
software NI VISA.

5. Se procede a aceptar el contrato de licencia.

License Agreement NATIONAL
‘You must accept the licenses displayed below to proceed ym

NI vl

CONTRATO DE LICENCIA DE SOFTWARE DE NATIONAL -
INSTRUMENTS

LEA ATENTAMENTE ESTE ACUERDO DE LICENCIA DE SOFTWARE ("TACUERDOQ"). AL
DESCARGAR EL SOFTWARE Y / O HACER CLIC EN EL BOTON CORRESPONDIENTE PARA
COMPLETAR EL PROCESO DE INSTALACION, SE COMPROMETE A RESPETAR LOS

TERMINOS DE ESTE ACUERDO. SI USTED NO DESEA SER PARTE DE ESTE ACUERDO Y
ESTAR SUJETO A SUS TERMINOS Y CONDICIONES, NO INSTALE EL SOFTWARE Y

DEVUELVA EL SOFTWARE (CON TODOS LOS MATERIALES QUE LE ACOMPARNAN Y SUS
EMPAQUES) EN UN PLAZO DE TREINTA (30) DIAS DESDE QUE LO RECIBE. TODAS LAS
DEVOLUCIONES A NI ESTARAN SUJETAS A LAS POLITICA DE DEVOLUCION VIGENTES DE NI ,

PO MAMFATA OLLIOTER AAFATA FOTAO TEDAUMAD FAAALINAE P LA FATIN AR

The software to which this National Instruments license applies is NI-VISA 16.0

(@) | accept the above 2 License Agreement(s).

O not accep =) s Agreements.
<< Back Next >> Cancel
—

Figura 54: Ventana donde se muestra el contrato de licencia del software NI VISA.

6. Para que Windows no interrumpa el proceso de instalacion, seleccionar el
check-box correspondiente al acuerdo de confianza que hace referencia a la

instalacién de softwares provenientes de National Instruments Corporation.

36



Driver Software Installation Vm

Always trust software from National Instruments

This installer includes driver software signed by National Instruments. Leave the box below checked

for an unintemmupted installation. i you uncheck the box, your installation may be intemupted by one or

more Microsoft Windows security dialogs

Always trust software from National Instruments Corporation

3

<< Back |l Next >> !l Cancel

Figura 55: Ventana de aceptacion de términos de confianza con los softwares de

National Instruments Corporation.

7. Se procede a aceptar el proceso de instalacion del software NI VISA y sus

controladores.
Start Installation NATIONAL
Review the following summary before continuing Vm

« National Instruments system components

« NIVISA16.0
Runtime Support
Configuration Support
Development Support
Examples
Driver Development
LabVIEW 2016 64-bit Support
NET 4.0 - 451 Development Support (IV1)
Remote Server
Real-Time Support
NET 4.0 - 4.5.1 Runtime Support (IV])
« Nl Instrument 1/0 Assistant 16.0
* NII/0 Trace 16.0
« NI 1588-2008 Network Management 16.0.0
NI 1588-2008 Network Management Runtime 16.0.0
LabVIEW 2016 (64-bit) Support

Click the Next button to begin installation. Click the Back button to change the installation settings.

Save File. . << Back Next >>
"

Figura 56: Ventana de inicio de proceso de instalacion del software NI VISA y sus

controladores.

8. Una vez terminado el proceso de instalacién se procede a reiniciar el equipo.
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Installation Complete w NATIONAL

Installation complete! You might be prompted to reboot your machine.

The best way to explore the new features is to use the VISA Interactive Control to open sessions to the new
resource types and look at available operations, events, and attributes.

You can use Measurement and Automation Explorer to configure the settings for NI-VISA

| BT

Figura 57: Ventana donde se confirma la instalacion del software NI VISA.

@ You must restart your computer to complete this operation

if you need to install hardware now, shut down the computer. f you
choose to restart later, restart your computer before running any of this
software.

[[ Restart ] Shut Down Restart Later

Figura 58: Ventana de alerta de reinicio de equipo para completar el proceso de
instalacion.
3.4.2. Instalacién del toolkit LINX de Digilent/LabVIEW MakerHub
El toolkit LINX es una o herramienta de fuente abierta de Digilent, disefiada para
facilitar el desarrollo de aplicaciones embebidas usando el software LabVIEW por el

cual, es necesario para el desarrollo de las practicas (National Instruments, 2016).

Para obtener este toolkit se debe utilizar el software VI Package Manager incluido en

el programa LabVIEW 2016 como se muestra a continuacion:
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Fle Edit View Package Tools Window Help

" HE(2ABE@ O #2098 v Ha ] [ a

Name version [\ [
Xiinx ChipScopePro Debugging

| | Diglent LINX (Control Arcino,

Toa JKIVIPM - Digilent LINX (Cantrol Arduino, Raspberry Pi, BeagleBone and more) x |
mﬁ Fie_Hep _—_-I

Package Information

Select an action to perform on the package.
22093 |~ l Digilent LINX (Control Arduino, Raspberry Pi, BeagleBone and
o

¥ ! :

Digilent LINX (Control Arduino, Raspberry Pi, BeagleBone and more) v3.0.1.102 by Digilent  »
Released On: Thu, 02 Jun 2016 13:54:23 -0500

Author: Sam Kiistoff, Ken Sharp, Dharsan Sukumar

Copyright: Copyright (<) 2016, Digilent

License: BSDZ

Compatible LabVIEW Versions: »= 2011

Compatible 0S Versions: ALL.

Repository Name: NI LabVIEW Tools Network

Description:
LINX provides easy to use Vis for controlling common embeddded platforms like Arduino and chipKIT and
enables developers to deploy LabVIEW applications to run on BeagleBone Black, Raspberry Pi and myRIO. Use
the built in sensor Vis to acquire data in seconds or use the peripheral Vis to access the devices digital /0,
analog I/0, SPI, 12C, UART, PWM and more.

Release Notes:
LINX 3.0 - LabVIEW for BeagleBone Black and Raspberry Pi 2

Added deployment support for BeagleBone Black and Raspberry Pi 2 (LabVIEW 2014 only, non-commercial
use).

Added sensors suppert for:
“Browse All Versions PmodBT2
PmAAGPS

ea

Figura 59: Busqueda de toolkit Digilent LINX en el software VI Package Manager.

A continuacion, se procede a realizar la instalacion del toolkit LINX, haciendo clic en

el botdn Install, como se muestra en la figura 60.

JKI'VIPM - Digilent LINX {Control Arduine, Raspberry Pi, BeagleBone and more) X
File Help
Package Information

Select an action to perform on the package.

#2098 | . Digilent LINX (Control Arduino, Raspberry Pi, BeagleBone and

Product Homepage License Agreement
%g Install
Digil LINX (Control Ardui Raspberry Pi, BeagleB and more) v3.0.1.192 by Digilent ~

LEE NS Rel d On: Thu, 02 Jun 2016 13:54:23 -0500
Author: Sam Kristoff, Ken Sharp, Dharsan Sukumar
Copyright: Copyright () 2018, Digilent

License: BSD2

Compatible LabVIEW Versions: == 2011.

Ebe
Compatible 05 Versions: ALL.
Repository Name: NI LabVIEW Tools Metwork
Description:
LINX provides easy to use Vls for controlling commeon embeddded platforms like Arduine and chipKIT and
enables developers to deploy LabVIEW applications to run on BeagleBone Black, Raspberry Pi and myRIO. Use
the built in sensor Vls to acquire data in seconds or use the peripheral Vs to access the devices digital 1/0,
analog /0, SPI, 12C, UART, PWM and more.
Release Notes:
LINX 3.0 - LabVIEW for BeagleBone Black and Raspberry Pi 2
Added deployment suppert for BeagleBone Black and Raspberry Pi 2 (LabVIEW 2014 only, non-commercial
use).
Added sensors support for:

*Browse All Versions PmodBT2

PmndGPS

Figura 60: Se inicia instalacion del toolkit LINX de Digilent en el software
LabVIEW.

Como siguiente paso, se procede aceptar los acuerdos de licencia del toolkit LINX de

Digilent.
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JKIVIPM - Digilent LINX (Control Arduine, Raspberry Pi, BeagleBone and more)
File Help

Package Information

Select an action to perform on the package.

License Agreements
‘fou must accept the license(s) below to proceed.
:4"'- Install
LA - Package Name License Agreement
LINX (Control Arduino, RasHP S MEe et sid (s b A U ~
All rights reserved.
]
23§ Show in Palettes Redistribution and use in source and binary forms, with or without
modification, are permitted provided that the following conditions are met:
17, show Examples

* Redistributions of source code must retain the above copyright notice,
this
list of conditions and the following disdaimer.

* Redistributions in binary form must reproduce the above copyright
notice,
this list of conditions and the following disdaimer in the documentation
andfor other materials provided with the distribution.

THIS SOFTWARE IS PROVIDED BY THE COPYRIGHT HOLDERS AND
CONTRIBUTORS "AS IS™

AND ANY EXPRESS OR IMPLIED WARRANTIES, INCLUDING, BUT NOT
LIMITED TO, THE

IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY AND FITNESS FOR A
w | |PARTICULAR PURPOSE ARE

< > DISCLAIMED. IN NO EVENT SHALL THE COPYRIGHT HOLDER. OR. W
Vo Yes, [ accept these license Agreement(s) % Mo, I do not accept these license Agreement{s)
Install Packages Abort Install

Figura 61: Se aceptan los acuerdos de licencia del toolkit LINX de Digilent.

Una vez aceptados los acuerdos de licencia, automéaticamente se inicia la instalacion
del toolkit LINX de Digilent.

Para finalizar la instalacién se procede a dar clic en el botén Finish.

JKIVIPM - Digilent LIMX (Control Arduino, Raspberry Pi, BeagleBone and more)
File Help

Package Information

Select an action to perform on the package.

Here are the results of the last action.

3 Product Action Status |/
Eb | Install

") show in Palettes

re Show Examples

[[] Include Dependencies
[] select [ Deselect Al

@

Figura 62: Instalacion completada del toolkit LINX de Digilent.
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3.4.3. Instalacion del médulo Datalogging and Supervisory Control
Module

Una vez instalado el software LabVIEW en el sistema embebido LattePanda, se debe
instalar el médulo de control DSC que permite registrar base de datos, administrar
alarma y eventos realizados por el médulo. Para esto se puede descargar de forma
gratuita el software directamente de la pagina oficial de National Instruments a través
de una cuenta personal creada por los estudiantes. La version del software controlador
dependera de la version del software LabVIEW que se esté utilizando, en este caso la
version 16.0 que puede ser encontrada en el siguiente enlace:
http://www.ni.com/download/labview-datalogging-and-supervisory-control-module-
2016/6156/en/

Descargue y ejecute el archivo autoextraible. Para instalar DSC 16.0 y todos los

archivos necesarios del controlador debe seguir los siguientes pasos:

1. Descargar el archivo autoextraible.

Y NI LabVIEW 2016 Datalogging and Supervisory Centrol Medule - O X

& LabVIEW

Exit all programs before mnning this Setup.
Digabling wirug scanning utilities may improve ingtallation speed,
Thiz program is subject to the accompanying License Agreement(s].

M ational Instruments Carporation is an authonized distributar of Microsaoft Silverlight.

1986-2016 Mational Instruments, All rights reserved.

<4 Back [l Mext > I Cancel

Figura 63: Ventana inicial del proceso de instalacion del modulo DSC.

2. Colocar un nombre a la informacién del usuario.
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http://www.ni.com/download/labview-datalogging-and-supervisory-control-module-2016/6156/en/
http://www.ni.com/download/labview-datalogging-and-supervisory-control-module-2016/6156/en/

J NI LabVIEW 2016 Datalogging and Supervisory Contrel Madule — m] b4
User Information NATIONAL
Enter the follawing information. WNSIIII.IMIN'I'S'
Full Name: |uPs |
Organization: |UPS |
| << Back Mext »> | Cancel

Figura 64: Ventana de informacidn del usuario del proceso de instalacion del médulo
DSC.

3. Colocar el numero de serie del producto.

U7 MI LabVIEW 2016 Datalegging and Supervisory Contrel Module - O X
Sernal Numbers NATIOMNAL
Enter Serial Numbers for the following Products VHSI'IIUMINTS'
Serial Murmber:

MI LabvIE' 2016 Datalogging and | |
Supervizary Control Module *

NI OPC Servers 2016 ** | |

**|eawe zenial number field empty to uze product in evaluation mode.

< Back Cance

Figura 65: Ventana de registro de nimero serial de activacion del médulo DSC.

4. A continuacion, se visualiza todos los archivos que se instalados en el

controlador.
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U7 NI LabVIEW 2016 Datalegging and Supervisory Contral Module — O X

Features NATIONAL
Select the features to install. VNSIIIUM!N'I’S'
=) ~| LabVIEW DSC Module The Lab¥IE'w Datalogging and Supervison Control
= ~| Ml OPC Servers 2016 [DSC) Module is the ideal LabVIE\W add-on for
= ~| S0L Server 2008 R2 Express Edition developin_g our HMI:-"SEADA or high-channel-count
= ~| NI Meazurement & Automation Explorer 1E.( datalooginglapeleations

¥

This feature will remain on the local hard drive.

£ >
Diirectory for LabyIEYW DSC M odule
C:\Program Files (x86)\Mational Instruments'LabVIEW 20164 | Browse...

Restore Feature Defaults | | Digk Cost << Back | Mext > Cancel
Figura 66: Ventana donde se muestran los todos los archivos a instalarse en el
modulo DSC.

5. Seleccionar la opcidn para recibir notificaciones del médulo DSC para facilitar

actualizaciones.

20 NI LabVIEW 2016 Datalogging and Supervisory Control Module - O *

Product Motifications NATIONAL
Please read the following information about the configuration wou have INSTRUMENTS"

selected.

i earch for important messages and updates on the Mational Instruments products you are installing. To
perform this search, your [P address will be collected in accordance with the Mational Instruments
Privacy Policy.

Mote: You will be given the opportunity to gelect the updates you want to install.

Privacy Policy

ook | Wows ]| conce

Figura 67: Ventana de aceptacion de términos de confianza con los softwares de

National Instruments Corporation.

6. Se procede a aceptar el contrato de licencia.
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L5 NI LabVIEW 2016 Datalogging and Supervisary Control Module - O *

License Agreement NATIONAL
“You must accept the licenses displayed below to proceed. INSTRUMENTS"

il M5 S0LSrv2008R 2 Mative Client

CONTRATO DE LICENCIA DE SOFTWARE DE NATIONAL
INSTRUMENTS

~

LEAATENTAMEMTE ESTE ACUERDO DE LICENCIA DE SOFTWARE ("ACUERDO"). AL
DESCARGAR EL SOFTWARE Y/ O HACER CLIC EN EL BOTON CORRESPONDIENTE PARA
COMPLETAR EL PROCESO DE INSTALACION, SE COMPROMETE A RESPETAR LOS

TERMINOS DE ESTE ACUERDO. 8| USTED MO DESEA SER PARTE DE ESTE ACUERDO Y
ESTAR SUJETO A SUS TERMINOS Y CONDICIONES, MO INSTALE EL SOFTWARE Y

DEVUELVA EL SOFTWARE (CON TODOS LOS MATERIALES QUE LE ACOMPARAN ¥ SUS
EMPAQUES) EN UN PLAZO DE TREINTA (30) DiAS DESDE QUE LO RECIBE. TODAS LAS
DEVOLUCIONES A NI ESTARAN SUJETAS A LAS POLITICA DE DEVOLUCION VIGENTES DE NI o

FLCOr BMAMCLTA CLLeTER ACCATA COTAC TEORIRAS TR AARMANE A LR COTInan

The software to which this Mational Instruments icense applies is NI LabvIEw 2016 Datalogging and Supervisory

Control Moduls.
(®) | accept the above 2 License Agreement(s). l
\_J T'do not accept all these Licensze Agreements.
ook [ W | corcs

Figura 68: Ventana donde se muestra el contrato de licencia del modulo DSC.

7. Se procede a aceptar el proceso de instalacion del modulo DSC y sus

controladores.

U7 NI LabVIEW 2016 Datalegging and Supervisory Control Module - O X

Start Installation

NATIONAL
Review the follawing summary before continuing. INSTRUMENTS"

Adding or Changing
» Mational Instruments spstem components

Click the Next button to begin installation. Click the Back button to change the installation settings.

Save File... << Back Cancel

Figura 69: Ventana de inicio de proceso de instalacion del médulo DSC y sus

controladores.

8. Una vez terminado el proceso de instalacién se procede a reiniciar el equipo.
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U7 NI LabVIEW 2016 Datalegging and Supervisory Contral Medule - O X

Installation Complete

TVRSTROMENTS

The NI LabVIEW 2016 Datalogging and Supervisory Control Module installation is complete.

i (weew BET

Figura 70: Ventana donde se confirma la instalacion del médulo DSC.
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4. PRACTICAS DE LABORATORIO

En el siguiente capitulo se desarrollan 10 practicas de laboratorio, las cuales fueron
establecidas dentro de los objetivos especificos. Las practicas fueron elaboradas para
analizar el comportamiento de los sensores del kit de Sunfounder exclusivamente, sin
embargo, se pueden realizar experimentos mas complejos gracias a las tarjetas open

source que se utilizan.

Se recomienda analizar cada punto de la practica previo a la experimentacién de esta.

El procedimiento debe cumplirse de manera secuencial y sin saltarse ningun paso.

El listado de précticas a realizarse es el siguiente:

Monitor de Gas con alarma sonora.

Monitor de Flama con alarma sonora e indicador RGB.
Control y monitoreo de un sistema contra incendio.
Encendido de un Emisor Lé&ser.

Encendido del Auto-Flash LED y Dual Color LED.
Barémetro BMP180.

Contador de pulsos utilizando Sensor Hall.

Control de posicién de un Servo-Motor.

© 0 N o g bk~ w0 DR

Simulacién de proceso de embotellado.

10. Control de temperatura.
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4.1. Préactica #1

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores
NRO. PRACTICA: | 1 ;I;)Ir;l(')LrJaLO PRACTICA: Monitor de Gas con alarma

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual permita detectar la
presencia de Gas en el ambiente.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar el sensor de Gas MQ-2 en el software LabVIEW 2016.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el mddulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_ulir la guig paso a paso para realizar la
conexion del mddulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

Sensor de Gas MQ-2
Introduccidn

El sensor de gas MQ-2 es un sensor de gases inflamables y humo que permite la
deteccidn de presencia o concentracion de gas combustible en el aire dentro de un
area determinada. En multitud de ocasiones este sensor es implementado en equipos
de deteccion de gases para el humo y gases inflamables como GLP, i-butano,
propano, metano y alcohol en el hogar, la industria o el automdvil (Sunfounder,
2013).
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\ Hob 8 Yol
u Gas Sensor

Figura 71: Sensor de Gas MQ-2 préctica 1. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

El sensor de gas, serie MQ-2 aplica SnO2 (un semiconductor de tipo n deficiente en
oxigeno) que tiene una conductividad méas baja en el aire claro como un material
sensor de gas. En una atmosfera donde puede haber gases inflamables, la
conductividad del sensor de gas aumenta junto con la concentracion de gas
inflamable. MQ-2 realiza una buena deteccion de diferentes gases inflamables, como
el gas natural, especialmente sensible al gas licuado, al propano y al hidrégeno
(Sunfounder, 2013).

En este experimento, suelte un poco de gas combustible alrededor del sensor y el
valor en A0 aumenta. Una vez que la concentracién del gas excede un limite, DO
produce un bajo nivel y se enciende el LED correspondiente. Tomar en cuenta que
el sensor necesita tiempo de grabacion para que las lecturas puedan ser mas
consistentes y confiables (Sunfounder, 2013).

Buzzer Activo
Introduccion
Un Buzzer o zumbador es un dispositivo de sefializacion/aviso de funcionamiento

auditivo. Los buzzers o zumbadores pueden clasificarse en activos y pasivos
(Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Un zumbador o buzzer activo tiene una fuente oscilante incorporada, por lo que
emite sonidos cuando el mismo sea electrificado. El zumbador activo tiende a ser
mas costoso que el pasivo debido a multiples circuitos oscilantes que se encuentran
incorporados en su interior (Sunfounder, 2013).
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Sensor Téctil
Introduccion
Un sensor tactil de metal es un tipo de interruptor que solo funciona cuando es tocado

por un cuerpo cargado. Tiene una alta frecuencia transistor que se activa cuando
recibe una sefial electromagnética (Sunfounder, 2013).

" © h
I % Touc
Oﬂooq{”f Suitch

Figura 73: Sensor Tactil practica 1. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Cuando el electrodo de base del transistor es tocado se produce la conduccion de
electricidad a través del mismo, esto debido a que el cuerpo humano es una especie
de conductor y una antena que puede captar las ondas electromagnéticas que circulan
en el aire (Sunfounder, 2013).

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el médulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar el Sensor de Gas MQ-2 a la placa Arduino MEGA 2560 de
acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Conectar el Buzzer Activo a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

4. Conectar el Sensor Tactil a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

5. Disefar el esquema de la préactica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

6. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del VI.

7. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de blogues.
e Seleccionar el submeni MakerHub.
e Seleccionar el subment LINX.

8. Para establecer la comunicacién, colocar el bloque OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Serio 7]

Figura 74: Bloque de apertura de comunicacion practica 1.
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9. Paravisualizar los datos obtenidos por el sensor de gas, utilizar los siguientes
bloques:

DATO ANALOGICO: Utilizar un blogue de lectura analégica (Analog Read) y
seleccione el puerto analdgico nimero 0.

m LINE
o,
Ly
Analog Read
-

1 Chan
Figura 75: Bloque de Lectura Analdgico sensor de gas practica 1.

SET POINT: Utilizar un bloque de lectura analogica (Analog Read) y seleccione
el puerto analégico nimero 1.

LIHG
RS
[
Analog Read _

1 Chan
Figura 76: Bloque de Lectura Analdgico SET POINT del sensor de gas practica 1.

DATO DIGITAL.: Utilizar un bloque de lectura digital (Digital Read) y seleccione
el puerto digital numero 2. Se recomienda colocar un inversor a la salida del bloque
debido a que el mismo funciona con légica negativa.

LIHH
s
Al

Digital Read _
1 Chan

Figura 77: Bloque de Lectura Digital sensor de gas practica 1.

Nota: Para determinar la concentracion de Gas en partes por millén se debe realizar
el siguiente célculo referido al Gas LP.

Ecuacion 1: Concentracion de Gas en PPM practica 1.

Rs
Concentracion = 10(AXI°g(7)+B

Para determinar la concentracion se necesita la recta que la aproxima, para lo cual
se debe seleccionar dos puntos cuales quiera de la grafica P0=(X0,Y0) y
P1=(X1,Y1), resultando la ecuacién de la recta:

Ecuacion 2: Ecuacién de la recta préactica 1.

Y=Ax+B

Y1-YO0
X1-X0

Siendo 4 = & B=Y0—-AX0
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Valor RL
Voltaje _ Grafica de Porcentaje de Gas Lp en PPM

Medido |3 1000 =
.- > > > = T > b’_ﬁJ

Porcentaje Lp PPM

hshy i 1000
L Valor RD Pendiente A

10000}

200

Figura 78: Célculo de concentracion de Gas en PPM.

Para realizar el calculo del Set-Point utilizar la formula de la ecuacién 1.

10. Para activar el Buzzer Activo, utilizar un blogue de escritura digital (Digital
Write) y seleccione el puerto digital numero 4.

LIHE

nré
L

Digital Write _
1 Chan

Figura 79: Bloque de Lectura Digital buzzer activo practica 1.

11. Para recibir la sefial del pulsador **Paro fisico™, utilizar un bloque de lectura
digital (Digital Read) y seleccione el puerto digital nimero 45.

LIH®
-
Il
A

Digital Read _
1 Chan

Figura 80: Bloque de Lectura Digital sensor téctil practica 1.

12. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIH#

Figura 81: Bloque de cierre de comunicacion préactica 1.

13. Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el submenit CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

14. Para establecer la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
oe ke

Figura 82: Blogue de apertura de conexion de Database practica 1.
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15. Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:
|§\|{.HS
A
Figura 83: Bloque para inserta datos en Database practica 1.

16. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

=hl=
DB@
Figura 84: Bloque de cierre de conexion de Database practica 1.

CONFIGURACION DE DATABASE

17. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 85: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS préctica 1.

18. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

@ Archive de nueva base de dates X
« v p <« Escritoric » Practicas escritorio v & Buscar en Practicas escritorioc @
Organizar v Nueva carpeta B - o
Lecto Escritura ™ MNombre - Fecha de medifica..  Tipe ~
Unidad 1 Antiguo 23-02-20181651  Carpeta de archiv

Diagramas de conexiones practicas 23-02-2018 16:51 Carpeta de archiv,

@ Microsoft Access
7-02-2018 14:18 Carpeta de archiv/

Labview datasocket

& Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarma so... Carpeta de archiv
#@ OneDrive Practica 2 Monitor de flama Carpeta de archiv

Practica 3 Alarma contra incendios 30-05-2018 15:14 Carpeta de archiv
[ Este equipo Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ... 23-02-2018 16:51 Carpeta de archiv
* Descargas Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash 17-02-2018 1418 Carpeta de archiv
Documentos Practica 5 Control color RG con Joystick ... 17-02-2018 14:12 Carpeta de archiv
I Escritoric Practica 5 Encendido del Auto-Flash LED ... 23-02-2012 1&:51 Carpeta de archiv »
—_— . v £ >
MNombre de archive: | Base de datos -
Tipo: |Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003) -
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 86: Creacion de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
practica 1.

~ Ocultar carpetas

19. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.
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Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...

Instrumentation
DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security

User Name...

F v vy v v

Build Application (EXE) from V...
Source Control »

LLE Manager...

Import 3
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vs for NI Bxample Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub 4
VI Package Manager...

&  Advanced »
Options...

Figura 87: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 1.

20. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.

£F| Propiedades de vinculo de datos x

Proveedor Conexién Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microzoft Jet 4.0 OLE DB Provider

Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Cracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Native Client 10.0

SGL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 88: Ventana de propiedades de vinculo de datos préactica 1.

21. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.
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[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:Users’Juan lgnacio‘\DesktopPracticas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |la base de datos:

Nombre de usuario: |Ac|min |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 89: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 1.

22. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 90: Venta de prueba de conexién de la vinculacion de datos practica 1.

23. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

£} save Data Link as *
U <« LabVIEW 2016 » Database v O Buscar en Database y=l

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
~

- Nombre Fecha de modifica.. Tipo

[ Este equipo
¥ Descargas Ningtin elemento coincide con el criterio de bisqueda.
|| Documentos
I Escritorio
&= Imdgenes
B Masica

J Objetos 30
[ videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: [Base de datos | | Custom Pattem () v

Figura 91: Ventana de asignacion de nombre para la tabla de registro de datos
practica 1.

24. Para finalizar la configuracion de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.
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connection information

=

%

Figura 92: Control de ruta de base de datos practica 1.

25.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.
Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

26.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

27.

Dar clic en el boton Run Continuously.

28.

Liberar manualmente gas propano frente Sensor de Gas MQ-2.

29.

Observar el comportamiento a través de la pantalla del mddulo de las salidas
analogica y digital del Sensor de Gas MQ-2.

30.

Comprobar la activacion de la alarma sonora mediante el funcionamiento del
Buzzer Activo.

31.

Utilizar el Sensor Téctil en caso de querer interrumpir el programa de manera
definitiva.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES

Sensor de Gas
Buzzer Activo

Figura 93: Diagrama de conexiones de la Préctica 1.
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Tabla 2: Conexiones de la Practica 1.

SENSOR DE GAS ARDUINO MEGA 2560

DO 2
A0 A0
Al(set-point) Al
VCC 5V
GND GND
BUZZER ACTIVO ARDUINO MEGA 2560
SIG 4
VCC 5V
GND GND
SENSOR TACTIL ARDUINO MEGA 2560
SIG 45
VCC 5V
GND GND

DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR
PRACTICA #1 - MONITOR DE GAS CON ALARMA SONORA

" pem -~
PUERTO SERIAL V. MEDIDO V. REGULABLE T
Ewa | [o 1| (o |  GRAFICA % GAS | j
| J | ] | J 1000-
ALERTA DE GAS it i el
SETPOINT uLLe
) . s 600-
o ] £
| J = 500-
Rs Rs2 400-
o [| |lo | =]
| ] | J —
PENDIENTEA  PENDIENTE A 2 -
o I| |lo |
b . b . connection information error out
CURVA B CURVAE 2 | tatus  code
) o . .
o I| |lo | <4 P

SOUrce

STOP VI I -

Figura 94: Panel Frontal de la Practica 1.
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UNIVERSIDAD FOLITECNICA

SALESIANA

Feusnon
ALERTADEGAS v, MEDIDO V. REGULABLE SToP VI .@

S8 e e

|2 25

PUERTO SERIAL

’X
_] [Analog Read _ Analog Read _| Digital Write _
: 1 Chan _4 1 Chan : 1 Chan n_mwwm
[ADQUISICIGN DE DATOS [SETPOINT | [ALARMA SONORA| [ PARO FISICO |cOMUNICACION|
REGISTRO DE DATOS

SENSOR TACTIL|

ANALOGICO-DIGITAL
SENSOR DE GAS

BUZZER ACTIVO

AALERTA DE GASH|

T SETPOINT
oy ASETPO)
] [100] (>
*V. FEGULAELD)] . Fo_Jrecris fvortase JacerTa % Gas Lp JlseTPOINT
. 28] {12 Hora  MEDIDO flGAs (PPM)
MONITOREQ connection =

=EE|  error out

B wlB).

nDZ<mﬂm_OZUmCZ_U>Umm
VOLTAJE A PPM

GRAFICA % GAS

% GAS (PPM)

AV_VIEDIDO Vo5 |

Figura 95: Diagrama de Bloques de la Préctica 1.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Utilizando el médulo DSC 2016 se cred una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

3. Gracias a las salidas que posee el Sensor de Gas MQ-02 se pueden mostrar
y almacenar valores analdgicos y digitales generados por el usuario.

4. Utilizando el potenciometro que posee el Sensor de Gas MQ-02 se logrd
establecer un Set-Point que condiciona la activacion del Buzzer Activo.

5. Se comprobd el funcionamiento del Sensor de Gas MQ-02 mediante la
exposicion del mismo frente a cierta cantidad de gas LP.

ANALISIS DE RESULTADO:

Cuando el sensor de gas MQ-02 detecta la presencia de gas propano en el ambiente
se produce un cambio en el valor de voltaje analdgico entregado mediante el pin AQ,
dicho valor convertido a PPM puede ser observado en la grafica ubicada en el panel
frontal.

Si la cantidad de gas que se encuentra en el ambiente excede la cantidad definida
mediante el potencidmetro o Set-Point, se emite un pulso mediante el pin DO del
maodulo.

El Buzzer Activo se acciona en el momento en el que el valor medido excede el Set-
Point.

Cuando el Sensor Téctil es activado el VI deja de ejecutarse.

Cuando se presiona el boton denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.

Todos los datos adquiridos tales como Set-Point, presencia de gas y activacion del
Buzzer Activo se registran en una base de datos en tiempo real.
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4.2. Préactica# 2

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

TITULO PRACTICA: Monitor de flama con alarma

NRO. PRACTICA: 2 sonora e indicador RGB.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual permita detectar la
presencia de flama en el area determinada.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar el sensor de Flama en el software LabVIEW 2016.

Configurar una alarma sonora con el Buzzer activo y una alarma luminica con el
LED RGB.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el mddulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_ulir la guig paso a paso para realizar la
conexion del mddulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

Sensor de Flama
Introduccion
Un méddulo de sensor de flama realiza la deteccién capturando las longitudes de onda

infrarrojas de la llama. Se puede usar para detectar y advertir llamas. En este
experimento, se utiliza el sensor para hacer una alarma de llama (Sunfounder, 2013).
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Figura 96: Sensor de Flama practica 2. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental
Hay varios tipos de sensores de flama. En este experimento, se utiliza un sensor de
flama de infrarrojo lejano. Puede detectar la luz infrarroja con una longitud de onda
de 700 nm a 1000 nm. Una sonda de llama de infrarrojo lejano convierte los cambios
de fuerza de la luz infrarroja externa en cambios actuales. Y luego convierte las
cantidades analdgicas en digitales (Sunfounder, 2013).
Buzzer Activo

Introduccion

Un buzzer o zumbador es un dispositivo de sefializacion de audio. Los zumbadores
pueden clasificarse en activos y pasivos (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Un zumbador activo tiene una fuente oscilante incorporada, por lo que emite sonidos
cuando se electrifique. El zumbador activo a menudo es mas caro que el pasivo
debido a multiples circuitos oscilantes incorporados (Sunfounder, 2013).

RGB LED
Introduccion

Los modulos RGB LED pueden emitir varios colores de luz. Tres LED de rojo, verde
y azul se empaquetan en una carcasa de plastico transparente o semitransparente con
cuatro pasadores. Los tres colores primarios rojo, verde y azul se pueden mezclar y
componer todo tipo de colores por brillo, por lo que puede hacer que un LED RGB
emita luz de colores controlando el circuito (Sunfounder, 2013).
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Figura 98: RGB LED practica 2. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental

En este experimento, se utiliza la tecnologia PWM para controlar el brillo de RGB.
Cada uno de los tres canales de color: rojo, verde y azul, tiene 255 niveles de brillo.
Cuando los tres colores primarios son todos 0, la luz LED se apaga. Cuando los
colores son todos 255, el LED se vuelve mas brillante. Aqui se ingresa cualquier
valor entre 0 y 255 a los tres pines del LED RGB para que muestre diferentes colores.

Los LED RGB pueden clasificarse en LED de anodo comdn y LED de cétodo
comun. En este experimento, se utiliza un LED RGB de anodo comun (Sunfounder,
2013).

Sensor Tactil

Introduccion

Un sensor tactil de metal es un tipo de interruptor que solo funciona cuando es tocado

por un cuerpo cargado. Tiene una alta frecuencia transistor que se activa cuando
recibe una sefal electromagnética (Sunfounder, 2013).

)
Si6
2 o8 rocon |
™ Touc
O{’wq!’"’i Suitch

Figura 99: Sensor Tactil practica 2. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Cuando el electrodo de base del transistor es tocado se produce la conduccion de
electricidad a través del mismo, esto debido a que el cuerpo humano es una especie
de conductor y una antena que puede captar las ondas electromagnéticas que circulan
en el aire (Sunfounder, 2013).

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el modulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar el Sensor de Flama a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo
al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.
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3. Conectar el LED RGB a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

4. Conectar el Buzzer Activo a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

5. Conectar el Sensor Téactil a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

6. Disefiar el esquema de la préactica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

7. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del VI.

8. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el submeni MakerHub.
e Seleccionar el submenu LINX.

9. Para establecer la comunicacién, colocar el bloque OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Figura 100: Blogue de apertura de comunicacién practica 2.

10. Para visualizar los datos obtenidos por el sensor de flama, utilizar los
siguientes bloques:

DATO ANALOGICO: Utilizar un blogue de lectura analégica (Analog Read) y
seleccione el puerto analégico nimero 0.

m LIHE
e
[
Analog Read
-

1 Chan
Figura 101: Bloque de Lectura Analdgica sensor de flama préctica 2.

SET POINT: Utilizar un bloque de lectura anal6gica (Analog Read) y seleccione
el puerto analégico nimero 1.

LIHG
RS
Ly
Analog Read _

1 Chan

Figura 102: Bloque de Lectura Anal6gico SET POINT del sensor de flama practica
2.

DATO DIGITAL.: Utilizar un bloque de lectura digital (Digital Read) y seleccione
el puerto digital namero 2. Se recomienda colocar un inversor a la salida del bloque
debido a que el mismo funciona con logica negativa.
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Digital Read _
1 Chan

Figura 103: Blogue de Lectura Digital sensor de flama practica 2.

11.

Para activar el Buzzer Activo, utilizar un bloque de escritura digital (Digital
Write) y seleccione el puerto digital nimero 7.

Digital Write _
1 Chan

Figura 104: Bloque de Escritura Digital buzzer activo préctica 2.

12.

Utilizar la herramienta Color Box Constant (Functions > Programming >
Graphics & Sound > Picture Functions) en el diagrama de bloques para
definir el color deseado en el LED RGB.

Color Box
Constant

Figura 105: Blogue de Constante de color practica 2.

13.

Utilizar el subVI Color to RGB (Functions > Programming > Graphics &
Sound > Picture Functions) en el diagrama de bloques para realizar la
conversion del color deseado a sus componentes rojo, verde y azul (R, G y
B) para luego ser convertidos y utilizados en el LED RGB.

-

Color to RGE.wi
Figura 106: Bloque conversion Color a RGB préctica 2.

14.

Debido a que el Duty Cycle de este mddulo trabaja en el rango de 0-1, no 0-
255, debido a que el mddulo es &nodo comun se debe elaborar una formula
en donde obtengamos los valores invertidos, es decir 0 equivalga a 255y 1
equivalga a 0, se procede a establecer la relacion mediante la ecuacion
mostrada a continuacion:

Ecuacion 3: Conversion de color Rojo practica 2.

Ecuacion 4: Conversion de color Verde practica 2.

R
Duty Cycle R = [— (ﬁ - 1)

G
Duty Cycle G = |— (ﬁ - 1)
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Ecuacion 5: Conversion de color Azul préctica 2.

B
Duty Cycle B = |— (ﬁ - 1)|

Donde R, G y B son los valores (0-255) resultantes de la conversion
realizada por el subVI1 Color to RGB.

15.

Para activar el LED RGB, utilizar un bloque de escritura digital PWM (Set
Duty Cycle) de N canales y seleccione los puertos digitales 4,5y 6, ya que
este mddulo utiliza 3 pardmetros para mostrar el color deseado.

Channels (R, G, B) -

e

Set Duty Cycle _
M Chan

Figura 107: Bloque de Escritura Digital LED RGB préctica 2.

16.

Para recibir la sefial del pulsador *Paro fisico™, utilizar un bloque de lectura
digital (Digital Read) y seleccione el puerto digital nimero 45.

LIHA

et
Il
2

Digital Read _
1 Chan

Figura 108: Bloque de Lectura Digital sensor tactil practica 2.

17.

Para cerrar la comunicacién, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIME

Figura 109: Bloque de cierre de comunicacion practica 2.

18.

Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el submend CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

19.

Para establecer la base de datos, colocar el blogue DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
oe ke

Figura 110: Bloque de apertura de conexién de Database préactica 2.

20.

Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:

IEII“:HS
ne b
Figura 111: Blogue para inserta datos en Database practica 2.
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21. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

0=
DB@
Figura 112: Bloque de cierre de conexién de Database préctica 2.

CONFIGURACION DE DATABASE

22. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 113: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS préctica 2.

23. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

* Descargas
Documentos
I Escritorio

MNombre de archive:

Tipo:

~ Ocultar carpetas

@ Microsoft Access

Diagramas de conexiones practicas

Labview datasocket

Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash

Practica 3 Control coler RG con Joystick ...
Practica 3 Encendido del Auto-Flash LED ...

v <

23-02-2018 16:51
17-02-2018 1418

17-02-2018 14:18
17-02-2018 1418
23-02-2018 16:51

@ Archive de nueva base de dates X
- v <« Escritorio » Practicas escritorio v & Buscar en Practicas escritorio 0@
Organizar = MNueva carpeta Bz - e
Lecto Escritura MNombre - Fecha de medifica..  Tipe A
Unidad 1 Antiguo 23-02-2018 1651 Carpeta de archiv

Carpeta de archiv,
Carpeta de archiv,

; Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarma so... 0 Carpeta de archiv
& OneDrive Practica 2 Monitor de flama 17-02-2018 14:18 Carpeta de archiv/

Practica 3 Alarma contra incendios 30-05-2018 15:14 Carpeta de archiv
E Este equipo Practica 4 Encendide de un Emisor Ldser...  23-02-2012 16:51 Carpeta de archiv

Carpeta de archiv
Carpeta de archiv
Carpeta de archiv

Base de datos

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)

Figura 114: Creacion de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
practica 2.

24. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.

66




Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...

Instrumentation
DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security

User Name...

F v vy v v

Build Application (EXE) from V...
Source Control »

LLE Manager...

Import 3
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vs for NI Bxample Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub 4
VI Package Manager...

&  Advanced »
Options...

Figura 115: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 2.

25. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.

£F| Propiedades de vinculo de datos x

Proveedor Conexién Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microzoft Jet 4.0 OLE DB Provider

Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Cracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Native Client 10.0

SGL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 116: Ventana de propiedades de vinculo de datos préctica 2.

26. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.
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[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:Users’Juan lgnacio‘\DesktopPracticas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |la base de datos:

Nombre de usuario: |Ac|min |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 117: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 2.

27. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 118: Venta de prueba de conexion de la vinculacion de datos practica 2.

28. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

£} save Data Link as *
U <« LabVIEW 2016 » Database v O Buscar en Database y=l

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
~

- Nombre Fecha de modifica.. Tipo

[ Este equipo
¥ Descargas Ningtin elemento coincide con el criterio de bisqueda.
|| Documentos
I Escritorio
&= Imdgenes
B Masica

J Objetos 30
[ videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: [Base de datos | | Custom Pattem () v

Figura 119: Ventana de asignacién de nombre para la tabla de registro de datos
practica 2.

29. Para finalizar la configuracion de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.
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connection information

=

%

Figura 120: Control de ruta de base de datos practica 2.

30. Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

e Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware
Wizard

e En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione
Arduino MEGA 2560 y haga clic en Next.

e Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el
dispositivo y haga clic en Next.

e Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en
Next.

e Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos
durante unos segundos mientras se implementa el firmware.

o Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones
en el panel frontal.

31. Una vez que se haya cargado de manera exitosa el V1 en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

32. Dar clic en el boton Run Continuously.

33. Acercar de manera manual una llama frente al Sensor de Flama.

34. Observar el comportamiento a traves de la pantalla del médulo de las salidas
analogica y digital del Sensor de Flama.

35. Comprobar la activacion de la alarma sonora mediante el funcionamiento del
Buzzer Activo.

36. Comprobar la activacion del indicador luminico a través del cambio de color
del LED RGB.

37. Utilizar el Sensor Tactil en caso de querer interrumpir el programa de manera
definitiva.
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Figura 121
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Tabla 3: Conexiones de la Practica 2.

SENSOR DE FLAMA

ARDUINO MEGA 2560

DO 2
A0 0
Al(set-point) 1
VCC 5V
GND GND
BUZZER ACTIVO ARDUINO MEGA 2560
SIG 7
VCC 5V
GND GND
RGB LED ARDUINO MEGA 2560
VCC 5V
R 4
G 5
B 6
SENSOR TACTIL ARDUINO MEGA 2560
SIG 45
VCC 5V
GND GND

DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

PUERTO SERIAL
( ALERTA DE FLAMA

SETPOINT 6

INTENSIDAD 4]

2
s 6.8 ® ;-
Bl ] LED RGB
b ’ Z (VOLTIOS)
® —
W { I
error out
connection information Stati=Jgcode
= “ o
H source

PRACTICA #2 - MONITOR DE FLAMA CON ALARMA SONORA E INDICADOR RGB.

ECUADCOR
PPM ™

SETPOINT [~

INTENSIDAD

VOLTIOS
s

STOP VI r
O 4 Y

Figura 122: Panel Frontal de la Practica 2.
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PUERTO SERIAL

UNIYERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR

ALERTA DE FLAMA

LED RGE

YIZA
T3 *

2 na [
£

STOR VI
[TE}

APERTURA
DE
COMUNICACION

T,
Analog Read _
1 Chan

Digital Read
1 Chan

ADQUISICION DE DATOS
ANALOGICO-DIGITAL
SENSOR DE FLAMA

Digital Read _
1 Chan

Analog Read _ Digital Write _ Set Duty Cycle
1 Chan 1 Chan M Chan
SETPOINT ALARMA SONORA 7...;:; LUMINICA
BUZZER ACTIVO LED RGB

CIERRE
DE
PARO FiSICO 7 (COMUNICACION
SENSOR TACTIL

OLTIOS)»

[REGISTRO DE DATOS]| e

MALERTA DE FLAMAK

| MINTENSIDAD (VOLTIOS)

-

40 _|[Fec_ JAcerTINTE J5eTP]

ASETPOINT®

connection infor

INTENSIDAD

Figura 123: Diagrama de Bloques de la Practica 2.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro6 establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Utilizando el médulo DSC 2016 se cred una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta préctica, mostrando asi la hora y fecha
de los eventos suscitados.

3. Se comprob6 el funcionamiento del Led RGB mediante su activacion en
distintos eventos.

4. Gracias a las salidas que posee el Sensor de Flama se pueden mostrar y
almacenar valores analdgicos y digitales generados por el usuario.

5. Utilizando el potenciometro que posee el Sensor de Flama se logré establecer un
Set-Point que condiciona la activacién del Buzzer Activo.

6. Se comprobd el funcionamiento del Sensor de Flama mediante la exposicion del
mismo frente a una llama.

ANALISIS DE RESULTADO:

Cuando el Sensor de Flama detecta la presencia de flama, se produce un cambio en
el valor de voltaje anal6gico entregado mediante el pin AQ, dicho valor es entregado
en voltio y puede ser observado en la grafica ubicada en el panel frontal.

Si el valor leido por el Sensor de Flama excede el fijado mediante el potenciometro
0 Set-Point, se emite un pulso mediante el pin DO del médulo.

El Buzzer Activo se acciona en el momento en el que el valor medido excede el Set-
Point.

El color del Led RGB se mantiene en verde siempre y cuando no se detecte la
presencia de flama.

Cuando el Sensor Téctil es activado el VI deja de ejecutarse.

Cuando se presiona el boton denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.

Todos los datos adquiridos tales como lectura de presencia de flama, Set-Point,
presencia de flama se registran en una base de datos en tiempo real.
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4.3.Préactica# 3

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

TITULO PRACTICA: Control y monitoreo de un

NRO. PRACTICA: | 3 | . ) .
sistema contra incendio.

Objetivo:

Disefiar un programa que permita monitorear u observar desde otro ordenador el
comportamiento de un sistema contra incendio.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar el Sensor de Flama y Sensor de Gas MQ-2 en el software LabVIEW
2016.

Configurar una alarma sonora con el Buzzer Pasivo.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Mediante el uso de la herramienta DataSocket, crear una red donde se pueda
monitorear una base de datos donde registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el médulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_u,ir la guig paso a paso para realizar la
conexién del médulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

Sensor de Flama
Introduccion
Un médulo de sensor de flama realiza la deteccidn capturando las longitudes de onda

infrarrojas de la llama. Se puede usar para detectar y advertir llamas. En este
experimento, se utiliza el sensor para hacer una alarma de llama (Sunfounder, 2013).
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Figura 124: Sensor de Flama practica 3. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental

Hay varios tipos de sensores de flama. En este experimento, se utiliza un sensor de
flama de infrarrojo lejano. Puede detectar la luz infrarroja con una longitud de onda
de 700 nm a 1000 nm. Una sonda de llama de infrarrojo lejano convierte los cambios
de fuerza de la luz infrarroja externa en cambios actuales. Y luego convierte las
cantidades analdgicas en digitales (Sunfounder, 2013).

Sensor de Gas MQ-2
Introduccidn

El sensor de gas MQ-2 es un sensor para gases inflamables y humo al detectar la
concentracion de gas combustible en el aire. A menudo se utilizan en equipos de
deteccidn de gases para el humo y gases inflamables como el GLP, el i-butano, el
propano, el metano y el alcohol en el hogar, la industria o el automovil (Sunfounder,
2013).

' Gas Sensor

Figura 125: Sensor de Gas préactica 3. (Sunfounder, 2013)

Principio experimental

El sensor de gas MQ-2 aplica SnO2 (un semiconductor de tipo n deficiente en
oxigeno) que tiene una conductividad mas baja en el aire claro como un material
sensor de gas. En una atmosfera donde puede haber gases inflamables, aumenta la
conductividad del sensor de gas junto con la concentracién de gas inflamable. MQ-
2 realiza una buena deteccion de diferentes gases inflamables, como el gas natural,
especialmente sensible al gas licuado, al propano y al hidrogeno (Sunfounder, 2013).

En este experimento, suelte un poco de gas combustible alrededor del sensor y el
valor en A0 aumenta. Una vez que la concentracion del gas excede un limite, DO
produce un bajo nivel y se enciende el LED correspondiente. Tenga en cuenta que
el sensor necesita tiempo de grabacion para que las lecturas puedan ser mas
consistentes y confiables (Sunfounder, 2013).
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Buzzer Pasivo
Introduccion

Un buzzer o zumbador es un dispositivo de sefializacién de audio. Los zumbadores
pueden clasificarse en activos y pasivos (Sunfounder, 2013).

Figura 126: Buzzer Pasivo prética 3. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental
Un zumbador activo tiene una fuente oscilante incorporada, por lo que emite sonidos

cuando se electrifique. EI zumbador activo a menudo es més caro que el pasivo
debido a multiples circuitos oscilantes incorporados (Sunfounder, 2013).

Pulsador Manual (Botdn)
Introduccion

Un botdn es un mecanismo simple de cambio de estado, para controlar algun aspecto
de un equipo o un proceso. Los botones suelen estar fabricados de materiales duros,
generalmente de pléstico o metal, de superficie plana o con forma para acomodar el
dedo o la mano humana, para que pueda presionarse o empujarse con facilidad.

Figura 127: Pulsador Manual practica 3. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental

Cuando el mddulo de boton identifica las sefiales inductivas de presionar botones,
el LED estara encendido. De lo contrario, se apagara.
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Sensor Téctil
Introduccion
Un sensor tactil de metal es un tipo de interruptor que solo funciona cuando es tocado

por un cuerpo cargado. Tiene una alta frecuencia transistor que se activa cuando
recibe una sefial electromagnética (Sunfounder, 2013).
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Figura 128: Sensor Tactil practica 3. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Cuando el electrodo de base del transistor es tocado se produce la conduccion de
electricidad a través del mismo, esto debido a que el cuerpo humano es una especie
de conductor y una antena que puede captar las ondas electromagnéticas que circulan
en el aire (Sunfounder, 2013).

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el médulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar el Sensor de MQ-2 a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo
al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Conectar el Sensor de Flama a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo
al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

4. Conectar el Buzzer Pasivo a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

5. Conectar el Pulsador Manual (Botdn) a la placa Arduino MEGA 2560 de
acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

6. Conectar el Sensor Tactil a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

7. Disefiar el esquema de la préactica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

8. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del V1.

9. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el submeni MakerHub.
e Seleccionar el submeni LINX.

10. Para establecer la comunicacion, colocar el bloque OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.
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Serial "|

Figura 129: Blogue de apertura de comunicacion préctica 3.

11. Paravisualizar los datos obtenidos por el sensor de gas, utilizar los siguientes
bloques:

DATO ANALOGICO: Utilizar un blogue de lectura analdgica (Analog Read) y
seleccione el puerto analégico nimero 1.

LIFH
o

v
Analog Read _

1 Chan
Figura 130: Bloque de Lectura Analdgico sensor de gas préactica 3.

SET POINT: Utilizar un bloque de lectura analogica (Analog Read) y seleccione
el puerto analégico nimero 3.

LIHE
e

v,
Analog Read _

1 Chan
Figura 131: Bloque de Lectura Analogico SET POINT del sensor de gas préactica 3.

DATO DIGITAL.: Utilizar un bloque de lectura digital (Digital Read) y seleccione
el puerto digital numero 6. Se recomienda colocar un inversor a la salida del bloque
debido a que el mismo funciona con légica negativa.

LIHH

6| e

Ay
Digital Read _

1 Chan

Figura 132: Bloque de Lectura Digital sensor de gas practica 3.

Nota: Para determinar la concentracion de Gas en partes por millén se debe realizar
el siguiente calculo referido al Gas LP.

Ecuacion 6: Concentracién de Gas en PPM practica 3.

Rs
Concentracion = 10(AX1°g(7)+B

Para determinar la concentracion se necesita la recta que la aproxima, para lo cual
se debe seleccionar dos puntos cuales quiera de la grafica P0=(X0,Y0) y
P1=(X1,Y1), resultando la ecuacién de la recta:

Ecuacion 7: Ecuacién de la recta préactica 3.

Y=Ax+ B

78




Siendo 4 = 272 & B = Y0 — AX0

X1-X0

Grafica de Porcentaje de Gas Lp en PPM
Tl 2 V_EJ
Pendiente A

Valor RO Porcentaje Lp PPM

Jizp . 1000

10000}

200"

Figura 133: Célculo de concentracion de Gas en PPM.

Para realizar el célculo del Set-point utilizar la férmula de la ecuacion 6.

12. Para visualizar los datos obtenidos por el sensor de flama, utilizar los
siguientes bloques:

DATO ANALOGICO: Utilizar un bloque de lectura analdgica (Analog Read) y
seleccione el puerto analégico nimero 0.

m LIN®
LY
Ly
Analog Read
-

1 Chan
Figura 134: Bloque de Lectura Analdgica sensor de flama préctica 3.

SET POINT: Utilizar un bloque de lectura anal6gica (Analog Read) y seleccione
el puerto anal6gico nimero 2.
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e

[

Analog Read _
1 Chan

Figura 135: Bloque de Lectura Anal6égico SET POINT del sensor de flama practica
3.

DATO DIGITAL.: Utilizar un bloque de lectura digital (Digital Read) y seleccione
el puerto digital namero 2. Se recomienda colocar un inversor a la salida del bloque
debido a que el mismo funciona con logica negativa.

LIH®
L
A

Digital Read _
1 Chan

Figura 136: Bloque de Lectura Digital sensor de flama practica 3.

13. Para recibir la sefial del pulsador Alarma manual, utilizar un bloque de
lectura digital (Digital Read) y seleccione el puerto digital nimero 4.
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Figura 137: Blogue de Lectura Digital pulsador manual practica 3.

14. Para activar el Buzzer Pasivo, utilizar un bloqgue PWM (Set Duty Cycle) y
seleccione el puerto digital numero 5. Se debe utilizar este bloque debido a
las propiedades que posee el buzzer pasivo, en el pin Duty Cycle se conectara
la salida del selector antes colocado.

LIHK
o

Set Duty Cycle _
1 Chan

Figura 138: Bloque de Escritura Digital buzzer pasivo préactica 3.

15. Para recibir la sefial del pulsador **Paro fisico™, utilizar un bloque de lectura
digital (Digital Read) y seleccione el puerto digital nimero 45.

LIHE
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)

Digital Read _
1 Chan

Figura 139: Bloque de Lectura Digital sensor tactil practica 3.

16. Para cerrar la comunicacién, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIMH

Figura 140: Bloque de cierre de comunicacion practica 3.

CONFIGURACION DATASOCKET

VI ESCRITURA

17. Revisar la direccion IP asignado al terminal en el cual se encuentran
conectados los elementos.

18. Para que el VI de lectura pueda monitorear los datos obtenidos por el VI
Escritura se utiliza herramienta DataSocket.

19. Configurar cada indicador ubicado en el VI de escritura de la siguiente
manera:
Clic derecho sobre el indicador
Seleccionar la opcion Propiedades.
Seleccionar la pestafia Data Binding.
En la casilla Data Binding Selection seleccionar la opcion
DataSocket.
e En lacasilla Access Type se define la funcién del indicador que se
estd configurando, para esta practica seleccionar la opcion
Read/Write.
e En el text box Path se debe escribir la direccion URL utilizando la
IP consultada antes y el nombre del indicador configurado:
“dstp://1P del terminal de lectura/Nombre del indicador"
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% Boolean Properties: PRESENCIA DE GAS_ ‘ﬂ
| Appearance | Operation | Documentation | Data Binding | Key Navigation| « | »

Data Binding Selection

DataSocket lz‘
Access Type Read/Write E
Path
dstp://10.192.1.2/PRESENCIADEGAS Browse... [v]

Mational Instruments recornmends that you use data binding through the
Shared Yariable Engine. Refer to the LabVIEW Help for more information
about data binding controls.

[ OK ] [ Cancel ] [ Help ]

Figura 141: Configuracion de data socket en VI de Escritura practica 3.

VI DE LECTURA

20. Copiar los elementos indicadores del VI de lectura al VI en el panel frontal.

21. Configurar cada indicador ubicado en el VI de lectura de la siguiente manera:

Clic derecho sobre el indicador

Seleccionar la opcién Propiedades.

Seleccionar la pestafia Data Binding.

En la casilla Data Binding Selection seleccionar la opcion
DataSocket.

En la casilla Access Type se define la funcion del indicador que se
esta configurando, para los indicadores de este VI se debe elegir la
opcién Read Only, esto debido a que solo se va a monitorear los
datos obtenidos.

En el text box Path se debe escribir la direccion URL utilizando la
IP del terminal de lectura y el nombre del indicador del que se
obtendran los datos:

“dstp://IP del terminal de lectura/Nombre del indicador"
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" ™
Boolean Properties: PRESENCIA DE GAS [
pe
| Appearance | Operation | Documentation | Data Binding | Key Navigation| + | *

Data Binding Selection

DataSocket Iz‘
Access Type Read only |Z|
Path
dstp://10192.1.2/PRESENCIADEGAS Browse... E

Mational Instruments recommends that you use data binding threugh the
Shared Variable Engine. Refer to the LabVIEW Help for more information
about data binding controls,

[ oK ][Cancel ][ Help ]

Figura 142: Configuracion de data socket en VI de Lectura préactica 3.

e Paraque un indicador realice la tarea de lectura y escritura en ambos
VI’s se debe crear el mismo con funcién Write en el vi de lectura, y
ocultarlo en el vi de escritura.

e Configurar el data socket manager para permitir el control de
cualquier host.

22.

Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de bloques.
e Seleccionar el submend CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

23.

Para establecer la base de datos, colocar el blogue DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
ok

Figura 143: Bloque de apertura de conexion de Database practica 3.

24.

Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:

|§N|{.HS
i s

Figura 144: Blogue para inserta datos en Database practica 3.

25.

Para cerrar la conexidn de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.
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Figura 145: Bloque de cierre de conexion de Database préactica 3.

CONFIGURACION DE DATABASE

26. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 146: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS practica 3.

27. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

* Descargas
Decumentos
I Escritoric

MNormbre de archive:

Tipo:

~ Ocultar carpetas

@ Microsoft Access

Diagramas de conexiones practicas

Labview datasocket

Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash
Practica 5 Control color RG con Joystick ...
Practica 3 Encendido del Auto-Flash LED ...

v £

23-02-2018 16:51
17-02-2018 14:18

17-02-2018 1418
17-02-2018 14:18
23-02-2018 16:51

@ Archive de nueva base de dates X
« v p <« Escritoric » Practicas escritorio v & Buscar en Practicas escritorioc @
Organizar v Nueva carpeta B - o
Lecto Escritura ™ MNombre - Fecha de medifica..  Tipe ~
Unidad 1 Antiguo 23-02-20181651  Carpeta de archiv

Carpeta de archiv,
Carpeta de archiv/

&# Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarma so...  17-02-2018 14:18 Carpeta de archiv
& OneDrive Practica 2 Monitor de flama 17-02-2018 1418 Carpeta de archiv,

Practica 3 Alarma contra incendios 30-05-2018 15:14 Carpeta de archiv
[ Este equipo Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ... 23-02-2018 16:51 Carpeta de archiv

Carpeta de archiv
Carpeta de archiv
Carpeta de archiv

W

Base de datos

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 147: Creacion de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
practica 3.

28. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.
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Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...

Instrumentation
DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security

User Name...

F v vy v v

Build Application (EXE) from V...
Source Control »

LLE Manager...

Import 3
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vs for NI Bxample Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub 4
VI Package Manager...

&  Advanced »
Options...

Figura 148: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 3.

29. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.

£F| Propiedades de vinculo de datos x

Proveedor Conexién Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microzoft Jet 4.0 OLE DB Provider

Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Cracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Native Client 10.0

SGL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 149: Ventana de propiedades de vinculo de datos préctica 3.

30. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.
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[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:Users’Juan lgnacio‘\DesktopPracticas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |la base de datos:

Nombre de usuario: |Ac|min |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 150: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 3.

31. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 151: Venta de prueba de conexion de la vinculacion de datos practica 3.

32. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

£} save Data Link as *
U <« LabVIEW 2016 » Database v O Buscar en Database y=l

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
~

- Nombre Fecha de modifica.. Tipo

[ Este equipo
¥ Descargas Ningtin elemento coincide con el criterio de bisqueda.
|| Documentos
I Escritorio
&= Imdgenes
B Masica

J Objetos 30
[ videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: [Base de datos | | Custom Pattem () v

Figura 152: Ventana de asignacién de nombre para la tabla de registro de datos
practica 3.

33. Para finalizar la configuracién de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.
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connection information

=

%

Figura 153: Control de ruta de base de datos practica 3.

CARGA DEL VI DE ESCRITURA

34.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:
e Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware
Wizard
e En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione
Arduino MEGA 2560 y haga clic en Next.
e Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el
dispositivo y haga clic en Next.
e Seleccione la versién de firmware LINX-Serial/USB y haga clic
en Next.
o Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos
durante unos segundos mientras se implementa el firmware.
e Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las
instrucciones en el panel frontal.

35.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

36.

Dar clic en el boton Run Continuously.

37.

Liberar manualmente gas propano frente sensor de gas, para procesar los
datos obtenidos por el mismo.

38.

Observar la activacion de los indicadores ubicados en el panel frontal y de la
alarma sonora mediante el Buzzer.

39.

Acercar lentamente una llama frente sensor de flama, para procesar los datos
obtenidos por el mismo.

40.

Observar la activacion de los indicadores ubicados en el panel frontal y de la
alarma sonora mediante el Buzzer.

41.

Pulsar el Botén para activar el indicador ubicado en el panel frontal y la
alarma sonora mediante el Buzzer.

42.

La alarma sonora funciona bajo las tres acciones expuestas anteriormente.

43.

La activacion del Buzzer es controlada por el estado del indicador “Alarma
Sonora”.

44,

La modulacién del sonido del Buzzer se realiza de manera manual mediante
el scroll colocado en el panel frontal.

45.

Utilizar el boton virtual Reinicio para desactivar la alarma.

46.

Utilizar el sensor tactil en caso de querer interrumpir el programa de manera
definitiva.

CARGA DEL VI DE LECTURA

47.

Dar clic en el boton Run Continuously.

48.

Confirme que el VI de lectura pueda monitorear los datos obtenidos por el
VI Escritura.

49.

Confirme el almacenamiento de eventos realizados por los sensores en la
base de datos, creada en MICROSOFT ACCESS 2016.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES
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Figura 154: Diagrama de conexiones de la Practica 3.
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Tabla 4: Conexiones de la Practica 3.

SENSOR DE FLAMA

ARDUINO MEGA 2560

DO 2
A0 A0
Al (set point) A2
VCC 5V
GND GND
SENSOR DE GAS ARDUINO MEGA 2560
DO 6
A0 Al
Al (set point) A3
VCC 5V
GND GND
BUZZER PASIVO ARDUINO MEGA 2560
SIG 5
VCC 5V
GND GND
PULSADOR MANUAL ARDUINO MEGA 2560
SIG 4
VCC 5V
GND GND
SENSOR TACTIL ARDUINO MEGA 2560
SIG 45
VCC 5V
GND GND
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DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

— SALESIANA

2 ceumbor

‘ - PRACTICA #3 - CONTROL Y MONITOREO DE UN SISTEMA CONTRA INCENDIO(ESCRITURA).
GRAFICA % GAS

1000 SETPOINT [,

V.REGULABLE V.REGULABLEZ2 Rs Rs2

PEM ~ e 1 (Lo 1} e 1} Lo
800 ‘ ) V.MEDIDO  V.MEDIDO2  PENDIENTEA  PENDIENTEA 2
s 600 Lo 1) (Lo If Lo |} (Lo
&
00 % GAS (PPM) SETPOINT CURVA B CURVAB 2
[ o [
200-|
INTENEﬁjAD PRESENCIA 4 A~ PRESENCIA .
’ DE DE PULSANTE
FLAMA GAS FLAMA A
, = =
20-
; ; CONTROL BUZZER
SETPOINT [™, phu .
g 47 INTENSID [ ———
g . J L0 02 o4 o5 os i
g 60
oy PULSANTE 2 REINICIO !;-/TOP Vi
4 { ,:
100-
) g i /4

1. Revisar la direccidn IP.

2. La direccion IP a utilizar debe ser la del equipo que lee |z informacion

3. Cada indicador debe tener su propic nombre

4. Cada indicador se configura en propiedades-data binding opcion datasocket
5. gjemple de nombre dstp://192,168.0.105/nombredesensor
G
7
8
9

. en el vi de escritura los indicadores pueden ser read/write

. en el vi de lectura los indicadores deben ser selo read

. para que un indicador controle ambos vi se debe crear el mismo con funcion write en el vi de lectura, y ecultarlo en el vi de escritura.
. se debe configurar data socket manager para permitir el control de cualquier host.

Figura 155: Panel Frontal VI de Escritura de la Practica 3.
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PUERTO COM

VI DE ESCRITURA

INTENSIDAD

UNIVERSIDAD POLITECNICA

REINICIO
[TEH-
AREINICIOY] f n PRESENCIA STOP 2 ALARMA
T 3 AR IO s f- i DE PULSANTE 2 SONORA
[asTor 2] [psTor 2} | GAS E e x| i i
s SRR o (e — ) S ESE S
V.MEDIDO? . REGULABLE 2 V. z_w_cc V. REGULABLE | PULSANTE CONTROL BUZZ ]I.zncﬁ.\_,zqmv STOP VI ;
ﬁ.@ : _IM_ ‘l@_ w =2 {2 EM@ o-[@
“““““ i . il o
a%ﬁ; ;n}L?.& w_H}LP.& kTE.F [mALARMA mczoﬁv_sa ml._m._v 1o ._W__
Analog Read Analog Read Digital Read _| Analog Read Anslog Read _| Digital Read _| Set Duty Cycle ]
1 Chan 1 Chan iChan | 1 Chan 1 Chan 1 Chan 1 Chan 1 Chan
[ADQUISICIGN DE DATOS [ADQUISICIGN DE DATOS [SETPOINT ALARMA MANUAL [ALARMA SONORA PARO FISICO

ANALOGICO-DIGITAL
SENSOR DE FLAMA

DIGITAL - ANALOGICO

SENSOR DE GAS

BOTON

BUZZER PASIVO

[SENSOR TACTIL

% GAS (PPM)

GRAFICA % GAS

CONVERSION DE UNIDADES
VOLTAJE A PPM

Figura 156: Diagrama de Bloques VI de Escritura de la Practica 3.
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UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

PRACTICA #3 - SISTEMA CONTRA INCENDIO (LECTURA).

GRAFICA % GAS
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2 STOP VI REINICIO connection infermatien
- 7 7
= ?
o0-
J / /7
Figura 157: Panel Frontal VI de Lectura de la Practica 3.
VI DE LECTURA UNIVERSIDAD POLITECNICA
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Figura 158: Diagrama de Bloques VI de Lectura de la Practica 3.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Utilizando el médulo DSC 2016 se creé una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

3. Mediante el uso de la herramienta DataSocket se logrdé implementar un
sistema de comunicacion versatil capaz de monitorear de manera remota
desde otro terminal ya sea a través de las redes Ethernet o WiFi emulando
los sistemas de monitoreo implementados en algunas industrias.

4. Gracias al uso de los sensores se logré emular en funcionamiento de un
sistema contra-incendios.

5. Se logro disefar un sistema de monitoreo remoto, el cual registra y permite
visualizar al usuario los eventos en tiempo real.

ANALISIS DE RESULTADO:

Cuando el Sensor de Gas MQ-02 detecta la presencia de gas propano en el ambiente
se produce un cambio en el valor de voltaje analdgico entregado mediante el pin AQ,
dicho valor convertido a PPM puede ser observado en la grafica ubicada en el panel
frontal.

Si la cantidad de gas que se encuentra en el ambiente excede la cantidad definida
mediante el potencidmetro o Set-Point, se activa el Buzzer Pasivo.

Cuando el Sensor de Flama detecta la presencia de flama, se produce un cambio en
el valor de voltaje analdgico entregado mediante el pin A0, dicho valor es entregado
en voltio y puede ser observado en la grafica ubicada en el panel frontal.

Si el valor leido por el Sensor de Flama excede el fijado mediante el potenciometro
0 Set-Point, se emite un pulso mediante el pin DO del médulo, activando el Buzzer
Pasivo.

Cuando se presiona el pulsador, este emite un pulso que permite la activacion del
Buzzer Pasivo.

Cuando se presiona el boton denominado “Reinicio” haciendo uso de la pantalla
tactil, la alarma sonora se apaga.
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4.4. Practica#4

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores
NRO. PRACTICA: | 4 I;;I’eLrJLO PRACTICA: Encendido de un Emisor

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual accione un Emisor
Léaser cuando la luz no esté presente en el ambiente.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar la Foto-resistencia software LabVIEW 2016 para que active el
funcionamiento de un médulo Relé que seré el encargado activar el Emisor Laser.
Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el médulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_u,ir la guig paso a paso para realizar la
conexién del médulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

Emisor laser
Introduccion

El laser es ampliamente utilizado en tratamientos médicos, militares y otros campos
debido a su buena directividad y concentracion de energia. EI modulo del transmisor
laser, como su nombre indica, tiene la capacidad de emitir luz laser (Sunfounder,
2013).
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°Laser Emtter

Figura 159: Emisor Léaser préactica 4. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Un emisor laser es un dispositivo que irradia luz a través de un proceso de
amplificacion Optica basado en la emision de radiacion electromagnética
(Sunfounder, 2013). Los l&seres difieren de otras fuentes de luz porque emiten luz
de forma de fase constante (Sunfounder, 2013).

La coherencia espacial permite enfocar un laser en un lugar apretado, lo que permite
que aplicaciones como el corte por laser y la litografia, y un rayo laser se mantengan
estrechas en largas distancias (colimacién), lo que permite aplicaciones como el
puntero laser (Sunfounder, 2013). Los laseres también pueden tener una alta relacion
temporal que les permite tener un espectro muy estrecho, es decir, solo emiten luz
de un solo color (Sunfounder, 2013). Y su coherencia temporal puede usarse para
producir pulsos de luz, tan cortos como un femtosegundo (Sunfounder, 2013).

Relé
Introduccion

El relé es un dispositivo que se utiliza para proporcionar la conexién entre dos 0 mas
puntos o dispositivo en respuesta a la sefial de entrada aplicada. En otras palabras,
el relé proporciona aislamiento entre el controlador y el dispositivo, ya que los
dispositivos pueden funcionar tanto en CA como en DC. Sin embargo, reciben
sefiales del microcontrolador que funciona en CC, por lo que se requiere un relé para
cerrar la brecha. El relé es extremadamente Util cuando necesita controlar una gran
cantidad de corriente o voltaje con poca sefial eléctrica (Sunfounder, 2013).
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Principio experimental
Relé: hay 5 partes en cada relé:

1. Electroiman: Consiste en un nucleo de hierro herido por una bobina de cables.
Cuando pasa la electricidad, se vuelve magnética. Por lo tanto, se llama electroiman.
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2. Armadura: la banda magnética movil se conoce como armadura. Cuando la
corriente fluye a través de ellos, la bobina esta energizada, produciendo asi un campo
magnético que se utiliza para crear o romper los puntos normalmente abiertos (N /
O) o normalmente cercanos (N / C). Y la armadura se puede mover con corriente
continua (CC) asi como con corriente alterna (AC).
3. Resorte: cuando no circulan corrientes a través de la bobina en el electroimén, el
resorte aleja la armadura para que el circuito no pueda completarse.
4. Conjunto de contactos eléctricos: hay dos puntos de contacto:
¢ Normalmente abierto: conectado cuando el relé esta activado y desconectado
cuando esta inactivo.
e Normalmente cerca: no esta conectado cuando el relé esta activado y se
conecta cuando esta inactivo.
5. Marco moldeado - Los relés estan cubiertos con plastico para proteccion.

Trabajo de retransmision

El principio de funcionamiento del relé es simple. Cuando se suministra energia al
relé, las corrientes comienzan a fluir a través de la bobina de control; Como
resultado, el electroiman comienza a energizarse. Luego, la armadura se atrae hacia
la bobina, bajando el contacto mdvil y conectandose asi con los contactos
normalmente abiertos. Entonces, el circuito con la carga esta energizado. Luego,
romper el circuito seria un caso similar, ya que el contacto movil se elevara a los
contactos normalmente cerrados bajo la fuerza del resorte. De esta manera, la
conexion y desconexion del relé puede controlar el estado de un circuito de carga
(Sunfounder, 2013).

Normally closed contacts

[ ] Armature
[ o bm:nmnEIMOVing contact
: ! L 1 CE=i
Normallylopen|contacts
Spring Electromagnet
. | )
Ez2
O m~ O
E1
S
[ o’

Figura 161: Esquema de un relé practica 4. (Sunfounder, 2013).
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Foto-resistencia
Introduccion

El sensor es de hecho un foto-resistor que cambia su resistencia con intensidad de
luz variable. Se puede usar para hacer un foto-interruptor (Sunfounder, 2013).

Figura 162: Foto-resistencia practica 4. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental

Una resistencia foto-resistente o dependiente de la luz (LDR) o fotocélula es una
resistencia variable controlada por luz. La resistencia de un foto-resistor disminuye
al aumentar la intensidad de la luz incidente; En otras palabras, exhibe
fotoconductividad. Se puede utilizar la foto-resistencia en los circuitos detectores
sensibles a la luz y en los circuitos de conmutacién activados por luz y oscuridad
(Sunfounder, 2013).

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el moédulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar la Foto-Resistencia a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo
al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Conectar el Emisor laser a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

4. Conectar el Relé a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al diagrama
de conexiones y la tabla de conexiones.

5. Disefar el esquema de la practica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

6. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del V1.

7. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de blogues.
e Seleccionar el subment MakerHub.
e Seleccionar el subment LINX.

8. Para establecer la comunicacion, colocar el blogue OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Figura 163: Blogue de apertura de comunicacion practica 4.

9. Para visualizar los datos obtenidos por la Foto-Resistencia, utilizar el subVI
Ilamado Photocell de LINX para este elemento (Functions > Makerhub >
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Linx > Sensors > Generic) y asigne el puerto analdgico 0 de la tarjeta
Arduino.

LIHE

O

Figura 164: SubVI Photocell de Linx préactica 4.

10.

Establecer las condiciones para la activacion del Relé de acuerdo a lo
indicado por el docente.

11.

Para activar el Relé, utilizar un bloque de escritura digital (Digital Write) y
seleccione el puerto digital nimero 2, recordar que el Relé funciona con
I6gica negativa por lo tanto para activarlo debe enviar una sefial baja (0) a
SIG la bobina del Relé estara electrificada.

LIHE
nré
i

Digital Write _
1 Chan

Figura 165: Bloque de Escritura Digital activacion del relé practica 4.

12.

Conectar el puerto COM de los contactos del Relé a VCC, el puerto NO
(Normalmente Abierto) al pin digital 5 de la tarjeta Arduino MEGA 2560,
en el diagrama de bloques utilice el blogue de lectura digital (Digital Read)
y seleccione el puerto digital nimero 5.

13.

Para activar el Emisor laser, conectar el pin VCC del mismo al puerto NO
(Normalmente Abierto) al pin SIG a GND.

14.

Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIME

Figura 166: Bloque de cierre de comunicacion practica 4.

15.

Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de bloques.
e Seleccionar el submend CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

16.

Para establecer la base de datos, colocar el blogue DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
D LEEE

Figura 167: Blogue de apertura de conexion de Database practica 4.

17.

Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:

|§\|{.HS
A
Figura 168: Bloque para inserta datos en Database practica 4.
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18. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

Q=
DB@
Figura 169: Bloque de cierre de conexién de Database préctica 4.

CONFIGURACION DE DATABASE

19. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 170: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS préctica 4.

20. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

* Descargas
Documentos
I Escritorio

MNombre de archive:

Tipo:

~ Ocultar carpetas

@ Microsoft Access

Diagramas de conexiones practicas

Labview datasocket

Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash

Practica 3 Control coler RG con Joystick ...
Practica 3 Encendido del Auto-Flash LED ...

v <

23-02-2018 16:51
17-02-2018 1418

17-02-2018 14:18
17-02-2018 1418
23-02-2018 16:51

@ Archive de nueva base de dates X
- v <« Escritorio » Practicas escritorio v & Buscar en Practicas escritorio 0@
Organizar = MNueva carpeta Bz - e
Lecto Escritura MNombre - Fecha de medifica..  Tipe A
Unidad 1 Antiguo 23-02-2018 1651 Carpeta de archiv

Carpeta de archiv,
Carpeta de archiv,

; Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarma so... 0 Carpeta de archiv
& OneDrive Practica 2 Monitor de flama 17-02-2018 14:18 Carpeta de archiv/

Practica 3 Alarma contra incendios 30-05-2018 15:14 Carpeta de archiv
E Este equipo Practica 4 Encendide de un Emisor Ldser...  23-02-2012 16:51 Carpeta de archiv

Carpeta de archiv
Carpeta de archiv
Carpeta de archiv

Base de datos

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)

Figura 171: Creacion de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
practica 4.

21. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.
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Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...

Instrumentation
DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security

User Name...

F v vy v v

Build Application (EXE) from V...
Source Control »

LLE Manager...

Import 3
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vs for NI Bxample Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub 4
VI Package Manager...

&  Advanced »
Options...

Figura 172: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 4.

22. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.

£F| Propiedades de vinculo de datos x

Proveedor Conexién Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microzoft Jet 4.0 OLE DB Provider

Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Cracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Native Client 10.0

SGL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 173: Ventana de propiedades de vinculo de datos préctica 4.

23. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.
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[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:Users’Juan lgnacio‘\DesktopPracticas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |la base de datos:

Nombre de usuario: |Ac|min |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 174: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 4.

24. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 175: Venta de prueba de conexién de la vinculacién de datos préactica 4.

25. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

£} save Data Link as *
U <« LabVIEW 2016 » Database v O Buscar en Database y=l

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
~

- Nombre Fecha de modifica.. Tipo

[ Este equipo
¥ Descargas Ningtin elemento coincide con el criterio de bisqueda.
|| Documentos
I Escritorio
&= Imdgenes
B Masica

J Objetos 30
[ videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: [Base de datos | | Custom Pattem () v

Figura 176: Ventana de asignacién de nombre para la tabla de registro de datos
practica 4.

26. Para finalizar la configuracion de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.
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connection information

=

%

Figura 177: Control de ruta de base de datos préctica 4.

217.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.
Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

28.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

29.

Dar clic en el boton Run Continuously.

30.

Obstruir el paso de luz hacia la foto-resistencia para variar el valor obtenido.

31.

Observar el comportamiento a través de la pantalla del mddulo analdgica de
la Foto-Resistencia.

32.

Comprobar la activacion del Relé ante la ausencia de luz sobre la foto-
resistencia.

33.

Comprobar la activacién del indicador luminico a través de la activacion del
Emisor laser.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES
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Figura 178: Diagrama de conexiones de la Préctica 4.
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Tabla 5: Conexiones de la Practica 4

FOTO-RESISTENCIA

ARDUINO MEGA 2560

SIG A0
VCC 5V
GND GND
RELE ARDUINO MEGA 2560
SIG 2
VCC SV
GND GND
COM SV
NO VCC EMISOR LASER
EMISOR LASER ARDUINO MEGA 2560
VCC NO RELE
GND GND

DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR

PUERTO SERIAL
v |

connection information

H &=

error out
status  code
4 o

souUrce

FOTORESISTENCIA
(OHMIOS)

PRACTICA #4 - ENCENDIDO DE UN EMISOR LASER.

STOP VI

Figura 179: Panel Frontal de la Practica 4.




UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADDR

LASER
o T>0 RELE

_|.Ivv : L]
iH EQTORESISTENCIA
(OHMIOS) i 1.

¥

ADQUISICION DE DATOS
ANALOGICO
FOTORESISTENCIA

Digital Write _
1 Chan

ACTIVACION
DEL
RELE

10|
™

[REGISTRO DE DATOS|

MOMITOREDA

FECHAHORA VALOROHMIOS BVALORLASER VALORRELE

connection information |C==k

F

==

Dm@

ST

error out

STOP VI

CIERRE
DE

COMUNICACION

Figura 180: Diagrama de Blogues de la Practica 4.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Utilizando el médulo DSC 2016 se cred una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

3. Mediante la variacion de luz en el ambiente se logro la activacion del modulo
relé, estd accion estd condicionada en funcidn del valor entregado por la foto-
resistencia.

4. Se comprobo el correcto funcionamiento del emisor laser, activando el
mismo mediante la conmutacion del relé.

ANALISIS DE RESULTADO:

Al acercar una linterna a la Foto-resistencia el valor en ohmios de la misma decrece,
cuando dicho valor es menor a 15, se produce la activacion del module relé.

Cuando la bobina del Relé se energiza cierra su contacto NO, permitiendo el paso
de corriente hacia el emisor laser, logrando asi la activacion del mismo.

Cuando se presiona el boton denominado “Paro VI haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.
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4.5. Practica#5

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

TITULO PRACTICA: Encendido del Auto-Flash

NRO.PRACTICA- |5 1| ED y Dual Color LED.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual accione un Auto-Flash
LED y un Dual Color LED por medio del control de un Joystick.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar el Joystick en el software LabVIEW 2016 para que active el
funcionamiento del Dual Color LED y del Auto-Flash LED segun las condiciones
establecidas.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde se registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el mddulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_ulir la guig paso a paso para realizar la
conexion del mddulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

DUAL COLOR LED
Introduccion

Un diodo emisor de luz (LED) de dos colores es capaz de emitir dos colores
diferentes de luz, tipicamente rojo y verde. Un Dual Color LED presenta dos pines,
dispuestos en el circuito en antiparalelo y conectado por un catodo / anodo. Voltaje
positivo puede ser dirigido hacia uno de los terminales LED, haciendo que ese
terminal emita la luz del color correspondiente; cuando la direccion de la tensién se
invierte, la luz de la otra el color es emitido. En un LED de dos colores, solo uno de
los pines puede recibir voltaje a la vez. Como resultado, este tipo de LED funciona
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con frecuencia como luces indicadoras para una variedad de dispositivos, incluyendo
televisores, cdmaras digitales y controles remotos (Sunfounder, 2013).

a
"]
|
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o
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2

Make 1t easy
Make 1t fun

Figura 181: Dual Color LED préctica 5. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Controle el brillo del LED por el puerto digital. EI color del LED cambia de rojo a
verde, asi como destellos de un color mezclado (Sunfounder, 2013).

Joystick

Introduccion

Un joystick es un dispositivo de entrada que consiste en una palanca que gira sobre
una base e informa su angulo o direccion al dispositivo que estd controlando.

Joysticks se utilizan a menudo para controlar videojuegos y robots (Sunfounder,
2013).

=< Joystick

Figura 182: Joystick practica 5. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Este médulo tiene dos salidas analdgicas (correspondientes a coordenadas X e Y) y
una salida digital que representa si se presiona en el eje Z (Sunfounder, 2013).
LED de flash automatico

Introduccion

El médulo LED de 7 colores con flash automatico puede flashear automaticamente

los colores incorporados después de encenderlo. Se puede usar para hacer efectos de
luces bastante fascinantes (Sunfounder, 2013).
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Figura 183: LED de flash automatico practica 5. (Sunfounder, 2013).
Principio experimental

Cuando se enciende, el LED de flash automético de 7 colores destella los colores
incorporados (Sunfounder, 2013).

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el moédulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar el Joystick a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Conectar el Dual Color LED a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo
al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

4. Conectar el Auto-Flash LED a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo
al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

5. Disefar el esquema de la practica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

6. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del VI.

7. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el subment MakerHub.
e Seleccionar el subment LINX.

8. Para establecer la comunicacién, colocar el bloque OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Serio 7]

Figura 184: Bloque de apertura de comunicacién practica 5.

9. Para visualizar los datos analogicos generados por el Joystick, utilizar los
siguientes blogues:

EJE X: Utilizar un bloque de lectura analdgica (Analog Read) y seleccione el
puerto analégico numero 0.

Ogrys
[

Analog Read _
1 Chan

Figura 185: Bloque de Lectura Anal6gica Eje X Joystick préactica 5.
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EJE Y: Utilizar un bloque de lectura analdgica (Analog Read) y seleccione el
puerto analégico nimero 1.
o
[y

Analog Read _
1 Chan

Figura 186: Blogue de Lectura Analdgica Eje Y Joystick practica 5.

10. Para visualizar los estados digitales generados por el Joystick al presionar el
centro del mismo, utilizar el bloque de lectura digital (Digital Read):

LIHH

.

Eyn
Digital Read _

1 Chan

Figura 187: Blogue de Lectura Digital Botdn Joystick practica 5.

11. Paraactivar el Dual Color LED en color Rojo, utilizar un bloque de escritura
digital (Digital Read) seleccione el puerto digital 4.

LIHG

nré

e
Digital Write _

1 Chan

Figura 188: Bloque de Escritura Digital color rojo Dual Color LED préctica 5.

12. Para activar el Dual Color LED en color Verde, utilizar un bloque de
escritura digital (Digital Read) seleccione el puerto digital 6.

LIHE

5| nré

L
Digital Write _

1 Chan

Figura 189: Bloque de Escritura Digital color verde Dual Color LED practica 5.

13. Para activar el Auto-Flash LED, conectar el pin SIG del mismo al puerto
digital 5 utilizando un bloque de escritura digital (Digital Write). Recordar
que este funciona con l6gica negativa por lo tanto para activarlo debe enviar
una sefial baja (0) a SIG para activarlo.

LIHE

5.
e

Digital Write _
1 Chan

Figura 190: Bloque de Escritura Digital. Auto-Flash LED préctica 5.

14. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIHH

Figura 191: Bloque de cierre de comunicacion practica 5.

15. Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
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e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de bloques.

e Seleccionar el submend CONNECTIVITY.

e Seleccionar el submeni DATABASE.

16. Para establecer la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
oe ke

Figura 192: Bloque de apertura de conexion de Database practica 5.

17. Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:

|§\|:\[¥HS
ne ki
Figura 193: Bloque para inserta datos en Database préctica 5.

18. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

=hl=
DB@
Figura 194: Bloque de cierre de conexién de Database préactica 5.

CONFIGURACION DE DATABASE

19. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 195: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS practica 5.

20. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.
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@Ar(hivo de nueva base de dates X

“« v <« Escritoric » Practicas escritorio v O Buscar en Practicas escritorioc 9@
Organizar MNueva carpeta = - o
~
Lecto Escritura ™ Nombre Fecha de modifica... Tipo "
Unidad 1 Antiguo 201 Carpeta de archiv
@ Microsoft Access Diagramas de conexiones practicas -20 Carpeta de archiv
Labview datasocket -2018 14:18 Carpeta de archiv
s
&* Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarmase...  17-02-20 Carpeta de archiv
& OneDrive Practica 2 Monitor de flama -20 Carpeta de archiv

Practica 3 Alarma contra incendios Carpeta de archiv

[ Este equipo

Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ... Carpeta de archiv

* Descargas Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash Carpeta de archiv

Iﬁ Documentos Practica 5 Control color RG con Joystick ... Carpeta de archiv
B Escritorio Practica 3 Encendide del Auto-Flash LED ... Carpeta de archiv w

—_— v < >
MNombre de archive: | Base de datos -
Tipo: | Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003) v

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 196: Creacidn de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
préctica 5.

~ Ocultar carpetas

21. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.

Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...
7 Instrumentation »

DSC Module 4

Compare
Merge
Profile
Security
User Name...

v v oww

Build Application (EXE] from V...

Source Control 4

LLE Manager...

Import »
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vls for NI Example Finder...
Remote Panel Connection Manager...

‘Web Publishing Teol..

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub »
VI Package Manager...

»  Advanced 4
Options...

Figura 197: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 5.

22. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.
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EF| Propiedades de vinculo de datos *

Proveedor Conexion Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microsoft Jet 4. 00LE DB Provider
Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Oracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Mative Client 10.0

SQL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar HAyuda

Figura 198: Ventana de propiedades de vinculo de datos préctica 5.

23. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.

[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:\Users'Juan Ignacio‘\Desktop'\Practicas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |a base de datos:

Nombre de usuario: |Admin |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 199: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 5.

24. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 200: Venta de prueba de conexion de la vinculacion de datos préctica 5.
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25.

Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.
E£? save Data Link as *
1 < LabVIEW 2016 » Database v | O Buscar en Database R
Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
I Este equipo Nombre . Fecha de modifica... Tipo
¥ Descergas Mingun elemento coincide con el criterio de bisqueda.
| Documentos
I Escritorio
&= Imagenes
D Musica
J Objetos 3D
B videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)
¥ Red
Nombre: |Bsse de datos ~| | custom Pattem () v
Cancelar

Figura 201: Ventana de asignacién de nombre para la tabla de registro de datos

préctica 5.

26.

Para finalizar la configuracion de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.

connection information

=]

L

Figura 202: Control de ruta de base de datos practica 5.

27.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.
Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

28.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

29.

Dar clic en el boton Run Continuously.

30.

Realizar suavemente el movimiento desde el centro hacia la derecha con el
Joystick hasta lograr que el Dual Color LED muestre un color verde intenso,
esto debido a que se colocé como condicidn, cuando el valor analdgico del
eje X sea mayor a 3 se envie una sefial al pin G del modulo.

31.

Realizar suavemente el movimiento desde el centro hacia arriba con el
Joystick hasta lograr que el Dual Color LED muestre un color rojo intenso,
esto debido a que se colocé como condicion, cuando el valor analdgico del
eje Y sea mayor a 3 se envie una sefial al pin R del médulo.
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32. Presionar en el centro del joystick y observe como se enciende el Auto-Flash
LED.

33. Observar el comportamiento a través de la pantalla del médulo analdgico del
Joystick.

34. Comprobar la activacion del Dual Color LED mediante el cumplimiento de
la condicion establecida en relacion al boton del Joystick.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES

a3t ysel4 ony

d3140j0) [eng

7Sd donshor

Figura 203: Diagrama de conexiones de la Practica 5.
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Tabla 6: Conexiones de la Practica 5

AUTO-FLASH LED ARDUINO MEGA 2560

SIG 5
VCC sV
JOYSTICK ARDUINO MEGA 2560
VCC sV
GND GND
BT 2
X A0
Y Al
DUAL COLOR LED ARDUINO MEGA 2560
VCC sV
R 4
G 6

DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR
PRACTICA # 5 - ENCENDIDO DEL AUTO-FLASH LED Y DUAL COLOR LED.

MOV. HORIZONTAL MOV. VERTICAL
(VOLTIOS) (VOLTIOS)
PUERTO SERIAL J——

iva |G

AUTO FLASH LED

error out

status  code

STOP VI 4 o

connection information source
Erl A
%

Figura 204: Panel Frontal de la Préctica 5.
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PUERTO SERIAL

FDEL]

MOV, VERTICAL
(VOLTIOS)

(VOLTIOS)

FDEL]

MOV, HORIZOMTAL

TO FLASH LED

UNIYERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR

|

AAUTO FLASH LED»

o | _mmnzp_._ow_p—xo_o

—<mxcm

—m_..pm_._rmo

—?__OZ_._.OmmOw"

connection information __H“

error out

0 _WE .......... _
— A K o0 5 B
Analog Read _, Analog Read _ Digital Read _ Digital Write _ Digital Write _ Digital Write _ CIERRE
APERTURA 1 Chan 1 Chan 1 Chan 1 Chan 1 Chan 1 Chan DE )
DE EJE HORIZONTAL EJE VERTICAL BOTON INDICADOR LUMINICO INDICADOR LUMINICO AUTOFLASH COMUNICACION
COMUNICACION JOYSTICK JOYSTICK JOYSTICK DUAL LED DUAL LED LED
FINR PIN G
REGISTRO DE DATOS
| AMOV, HORIZONTAL (VOLTIOS) ¥ m
STOP VI !
a8 [AMOV. VERTICAL (VOLTIOS) ]

Figura 205: Diagrama de Bloques de la Practica 5.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Utilizando el médulo DSC 2016 se cred una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

3. Mediante la variacion de voltaje producida por el movimiento del Joystick
se establecieron condiciones para la activacion del Dual Color LED, el
mismo que permite mostrar los colores ROJO y VERDE.

4. Mediante la variacion de estado de tipo booleano generado al presionar el
Joystick se logré la activacion del Auto Flash LED.

5. Los eventos generados por los sensores fueron registrados en un base de
datos.

ANALISIS DE RESULTADO:

El movimiento desde el centro hacia la derecha del Joystick genera una variacion de
voltaje, cuando el valor analogico es mayor a 3 se envia una sefial al pin G del
mdodulo, logrando de esta manera el encendido en color verde del Dual Color LED.

El movimiento desde el centro hacia arriba del Joystick genera una variacion de
voltaje, cuando el valor analégico es mayor a 3 se envia una sefial al pin R del
maédulo, logrando de esta manera el encendido en color rojo del Dual Color LED.

Cuando se presiona en el centro del joystick se envia un pulso, el mismo que
enciende el Auto-Flash LED.

Todos los eventos generados por cada accion realizada se graban en una base de
datos.

Cuando se presiona el boton denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.
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4.6. Practica#6

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

NRO. PRACTICA: | 6 | TITULO PRACTICA: Barémetro BMP180.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual permita leer los datos
de presion, temperatura del ambiente y altura a nivel del mar entregado por el
Barémetro BMP180.

Obijetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo grafico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar el Barometro BMP180 a través del software ARDUINO y por medio del
monitor serial proyectar en LabVIEW 2016 los datos de presion, temperatura del
ambiente y altura a nivel del mar.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

1. Alimentar el médulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_u,ir la guig paso a paso para realizar la
conexién del médulo.

4. Realizar una base de datos a través del monitor
serial de Arduino para registrar los eventos y
datos obtenidos por el sensor.

MARCO TEORICO

Bardémetro BMP180
Introduccion
Un barometro es un instrumento cientifico utilizado para medir la presion del aire.

En este experimento, la placa Arduino Mega 2560 se utiliza como la placa maestra
para leer el valor de BMP180 y mostrarlo en el Monitor en serie (Sunfounder, 2013).

119




1} Barometer

Figura 206: Barémetro bmp180 préctica 6. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Use un barémetro para medir la presion y temperatura del aire.

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

Energizar el mddulo principal para brindar la alimentacién necesaria a la
placa LattePanda.

Conectar el Barometro BMP180 a la placa Arduino MEGA 2560 de
acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Disefiar el esquema de la practica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.
4. Conectar en el diagrama de blogues del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del V1.
5. Utilizar comunicacion 12C para realizar la lectura del barémetro.
6. Para utilizar los bloques de las funciones de VISA, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el subment Instrument 1/0O.
e Seleccionar el submeni SERIAL.
7. Para establecer la comunicacion, colocar el blogque Configure Port al
principio y conectarlo en serie con los deméas bloques a utilizarse.
i
LI
Figura 207: Blogue Configuracion de puerto serial practica 6.
8. Para acondicionar los datos obtenidos por el Barémetro, utilizar la

herramienta VISA Node Property (Functions > Instrument 1/0 > VISA >
VISA Advanced):

ﬂ = Instr ﬁ
Bytes at Port
Figura 208: Bloque Nodo de propiedad VISA practica 6.

9. Para leer los datos obtenidos por el Barémetro, utilizar la herramienta Read
(Functions > Instrument 1/0 > VISA):
l-l'n'.S'.-'J
abi -
[
Figura 209: Bloque de Lectura VISA préactica 6.
10. El bloque de lectura entrega un dato tipo String, para filtrar este dato, utilizar

la herramienta Fract/Exp String To Number Function (Functions >
Addons > Arduino Compatible Compiler for LabVIEW Standard >
String > Number String Conversion):
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=+ #

Figura 210: Bloque de Fract/Exp String To Number Function préctica 6.

11. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

Figura 211: Bloque Close de VISA practica 6.

12. Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de bloques.
e Seleccionar el submenid CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

13. Para establecer la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
oe ke

Figura 212: Bloque de apertura de conexion de Database practica 6.

14. Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:

|§\|;’HS
A
Figura 213: Bloque para inserta datos en Database practica 6.

15. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

=hl=
DB@
Figura 214: Blogue de cierre de conexion de Database practica 6.

CONFIGURACION DE DATABASE

16. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 215: Creacién de base de datos en MICROSOFT ACCESS practica 6.
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17. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

@Ar(hivo de nueva base de dates X
&« v <« Escritoric » Practicas escritorio v O Buscar en Practicas escritorioc @
Organizar MNueva carpeta B - o
Lecto Escritura ™ Nombre - Fecha de modifica..  Tipo (
Unidad 1 Antiguo Carpeta de archiv
@ Microsoft Access Diagramas de conexiones practicas Carpeta de archiv

Labview datasocket Carpeta de archiv

se
&* Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarma so... Carpeta de archiv

#& OneDrive Practica 2 Moniter de flama Carpeta de archiv

Practica 3 Alarma contra incendios Carpeta de archiv

[ Este equipo

Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ... Carpeta de archiv

* Descargas Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash Carpeta de archiv

| Documentos Practica 5 Control color RG con Joystick ... 018 14:18 Carpeta de archiv
[ Escritorio Practica 5 Encendido del Auto-Flash LED ... 23-02-2018 16:51 Carpeta de archiv w

. v < >
MNombre de archive: | Base de datos -
Tipo: | Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003) v

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
~ Ocultar carpetas |Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 216: Creacion de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
préctica 6.

18. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.

Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...
Instrumentation

DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security
User Name...

vy v vy | v |w

Build Application (EXE] from V...

Source Control 4

LLE Manager...

Import »
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vls for NI Example Finder...
Remote Panel Connection Manager...

‘Web Publishing Teol..

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub »
VI Package Manager...

»  Advanced 4
Options...

Figura 217: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 6.

19. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.
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EF| Propiedades de vinculo de datos *

Proveedor Conexion Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microsoft Jet 4. 00LE DB Provider
Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Oracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Mative Client 10.0

SQL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar HAyuda

Figura 218: Ventana de propiedades de vinculo de datos practica 6.

20. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.

[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:\Users'Juan Ignacio‘\Desktop'\Practicas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |a base de datos:

Nombre de usuario: |Admin |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 219: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 6.

21. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 220: Venta de prueba de conexién de la vinculacion de datos practica 6.
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22. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

E£? save Data Link as *
1 < LabVIEW 2016 » Database v | O Buscar en Database »

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
IS

[ Este equipo Nombre Fecha de modifica... Tipe

‘ Descargas Mingtn elemento coincide con el criterio de bdsqueda.
=5 Documentos
I Escritorio
&= Imagenes
D Musica
J Objetos 3D
B videos
i Windows (C:)
s LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: |Bsse de datos ~| | custom Pattem () v

Figura 221: Ventana de asignacion de nombre para la tabla de registro de datos
préctica 6.

23. Para finalizar la configuracion de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.

connection information

=]

L

Figura 222: Control de ruta de base de datos practica 6.

24. Transcribir el codigo adjunto en el software de Arduino, ejecutar y compilar
el archivo.

25. Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

26. Dar clic en el boton Run Continuously.

27. Observar las variables de temperatura, presion y altura a nivel del mar
obtenidas por el Barometro.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES

Jlaiswoleg

Figura 223: Diagrama de conexiones de la Préctica 6.

Tabla 7: Conexiones de la Practica 6

BAROMETRO BMP280 ARDUINO MEGA 2560

VCC sV
GND GND
SCL 21 SCL
SDA 20 SDA
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DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR
PRACTICA # 6 - BAROMETRO.
PUERTO SERIAL
[=]
:Eﬁég:mm ALTURA
e TEMPERATURA(®C) (METROS SOBRE NIVEL DEL MAR)
: : 10-
8-
6-
a-
2-
.

connection information error out
5 E‘ status  code
< P
STOP VI
SOuUrce

e
LY}

Figura 224: Panel Frontal de la Practica 6.

126




/0

PUERTO SERIAL
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4-

UNIVERSIDAD POLITECHICA

$m>_.mm_>z> EH @

ECUADOR

LECTURA DE DATOS

MEE]
SERIAL

APERTURA
DE
COMUNICACION

Bwt |nstr O ea
i M= [[abe = ¥
Bytes at Portr @

ALTURA

(METROS SOBRE NIVEL DEL MAR) ~ ATMOSFERICA  TEMPERATURA(*C

PRESION

POEL]

[FILTRACION DE VARIABLES |

| MALTURA (METROS SOERE MIVEL DEL MAR) »

T

| APRESION ATMOSFERICAP]

|REGISTRO DE DATOS|

STOPVI

—

| ATEMPERATURA(

o—3

—__,____DZ_AD_..._.mO“

connection information __H“

error out

: _umm.ﬂ. _”_mm.ﬂ, {r=at ]|

Figura 225: Diagrama de Bloques de la Préactica 6.

127



PROGRAMACION EN ARDUINO

#include <SFE_BMP180.h:>
#$include <Wire.h>

SFE BMP180 pressure; //Declaramcs la variable para la presion
#define ALTITUDE 4.02 // Definimos nuestra Altitude local

wvold setup()

{
Serial.begin{9600) »

/4 Inicializa =1 sensor (se inicializa con la configuracion de altura previa).

if (pressure.begin())
Serial.println{"BMF180 init success™);
else

{
Serial.println{"BMP180 init fail\n\n"});
while(1l);

wvoid loop()
{

char status;
doulzle T,P,p0,ar

Status = pressure.startlemperaturs ()

if ({status != 0)

{
f/ espera a que se complete la medicion de Temp.
delay(status):

f/ Retriewe the completed temperature measurement:
// Note la medicion de temperatura 3¢ almacena en la variable T.
// Function regresa: 1 si la lectura es satisfatoria, 0 si no es posikle cbtener la lectura de Temp.

3tatus = pressure.gstlemperaturs (T);

Serial.print("T: ™);

Serial.print(T);

Serial.print(™\t");

if (status != 0)

{
/f Inicia la medicion de presion:
// El parametro esta estableciendo un sobremuestreadeo, de 0 to 3 (residui mas alto, mayor tiempo de eg
/f 51 la respuessta 3 satisfactoria, Regresa £1 numerc £n ms para £5pera.
ff 51 la respuesta no €3 satisfactoria, BRegresa un 0.

status = pressure.startPressurs (3);

if ({status != 0)

{
ff Espera a que la medicion sea completada:
delay(status);
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f/ Betoma la medicion de presion completada:
S/ Note que la medicion e3 almacenada en la variable P.
f// Note tambien que la funcion requiere la medicion de temperatura previa(T).

status = pressure.getPressure(P,T):;
if (status !'= 0)
{
f/ Print ocut the measurement:
Serial.print{"P: "):

Serial.print(P,2);
Serial.print{"mb");
Serial.print("\t");

pl = pressure.sealevel (P, ALTITUDE); // presion relativa a nivel del mar

!/ Para obtener la altitud dependiendc de la presion cbtenida.

f/ usar la funcion de altitud con la presion de referencia(Presion a niwvel de mar)
[/ Parameters: P = presion abscluta en ok, pl = presion de referencia en mb.

[/ Besult: a = altitud en m.

a = pressure.altitudes (P, p0);
Serial.print{"& ");
Serial.printlnia,0);

}
glse Serial.println({™error retrieving pressure measurement\n");
}
else Serial.println{™error starting pressure measurement\n"):
}
glse Serial.println({"error retrieving temperature measurementi\n");
}

else Serial.println("error starting temperature measurementi\n™);

delay {2000} ; // Pause for 2 seconds.
}

CONCLUSIONES:

1. Selogro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. La comunicacion entre los sensores y el sistema embebido Arduino MEGA
2560 fue posible gracias a la herramienta VISA desarrollada por LabVIEW.

3. Utilizando el médulo DSC 2016 se cre6 una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

4. EI Barometro BMP180, consta de una libreria propia por lo cual se debe
realizar la programacion en el software Arduino.

5. Mediante el uso del bus 12C por medio de los puertos SCL y SDA del sistema
embebido Arduino MEGA 2560 puede proyectar los datos adquiridos al
programa desarrollado en LabVIEW 2016.
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ANALISIS DE RESULTADO:

La comunicacion en esta préctica se realiza mediante las herramientas de VISA,
software LabVIEW realiza una lectura de datos adquiridos en el programa de
Arduino.

La programacion del barémetro BMP 180 se realiza mediante su libreria en el
software de Arduino.

Cuando se presiona el botén denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el V1 se detiene.
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4.7. Practica# 7

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

TITULO PRACTICA: Contador de pulsos
NRO. PRACTICA: | 7 | utilizando Sensor Hall.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual permita regular la
velocidad de un motor DC y a su vez se capaz de detectar el nimero de pulsos a
través de un Sensor Hall.

Obijetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo grafico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar la velocidad de giro de un motor DC a través de los bloques de PWM en
el software LabVIEW 2016, a su vez configurar el Sensor Hall para que sea capaz
de detectar el nmero de pulsos.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

1. Alimentar el mddulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
INSTRUCCIONES: necesarios para realizar la practica.

3. Seguir la guia paso a paso para realizar la
conexion del médulo.

MARCO TEORICO

Sensor Hall
Introduccion
El interruptor Hall consta de regulador de voltaje, elemento Hall, amplificador

diferencial, disparador Schmitt y terminal de salida. Emite valores digitales
(Sunfounder, 2013).

Figura 226: Sensor Hall préactica 7. (Sunfounder, 2013).
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Principios experimentales

Conecte el interruptor del modulo Hall con a la placa Arduino Mega 2560. Cuando
un controlador energizado se acerca al médulo (Pieza imantada), el terminal de
salida SIG genera un nivel bajo.

Potenciometro

Introduccion

Un potenciometro es una resistencia variable conformado por 2 resistencias en serie,
las cuales permiten modificar el valor de la resistencia por el usuario (Garcia, 2016).

Existen varios tipos de potenciémetros, alterando su forma y el método cdmo
modifican los valores de las resistencias (Garcia, 2016).

Potentiometer

st ’

f

!
‘) i, wip

Figura 227: Potenciometro préactica 7. (Sunfounder, 2013).

Principio experimental

Un potenciémetro analdgico es un componente electrénico analdgico. ¢Cual es la
diferencia entre uno analégico y uno digital? En pocas palabras, un potenciémetro
digital se refiere a solo dos estados como encendido / apagado, niveles alto / bajo,
es decir, 0 0 1, mientras que uno digital admite sefiales analégicas como un nimero
del 1 al 1000. El valor de la sefial cambia con el tiempo en lugar de manteniendo un
namero exacto (Sunfounder, 2013). Las sefiales analdgicas incluyen la intensidad de
la luz, la humedad, la temperatura, etc (Sunfounder, 2013).

Motor DC
Introduccion
El motor de corriente continua DC es una maquina que transforma la energia

eléctrica en energia mecanica, generando un movimiento de rotacién, gracias a la
accion de un campo magnético (Gottlieb, 1994).

Figura 228: Motor DC practica 7. (Garcia, 2013).
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Principio Experimental

Cuando la corriente eléctrica transita a través del bobinado del electroiman giratorio,
se genera un campo electromagnético que interactta con el campo magnético del
iman permanente (Alvarez, 2015). El conductor genera una fuerza perpendicular al
plano formado por el campo magnético y la corriente, de acuerdo con la Fuerza de
Lorentz (Alvarez, 2015):

Ecuacion 8: Fuerza de Lorents préctica 7.

F=B-L-I-sen(¢)

F: Fuerza en newtons

I: Intensidad que recorre el conductor en amperios

L: Longitud del conductor en metros

B: Densidad de campo magnético o densidad de flujo teslas
®: Angulo que forma | con B

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el moédulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar el Potenciometro a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Conectar el Sensor Hall a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

4. Conectar el Motor DC a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

5. Disefar el esquema de la practica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

6. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del VI.

7. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el submeni MakerHub.
e Seleccionar el submeni LINX.

8. Para establecer la comunicacion, colocar el bloqgue OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Serial -]

Figura 229: Blogue de apertura de comunicacion practica 7.

9. Para visualizar los datos obtenidos por el Potenciometro, utilizar los
siguientes bloques:

DATO ANALOGICO: Utilizar un blogue de lectura analogica (Analog Read) y
seleccione el puerto analégico numero 0.
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LIHE
m e
t
Analog Read _
1 Chan

Figura 230: Blogue de Lectura Analdgico Potenciometro préctica 7.

10. El valor adquirido por el potenciometro varia entre OV y 5V, el mismo es
escalado al intervalo 0.5 PWM y 0.99 PWM, que sirve para variar la

velocidad del motor.

Se necesita la ecuacion de la recta que la aproxima, para lo cual se debe seleccionar
dos puntos cuales quiera de la grafica PO=(X0,Y0) y P1=(X1,Y1), resultando las
siguientes ecuaciones:

Ecuacion 9: Ecuacion conversion Voltaje a PWM préctica 7.

Y -Y0=mx+ (X —X0)

Y1-Y0 _ 0.99-0.5
= =0.1
X1-X0  4.99-0

Siendom =

Donde:
0 Voltios = 0.5 PWM

4.99 Voltios = 0.99 PWM
Y =05+0.1X

Ecuacion 10: Ecuacion de la recta conversion PWM a RPM Aprox. préctica 7.

Y — Y0 = mx + (X — X0)

Y1-Y0 _ 262-240
= = 44.89
X1-X0  0.99-05

Siendom =

Donde:
0.5 PWM = 240 Vueltas

0.99 PWM - 262 Vueltas

Y = 217.55 + 44.89X
11. Para activar el Motor DC, utilizar un blogue de escritura digital PWM (Set
Duty Cycle) y seleccione el puerto digital 2.

LINK

s

Set Duty Cycle _
1 Chan

Figura 231: Bloque de Escritura Digital PWM Motor DC practica 7.

12. Para recibir los pulsos emitidos por el Sensor Hall cada vez que el iman pasa

frente a el mismo, utilizar el bloque de Lectura Digital (Digital Read) y

seleccione el puerto digital nimero 4.

LIHG

Fels

Ean
Digital Read _
1 Chan

Figura 232: Bloque de Lectura Digital Sensor Hall préactica 7.
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13. Para realizar el conteo de pulsos del motor DC se debe usar las siguientes
herramientas:

Shift Register (Clic derecho sobre el While Loop > Add Shift Register).
Esta herramienta permitira que el conteo no se reinicie y ademas que se actualice
correctamente.

(i

Figura 233: While Loop con Shift Register practica 7.

Increment (Functions > Numeric)
Esta funcion suma una unidad al valor de entrada y muestra el resultado a la salida.

>

Figura 234: Funcién Increment préactica 7.

Select (Functions > Comparison).

Esta funcion devuelve el valor conectado a la entrada t o entrada f, dependiendo
del valor de s. Si s es VERDADERO, esta funcion devuelve el valor conectado a t.
Si s es FALSO, esta funcién devuelve el valor conectado a f.

t
g ?E}_
F—

Figura 235: Funcion Select préctica 7.

14. Cuando el Sensor Hall emita un pulso negativo la funcion Select muestra el
valor alojado en la entrada t que es el incremento de unidad al valor alojado
en el Shift Register del lado izquierdo y sera actualizado de acuerdo a los
giros que de rotor del motor.

CONTEO DE PULSOS PULSOS POSITIVOS

SENSOR HALL

Figura 236: Contador de vueltas practica 7.

15. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.
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LIME

Figura 237: Bloque de cierre de comunicacion practica 7.

16.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.
Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

17.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

18.

Dar clic en el boton Run Continuously.

19.

Regular la velocidad de giro del motor utilizando el Potenciometro

20.

Observar la variacion del indicador numérico a través de la pantalla del
modulo.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES

Imdn

9]
a
&
S
2
]
=

Potenciometro
Switch Hall

Figura 238: Diagrama de conexiones de la Préctica 7.
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Tabla 8: Conexiones de la Practica 7.

POTENCIOMETRO

ARDUINO MEGA 2560

SIG A0

VCC 5V

GND GND
SENSOR HALL ARDUINO MEGA 2560

SIG 2

VCC SV

GND GND

MOTOR DC ARDUINO MEGA 2560
VCC 4
GND GND

DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR
PRACTICA # 7 - CONTADOR DE PULSOS CON SENSOR HALL.
PUERTO SERIAL
, ~ RPM
% N/A (=]
‘ ‘ (APROX.)
GIRAR PULSOS POSITIVOS P

l (—

DETENER

STOP VI

Figura 239: Panel Frontal de la Practica 7.
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PUERTO SERIAL

I_|3_I
It

UNIVERS DAD POLITECHNICA

SALESIANA

ECUADDR

|CONTEO DE PULSOS]
PULSOS POSITIVOS

i)

Pl

APERTURA
DE
COMUNICACION

Eh ._l_.___
iy

Analog Read
1 Chan

CONTROL DE
PWM
POTENCIOMETRO

Set Duty Cycle _ Digital Read _
1 Chan 1 Chan
[ MOTORDC | CONTADOR
I SENSOR HALL
CONVERSION PWM - RPM
(APROXIMADOS)

RFIV

(APROX.

2> s > b

CIERRE
DE
COMUNICACION

Figura 240: Diagrama de Bloques de la Practica 7.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Mediante el uso del Sensor Hall se captur6é los pulsos, los mismos son
generados cuando al imén colocado en el rotor del motor pasa delante del
sensor.

3. Paralaregulacion del PWM fue necesario realizar la medicién con carga del
motor DC, de tal manera que se obtuvieron los datos que fueron colocados
en la ecuacion de la recta donde se obtienen los valores de regulacion que
seran controlados por el potenciémetro.

ANALISIS DE RESULTADO:

El control de velocidad del motor se realiza mediante PWM en un rango de 0.5 a
0.9, dicho PWM es controlado mediante el potenciémetro.

El sensor hall emite un pulso cada vez que el iman pasa delante del mismo, con esta
accion se produce un incremento en el indicador numérico ubicado en el panel
frontal.

Mediante un Switch virtual ubicado en el panel frontal y haciendo uso de la pantalla
tactil se puede detener el giro del motor.

Cuando se presiona el boton denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.
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4.8. Practica# 8

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

TITULO PRACTICA: Control de posicion de un

NRO. PRACTICA: | 8 Servo-Motor.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual permita controlar la
posicién entre 0 a 180° de un servo-motor a través de un teclado virtual.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar el Servo-motor en el software LabVIEW 2016 para que a través del uso
de un teclado virtual controlar su posicién en un rango entre 0 a 180°.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el médulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_u,ir la guig paso a paso para realizar la
conexién del médulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

Servo-Motor
Introduccion

Un servo-motor, es un tipo de motor con la capacidad especial de controlar su
posicion. Al hablar de un servo-motor se hace referencia a un sistema compuesto
por componentes mecanicos como la caja de engranaje y electronicos como el
controlador (Garcia, 2016).
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Caja de engranajes

(parte mecanica)

Controlador

(parte electrénica)
Motor

(parte eléctrica)

Figura 241: Servo-Motor practica 8. (Garcia, 2016).
Principios experimentales

El diagrama de bloque del servo-motor representa de forma visual el funcionamiento
del servo-motor como un sistema (Garcia, 2016). El bloque del circuito electronico
es el encargado de recibir la sefial de entrada PWM Yy traducirla en movimiento del
Motor DC (Garcia, 2016). El eje del motor DC esta conectado a un potenciometro,
el cual permite formar un divisor de voltaje (Garcia, 2016). El voltaje en la salida
del divisor varia en funcion de la posicion del eje del motor DC (Garcia, 2016).

_,_]_j-_l_ Circuito
—> .
Sefial PWM Electronico

r 3

Retroalimentacion
de posicion del eje

Potenciometro

Figura 242: Diagrama de bloques del servo-motor préactica 8. (Garcia, 2016).

ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el médulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.

2. Conectar el Servo-motor a la placa Arduino MEGA 2560 de acuerdo al
diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

3. Disenar el esquema de la préactica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

4. Conectar en el diagrama de blogues del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del VI.

ELABORACION DEL TECLADO

5. Colocar en el panel frontal los botones de del 1 al 9 y uno extra que contenga
la leyenda limpiar, cambiar el nombre de todos los botones por el nimero y
leyenda correspondiente.

6. Definir el valor inicial colocando fuera del While Loop usando una constante
String, utilizaremos la constante Empty String Constant (Functions >
Programming > String).

7. Colocar un Shift Register en el While Loop y conectar a la constante
ingresada.
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8. Dentro del diagrama de bloques colocar la funcion Estructura de evento
(Functions > Programming > Structures > Event Structure).

9. Elevento 0 “Time out” debe quedar vacio.

10. El pin derecho conectarlo al pin izquierdo del Shift Register derecho.

11. Agregar 1 evento a la estructura (Clic derecho en el selector de eventos >
Add event case).

12. Seleccionar uno de los botones que se encuentran identificados en la ventana
Event Sources > Controls y automaticamente se afiadiran en la ventana
Event Specifiers.

13. En la ventana Events dar clic sobre el mend Mouse y seleccionar la opcién
Mouse Down.

14. Para configurar los siguientes botones dar clic en el boton Add Event.

15. Repetir el mismo paso para cada uno de los digitos del 2 al 0.

16. Desplegar el Event Data Node hasta que aparezca la opcion CtIRef y
agregar un Boolean Strict (Clic derecho el pin > Create > Property for
Boolean (strict) Class > Boolean Text > Text) que permitird convertir el
caracter del botdn pulsado en una variable String.

17. Para lograr concatenar los digitos que presionaremos se debe utilizar la
funcién Concatenate Strings (Functions > Programming > String).

18. Conectar el pin derecho del shift register izquierdo al primer pin del bloque
Concatenate String, el pin del Boolean Strict debe conectarse en el
segundo pin, la salida debe conectarse al tlnel creado anteriormente.

19. Agregar 1 evento a la estructura para configurar el botén Limpiar.

20. Repetir los pasos realizados con los digitos para el botén Limpiar.

21. Dentro de este evento colocar una Empty String Constant conectarla al
tunel derecho, esto permitira que al momento de presionar el botén Limpiar
se borre todo lo escrito.

22. Para convertir el dato String en un nimero se debe usar la funcién Decimal
String to Number (Functions > Programming > String > Number/String
Conversion) y conectar en el pin izquierdo el extremo del tanel.

23. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:

e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.

e Seleccionar el submend MakerHub.

e Seleccionar el subment LINX.

24. Para establecer la comunicacion, colocar el bloqgue OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Figura 243: Bloque de apertura de comunicacion préctica 8.
25. Para establecer la comunicacion con el servo-motor, colocar el subVI de

LINX llamado Servo OPEN (Functions > Makerhub > Linx > Sensors >
Motion > Servo) a continuacion del blogue de apertura de comunicacion,
asignar el puerto digital PWM numero 2 y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.
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LIHE

Figura 244: Bloque de apertura de comunicacion del servo-motor prictica 8.

26. Para escribir la posicion del Servo-motor, utilizar el subVI llamado Servo
Set Pulse Width (Functions > Makerhub > Linx > Sensors > Motion >
Servo) de LINX y asigne el puerto digital PWM numero 2 de la tarjeta
Arduino.

LIM®
Cne Channel =

Figura 245. Bloque de Escritura Digital PWM del servo-motor préctica 8.

27. El servo-motor utilizado para esta practica trabaja en el rango de 600-2300us.

Se utilizara la siguiente formula para realizar la conversion de grados a ancho de
pulso de acuerdo al valor ingresado:

Ecuacion 11: Grados de posicion del servo-motor practica 8.

uS(Ancho de pulso) = 9.44 « GRADOS + 600

Donde GRADOS es el valor ingresado por el usuario mediante el teclado virtual.

28. Se colocaron condiciones del tamafio de caracteres o cantidad de digitos
posibles de ingresar, utilizando la funcion String Length (Functions >
Programming > String) se obtiene el tamafio de la variable string conectada
en su pin izquierdo.

29. Para cerrar la comunicacién con el servo-motor, colocar el subVI de LINX
Ilamado Servo Close (Functions > Makerhub > Linx > Sensors > Motion
> Servo) detras del bloque de cierre comunicacién, asignar el puerto digital
PWM numero 2.

LIHE

Figura 246: Blogue de cierre de comunicacion del servo-motor practica 8.

30. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloqgue CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIME

Figura 247: Bloque de cierre de comunicacion practica 8.

31. Para utilizar los blogues de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de blogues.
e Seleccionar el submend CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.
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32. Para establecer la base de datos, colocar el blogue DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
o LEEH

Figura 248: Bloque de apertura de conexién de Database préactica 8.

33. Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:

|§&|£HS
ne e
Figura 249: Bloque para inserta datos en Database préactica 8.

34. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demés
bloques a utilizarse.

Q=
DE@
Figura 250: Bloque de cierre de conexién de Database préctica 8.

CONFIGURACION DE DATABASE

35. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 251: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS préctica 8.

36. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.
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@Ar(hivo de nueva base de dates X

“« v <« Escritoric » Practicas escritorio v O Buscar en Practicas escritorioc 9@
Organizar MNueva carpeta = - o
~
Lecto Escritura ™ Nombre Fecha de modifica... Tipo "
Unidad 1 Antiguo 201 Carpeta de archiv
@ Microsoft Access Diagramas de conexiones practicas -20 Carpeta de archiv
Labview datasocket -2018 14:18 Carpeta de archiv
s
&* Dropbox Practica 1 Monitor de gas con Alarmase...  17-02-20 Carpeta de archiv
& OneDrive Practica 2 Monitor de flama -20 Carpeta de archiv

Practica 3 Alarma contra incendios Carpeta de archiv

[ Este equipo

Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ... Carpeta de archiv

* Descargas Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash Carpeta de archiv

| Documentos Practica 5 Control color RG con Joystick ... Carpeta de archiv
B Escritorio Practica 3 Encendide del Auto-Flash LED ... Carpeta de archiv w

—_— v < >
MNombre de archive: | Base de datos -
Tipo: | Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003) v

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 252: Creacidn de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
préctica 8.

~ Ocultar carpetas

37. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.

Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...
7 Instrumentation »

DSC Module 4

Compare
Merge
Profile
Security
User Name...

v v oww

Build Application (EXE] from V...

Source Control 4

LLE Manager...

Import »
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vls for NI Example Finder...
Remote Panel Connection Manager...

‘Web Publishing Teol..

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub »
VI Package Manager...

»  Advanced 4
Options...

Figura 253: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 8.

38. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.
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EF| Propiedades de vinculo de datos *

Proveedor Conexion Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microsoft Jet 4. 00LE DB Provider
Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Oracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Mative Client 10.0

SQL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar HAyuda

Figura 254: Ventana de propiedades de vinculo de datos practica 8.

39. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.

[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:\Users'Juan Ignacio‘\Desktop'\Practicas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |a base de datos:

Nombre de usuario: |Admin |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 255: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 8.

40. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 256: Venta de prueba de conexién de la vinculacion de datos practica 8.
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41.

Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.
E£? save Data Link as *
1 < LabVIEW 2016 » Database v | O Buscar en Database R
Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
I Este equipo Nombre . Fecha de modifica... Tipo
¥ Descergas Mingun elemento coincide con el criterio de bisqueda.
| Documentos
I Escritorio
&= Imagenes
D Musica
J Objetos 3D
B videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)
¥ Red
Nombre: |Bsse de datos ~| | custom Pattem () v
Cancelar

Figura 257: Ventana de asignacion de nombre para la tabla de registro de datos

préctica 8.

42.

Para finalizar la configuracion de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.

connection information

=]

L

Figura 258: Control de ruta de base de datos practica 8.

43. Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

e Hagaclic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

e En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

e Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

e Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.

e Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

o Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

44. Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

45. Dar clic en el boton Run Continuously.

46. Regular la posicion del servo-motor utilizando el potenciémetro del panel
frontal.

47. Observar el movimiento del servo-motor ubicandose en la posicion correcta
de acuerdo a los grados colocados en el teclado virtual entre 0-180°.

48. Verificar que la conversion se esté realizando de manera correcta.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES

N

— L E=E
HED

Figura 259: Diagrama de conexiones de la Préctica 8.

Tabla 9: Conexiones de la Practica 8.

SERVO-MOTOR ARDUINO MEGA 2560
SIG 2
VCC sV
GND GND
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DISENOS EN LABVIEW

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

ECUADOR

PRACTICA # 8 - CONTROL DE POSICION DE SERVOMOTOR .

PUERTO SERIAL POSICION
%5 /A (=] 4 60 80100120
| |
. 20 oy 180
- ] o & £ 180

GRADOS

STOP VI

error out

E.I status  code

g ﬂ H“—

source

EE

S colf i )
off off )

connection information

Figura 260: Panel Frontal de la Préctica 8.
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UNIYERSIDAD POLITECKICA

SALESIANA

ECUADOR

_nDZ<m_~m_DZ DE GRADOS A ANCHO DE vc_.mQA_._mw_

#GRADOSH

PUERTO SERIAL
_HE LIN®

PVl

2H %

1l Kl

One Channel ~

CONTROL DE CIERRE
SERVOMOTOR DE
(COMUNICACION
DEL
SERVOMOTOR

POSICION
IOBL}-|b0EL |

1 2 3
= = = GRADOS
4 5 6 > el

[TE} [ TE} [TE}

2, "3 g 5" g "7 8" 'G" "0"; Mouse Down v

7 8 9
0 LIMPIAR

= E= | CtIRef [ = Bool (strict) § [RGRADOS] {5,

REGISTRO DE DATOS

Ho_|Fechanora  Jrosicion |
MONITOREGS
—H connection information [[E=c#

Figura 261: Diagrama de Bloques de la Préactica 8.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Elservo-motor utilizado para esta practica trabaja en el rango de 600-2300us.
Por lo cual fue necesaria la conversion de grados a ancho de pulso.

3. Por medio del uso de la pantalla tactil, se logré implementar un teclado
virtual, el cual permite introducir la posicion deseada para el servo-motor en
un rango de 0 a 180 grados.

4. Utilizando el mddulo DSC 2016 se cred una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

ANALISIS DE RESULTADO:

El control del servo-motor se realiza mediante un teclado virtual, con el mismo se
selecciona la posicion en un rango de 0 grados hasta 180 grados.

Si el valor ingresado excede el rango se muestra un mensaje que indica al usuario
esta novedad regresando a su posicion inicial.

Si el valor ingresado excede el tamafio de 3 digitos se muestra un mensaje que indica
al usuario esta novedad regresando a su posicion inicial.

Los datos ingresados mediante el teclado son grabados en una base de datos.

Cuando se presiona el botén denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.
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4.9. Préactica#9

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores
NRO. PRACTICA: | 9 TITULO PRACTICA: Simulacion de proceso de
embotellado.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual simule el proceso de
una fabrica embotelladora.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Utilizar los elementos del modulo tales como Micro-Switch Roller y Micro-Switch
Palanca, Sensor de obstaculos infrarrojo en el software LabVIEW 2016, para que
controlen el funcionamiento del proceso, el cual simule el proceso de una fabrica
embotelladora.

El proceso debe incluir simulacion de elaboracion del envase, llenado del envase,
tapado del envase.

El proceso debe ser repetitivo.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde registre la cantidad de botellas elaboradas.

1. Alimentar el mddulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seguir la guia paso a paso para realizar la
conexién del madulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar la cantidad de botellas elaboradas.

MARCO TEORICO

Sensor de evasion de obstaculos
Introduccion

Un sensor de obstaculos IR funciona de acuerdo con el principio de reflexion
infrarroja para detectar obstaculos. Cuando delante del mismo no se encuentra algun
objeto, el receptor infrarrojo no recibe sefiales; cuando hay un objeto por delante que
bloquea y refleja la luz infrarroja, el receptor de infrarrojos recibira sefales
(Sunfounder, 2013).
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Figura 262: Sensor de evasion de obstaculos practica 9. (Sunfounder, 2013).
Principios experimentales

Un sensor de evitacion de obstaculos consiste principalmente en un transmisor de
infrarrojos, un infrarrojo receptor y un potenciémetro el cual permite el ajuste de la
distancia de deteccion del sensor infrarrojos. De acuerdo con el caracter reflector de
un objeto, si no hay obstaculo, el rayo infrarrojo emitido se debilitara con la distancia
que se propaga y finalmente desaparecer. Si hay un obstaculo, cuando el rayo
infrarrojo lo encuentra, el rayo se reflejard de nuevo en el receptor de infrarrojos.
Entonces el receptor de infrarrojos detecta esta sefial y confirma un obstéculo en el
frente (Sunfounder, 2013).

Micro-Switch
Introduccion
Un Micro-switch o Micro-interruptor es un elemento eléctrico/electronico que se
activa con la aplicacion de una fuerza en su terminal, la conmutacién se produce en

posiciones especificas y repetibles (Perez, 2013). Son muy utilizados debido a su
bajo costo y durabilidad (Perez, 2013).

AM1701

smsonzsom@e
g

,

Z-15GW2-B * 15A 250\IAC

CNC ’Q). €

-
Figura 264: Micro-Switch roller practica 9.
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Principio Experimental

Existen varios tipos de micro-switch, para esta practica se utilizaron 2 de ellos, el
micro-switch de palanca larga AM1701 y el micro-switch roller AM1703.

Motor DC
Introduccion

El motor de corriente continua DC es una maquina que transforma la energia
eléctrica en energia mecanica, generando un movimiento de rotacion, gracias a la
accion de un campo magnético (Gottlieb, 1994).

Figura 265: Motor DC practica 9. (Garcia, 2013).

Principio Experimental

Cuando la corriente eléctrica transita a través del bobinado del electroiman giratorio,
se genera un campo electromagnético que interactGa con el campo magnético del
iman permanente (Alvarez, 2015). EI conductor genera una fuerza perpendicular al
plano formado por el campo magnético y la corriente, de acuerdo con la Fuerza de
Lorentz (Alvarez, 2015):

Ecuacion 12: Fuerza de Lorents practica 9.

F=B-L-I-sen(¢)

F: Fuerza en newtons
I: Intensidad que recorre el conductor en amperios
L: Longitud del conductor en metros
B: Densidad de campo magnético o densidad de flujo teslas
®: Angulo que forma | con B
ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

1. Energizar el modulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la
placa LattePanda.
2. Conectar el Micro-Switch Roller a la placa Arduino MEGA 2560 de
acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.
3. Conectar el Micro-Switch Palanca a la placa Arduino MEGA 2560 de
acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.
4. Conectar el Sensor de evasion de obstaculos a la placa Arduino MEGA
2560 de acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.
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5. Conectar el Motor DC simulador de llenado a la placa Arduino MEGA
2560 de acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

6. Conectar el Motor DC encargado del movimiento del nivel a la placa
Arduino MEGA 2560 de acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de
conexiones.

7. Disefiar el esquema de la préactica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

8. Debido a que el proceso debe ser repetitivo se recomienda usar un While
Loop y dentro del mismo colocar la secuencia.

9. Para realizar la secuencia de manera ordenada utilizar la herramienta Flat
Sequence.

10. Conectar en el diagrama de bloques del VI las funciones utilizadas en el
panel frontal del VI.

11. Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:

e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.

e Seleccionar el submeni MakerHub.

e Seleccionar el subment LINX.

12. Para establecer la comunicacion, colocar el bloqgue OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demés bloques a utilizarse.

Serial -]
Figura 266: Blogue de apertura de comunicacion préactica 9.

13. El proceso empieza una vez que se presione el boton “Inicio”.

14. Utilizar la estructura Flat Sequence (Functions > Structures > Flat
Sequence) para realizar cada paso de acuerdo al proceso establecido.

15. Dentro de cada secuencia o frame debe colocar un While Loop (Functions
> Structures), dentro del mismo la accion correspondiente al proceso, deben
ser montados tal como se muestra en el diagrama de bloques de la préctica.

16. Para leer el estado del Micro-Switch Roller utilizado en esta practica utilizar
el subVI Read (Functions > Maker Hub > LINX > Peripherals > Digital)
desarrollado por LINX, colocar el nimero 2 en el pin DI Channel.

o
Digital Read _
1 Chan
Figura 267: Bloque de Lectura Digital Micro-Switch Roller préactica 9.
17. Para leer el valor analdgico dado por el potenciometro del sensor de

obstaculos utilizar el subVI Read (Functions > Maker Hub > LINX >
Peripherals >Analog) desarrollado por LINX, colocar el nimero 0 en el pin
A0 Channel.
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m LIHY
e
[
Analog Read
-

1 Chan
Figura 268: Bloque de Lectura Analdgica Sensor de obstaculos practica 9.

18. Se realizd la conversion de voltaje entregado por el potenciometro a
centimetros, se tomo como punto final o maximo el nivel se realizé la
siguiente ecuacion:

Para determinar el valor final en centimetros se necesita la recta que la aproxima,
para lo cual se debe seleccionar dos puntos cuales quiera de la grafica PO=(X0,Y0)
y P1=(X1,Y1), resultando la ecuacion de la recta:

Ecuacion 13: Ecuacién de la recta préactica 9.

Y — Y0 = mx + (X — X0)

Y1-Y0 _ 3.9-27
= =-0.92
X1-X0  2-33

Siendom =

Donde:
2 Centimetros = 3.9 Voltios
3.3 Centimetros = 2.7 Voltios

Y =5.74 - 0.92X

19. Para leer el estado del Sensor de obstaculos infrarrojo utilizado en esta
practica utilizar el subVI Digital Read(Functions > Maker Hub > LINX >
Peripherals) desarrollado por LINX, colocar el namero 3 en el pin DI
Channel.

LIH®
L
A

Digital Read _
1 Chan

Figura 269: Bloque de Lectura Digital Sensor de Obstéaculos practica 9.

20. Para controlar el movimiento se utiliza el motor de la estructura encarga de
mover el nivel, mediante el uso de los siguientes bloques:

Set Duty Cycle: Definir el pin digital 4 y conectar al pin GND del motor al puerto
digital 4, definir el valor 0.2 para el pin PWM, esto permite un movimiento suave
del nivel.

LIMH

Set Duty Cycle
1 Chan

Figura 270: Bloque de escritura PWM motor de nivel practica 9.

Digital Write: Definir el pin digital 8 y conectar al pin VCC del motor, definir el
estado False para el valor de salida, de esta manera se entrega la tierra necesaria para
energizar la bobina del motor.
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Digital Write _
1 Chan

Figura 271: Blogue de Escritura Digital motor de nivel préctica 9.

21. Dentro de este proceso se coloca la animacion de la variable “Botellas” para
que dicha animacion vaya acompariada con el movimiento del nivel, utilizar
el Loop iteration.

Botella

m—»

Figura 272: Animacion de la variable Botella practica 9.

22. Agregar un frame y codificar el movimiento del inyector quien realiza un
movimiento descendente en linea recta.

Llena
[ | *
b ......

Figura 273: Animacion de la variable Llena préactica 9.

Aqui también establecer las condiciones de deteccion del motor correspondiente al
riel de la siguiente manera:

Digital Write _
1 Chan

Figura 274: Bloque de Escritura Digital motor de nivel practica 9.

Digital Write _
1 Chan

Figura 275: Bloque de Escritura Digital motor de nivel practica 9.

23. Utilizar un blogue de Escritura Digital y asignar el pin 5 para activar el motor
que se encuentra debajo del nivel, el mismo estara activado durante 5
segundos simulando el llenado de la botella.

Digital Write _
1 Chan

Figura 276: Blogue de escritura digital activacion motor inyector practica 9.

24. En el siguiente frame realizar el movimiento ascendente del inyector y
condicionar para que una vez en su posicion de inicio pase al siguiente frame,
utilizar el siguiente disefio:
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ID|> .........

Figura 277: Movimiento ascendente del inyector practica 9.

Ademas, configurar la deteccion del motor de llenado:

Digital Write _
1 Chan

Figura 278: Bloque de escritura digital desactivacion motor inyector practica 9.

25. Agregar un frame y codificar el movimiento del colocador de tapas quien
realiza un movimiento descendente en linea recta.

i | boEL || Tapas
p .........

Figura 279: Animacién de la variable Tapas practica 9.

26. En el siguiente frame realizar el movimiento ascendente del colocador de
tapas y condicionar para que una vez en su posicion de inicio pase al
siguiente frame, utilizar el siguiente disefio:

I|>ﬂ I
[ Ties |

Figura 280: Movimiento ascendente del colocador de tapas préactica 9.

27. Afadir un nuevo frame, aqui se produce el avance hacia el proceso final de
la botella, este movimiento fisico ird& acompafiado de la animacion
respectiva:

E LIH®
e
ey

Digital Read _
1 Chan

Figura 281: Bloque de Lectura Digital Sensor de Obstaculos practica 9.

28. Establecer como condicion que cuando se active el micro-switch palanca y
la animacion haya llegado a su fin, es decir la variable botellas 2 sea igual a
5 se detenga el VI pase al siguiente frame:

Dentro de este proceso se coloca la animacion de la variable botellas 2 para que
dicha animacion vaya acompafiada con el movimiento del nivel, utilizar el Loop
iteration.

159




Botellas2
»

Figura 282: Animacion de la variable Botellas2 practica 9.

29. Para controlar el movimiento se utiliza el motor de la estructura encarga de
mover el nivel, mediante el uso de los siguientes bloques:

Set Duty Cycle: Definir el pin digital 4 y conectar al pin GND del motor al puerto
digital 4, definir el valor 0.5 para el pin PWM, esto permite un movimiento suave
del nivel.

LIHE

et Duty Cycle
1 Chan

Figura 283: Bloque de escritura PWM motor de nivel practica 9.

Digital Write: Definir el pin digital 8 y conectar al pin VCC del motor, definir el
estado False para el valor de salida, de esta manera se entrega la tierra necesaria para
energizar la bobina del motor.

Digital Write _
1 Chan

Figura 284: Bloque de Escritura Digital motor de nivel practica 9.

Realizar un contador que sume cada vez que se cumpla la condicion planteada
anteriormente, sequir la siguiente estructura:

E > B

MNUMERO DE BOTELLAS
¥

[CONTEO DE BOTELLAS]

PALANCAY ANIMACION
BOTELLAS2

CONDICION MICRO-SWITCH ri> i @

Figura 285: Contador de botellas préctica 9.

30. En el siguiente frame se programa el retroceso del nivel a su estado inicial,
para ello seguir los siguientes pasos:

Utilizar el bloque de lectura digital y definir el pin de lectura digital 2, conectar el
pin de lectura del bloque al Loop Condition, esto permite que el proceso se reinicie
debido a que la activacion del Micro-Switch Roller detiene el While Loop y la

marcha del motor.
LIH%
e @
)

Digital Read _
1 Chan

Figura 286: Bloque de Lectura Digital Micro-Switch Roller practica 9.
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Para controlar el movimiento se utiliza el motor de la estructura encarga de mover
el nivel, mediante el uso de los siguientes bloques:

Set Duty Cycle: Definir el pin digital 4 y conectar al pin GND del motor al puerto
digital 4, el valor PWM para este pin esta condicionado por el estado del Micro-
Switch Roller, por ello en el pin PWM se coloca un selector de la siguiente
manera:

|:| 4 LIMHH
MICRO-SWITCH ROLLER |- =~ @ u
D

et Duty Cycle _
1 Chan

Figura 287: Bloque de escritura PWM motor de nivel practica 9.

Digital Write: Definir el pin digital 8 y conectar al pin VCC del motor, definir el
estado True para el valor de salida, de esta manera se entrega la tierra necesaria para
energizar la bobina del motor.

Digital Write _
1 Chan

Figura 288: Bloque de Escritura Digital motor de nivel practica 9.

31. Para que el proceso se repita de manera ciclica todos los pasos deben ir
colocados dentro de un While Loop y colocar una constante booleana false
conectado al Loop Condition.

32. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIH#

Figura 289: Bloque de cierre de comunicacion practica 9.

33. Para utilizar los bloques de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de bloques.
e Seleccionar el submeni CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

34. Para establecer la base de datos, colocar el blogue DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
oe ke

Figura 290: Bloque de apertura de conexién de Database préactica 9.

35. Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloque DB TOOLS INSERT DATA:
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|§&|£HS
ne e
Figura 291: Bloque para inserta datos en Database practica 9.

36. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

Q=
DE@
Figura 292. Bloque de cierre de conexidn de Database préctica 9.

CONFIGURACION DE DATABASE

37. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 293: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS practica 9.

38. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

é,; Dropbox
f& OneDrive

E Este equipo
* Descargas
Decumentos
I Escritorio

MNombre de archive:

Tipo:

~ Ocultar carpetas

@ Microsoft Access

Diagramas de conexiones practicas
Labview datasocket

Practica 1 Monitor de gas con Alarma so...
Practica 2 Monitor de flama

Practica 3 Alarma contra incendios
Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ...
Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash
Practica 5 Control coler RG con Joystick ...

Practica 3 Encendido del Auto-Flash LED ...
v <

23-02-2018 16:51
17-02-2018 1418
7-02-2018 14:18
-02-2018 14:18
30-05-2018 15:14
-02-2018 16:51
-02-2018 14:18
7-02-2018 14:18
23-02-2018 16:51

@ Archive de nueva base de dates X
- v <« Escritorio » Practicas escritorio v & Buscar en Practicas escritorio 0@
Organizar = MNueva carpeta Bz - e
Lecto Escritura MNombre - Fecha de medifica..  Tipe A
Unidad 1 Antiguo 23-02-2018 16:51 Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv/

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Base de datos

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 294: Creacién de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
practica 9.

39. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.
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Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...

Instrumentation
DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security

User Name...

F v vy v v

Build Application (EXE) from V...
Source Control »

LLE Manager...

Import 3
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vs for NI Bxample Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub 4
VI Package Manager...

&  Advanced »
Options...

Figura 295: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 9.

40. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.

£F| Propiedades de vinculo de datos x

Proveedor Conexién Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microzoft Jet 4.0 OLE DB Provider

Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Cracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Native Client 10.0

SGL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 296: Ventana de propiedades de vinculo de datos practica 9.

41. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.
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[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:Users’Juan lgnacio‘\DesktopPracticas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |la base de datos:

Nombre de usuario: |Ac|min |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 297: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 9.

42. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 298: Venta de prueba de conexién de la vinculacién de datos préactica 9.

43. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

£} save Data Link as *
U <« LabVIEW 2016 » Database v O Buscar en Database y=l

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
~

- Nombre Fecha de modifica.. Tipo

[ Este equipo
¥ Descargas Ningtin elemento coincide con el criterio de bisqueda.
|| Documentos
I Escritorio
&= Imdgenes
B Masica

J Objetos 30
[ videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: [Base de datos | | Custom Pattem () v

Figura 299: Ventana de asignacion de nombre para la tabla de registro de datos
practica 9.

44, Para finalizar la configuracién de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.
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connection information

=

%

Figura 300: Control de ruta de base de datos préctica 9.

45.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.
Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

46.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

47.

Dar clic en el boton Run Continuously.

48.

Presionar el botén verde denominado Inicio.

49.

Observar el funcionamiento del proceso en cada una de sus etapas.

50.

Verificar el funcionamiento del contador de botellas.

51.

Comprobar que el proceso sea ciclico de manera que no se interrumpa en
ninguna de sus etapas.

52.

En caso de querer detener la simulacion pulsar el botén rojo denominado
Paro VI.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES
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Figura 301: Diagrama de conexiones de la Practica 9.
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Tabla 10: Conexiones de la Practica 9.

MOTOR DE NIVEL

ARDUINO MEGA 2560

NEGATIVO 4
POSITIVO 8
MOTOR DE LLENADO ARDUINO MEGA 2560
VCC 5
GND GND
MICRO-SWITCH ROLLER ARDUINO MEGA 2560
COM 5V
NO 2
MICRO-SWITCH ARDUINO MEGA 2560
PALANCA
COM 5V
NO 6
SENSOR DE EVASION DE ARDUINO MEGA 2560
OBSTACULOS
VCC VCC
GND GND
SIG 3

DISENOS EN LABVIEW

Figura 302: Panel Frontal de la Practica 9.
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CONCLUSIONES:

1. Se confirmé el funcionamiento de la préctica a través de la intervencion de
todos los elementos planteados para el desarrollo de la misma.

2. Los Micro-Switch utilizados en esta practica son de gran utilidad ya que
permiten emular elementos utilizados en la industria tales como fines de
carrera.

3. El uso del Sensor IR de Obstaculos es de gran utilidad para proyectos de
escala reducida como este caso ya que puede comportarse como un
interruptor no mecanico y facil de usar.

ANALISIS DE RESULTADO:

El Micro-Switch tipo Roller actia como condicion de inicio del proceso, es decir, si
no se encuentra activado, el proceso no inicia.

El motor encargado de mover la estructura es regulado mediante PWM, esto permite
realizar movimientos suaves y asi evitar choques bruscos.

Cuando el nivel se encuentra frente al sensor de obstaculos, el mismo se activa y
envia la sefial y asi detener el movimiento del nivel

Cuando el nivel se encuentra frente al sensor de obstaculos, el mismo se activa y
envia la sefial y asi detener el movimiento del nivel.

El Micro-Switch tipo Palanca se activa cuando el nivel ha recorrido todo el camino
disponible, en este momento, el nivel retrocede hasta llegar al principio del camino,
activando el Micro-Switch Roller, reiniciando asi el proceso.

El conteo de las botellas elaboradas se registra en una base de datos al momento de
finalizar cada ciclo de elaboracion.

Cuando se presiona el boton denominado “Paro VI” haciendo uso de la pantalla
tactil, el VI se detiene.
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4.10. Préctica# 10

@SALESIAQ& GUIA DE PRACTICA DE LABORATORIO

CARRERA: Ingenieria Electronica ASIGNATURA: Sensores y
Transductores

NRO. PRACTICA: | 10 | TITULO PRACTICA: Control de temperatura.

Objetivo:

Disefar en el software LabVIEW 2016 un programa, el cual se capaz de mantener
una temperatura deseada.

Objetivos especificos:

Reconocer las conexiones principales del médulo.

Establecer comunicacion entre el software de desarrollo gréfico LabVIEW 2016 y
la placa Arduino Mega 2560.

Configurar un PID mediante los datos obtenidos por el sensor de temperatura LM35
en el software LabVIEW 2016 que sea capaz de mantener una temperatura constante
por medio de un foco de 12V y un ventilador.

Elaborar un programa en el software LabVIEW 2016, que sea capaz de comunicar
el sistema embebido LattePanda con la placa Arduino Mega 2560.

Elaborar una base de datos donde registren los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

1. Alimentar el mddulo principal con 110v.

2. Verificar que se tienen todos los elementos
necesarios para realizar la practica.

INSTRUCCIONES: 3. Seg_ulir la guig paso a paso para realizar la
conexion del mddulo.

4. Realizar una base de datos en ACCESS para
registrar los eventos y datos obtenidos por el
sensor.

MARCO TEORICO

Sensor de temperatura LM35
Introduccion

LM35 es un sensor de temperatura producido por National Semiconductor. Tiene
una precision operativa muy alta y un amplio rango de operacion. Con un tamarfio
pequerfio, bajo costo y confiabilidad, LM35 se aplica ampliamente en ingenieria.

Como usa una compensacion interna, la salida puede comenzar con 0 °C. LM35
tiene muchos paquetes diferentes. Por debajo de la temperatura normal, el LM35 no
requiere calibracion adicional para alcanzar la precision de més o menos 1/4 °C. El
modo de fuente de alimentacion se puede clasificar como fuente de alimentacion
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unica y fuente de alimentaciéon doble positiva y negativa. Sus pines son como se
muestra a continuacion. En el modo de fuente de alimentacion dual positiva y
negativa, puede medir una temperatura negativa. En el modo de fuente de
alimentacion tnica y 25 °C, la corriente de reposo es de aproximadamente SOpA y
tiene un amplio rango de tension de funcionamiento, entre 4 y 20V, ahorrando
electricidad (Sunfounder, 2013).

LM35 Sensor 0

| ouT |
B uc| =
GND |

°C

Figura 304: Mddulo de sensor de temperatura practica 10. (Sunfounder, 2013).

Principios experimentales

El voltaje de salida del LM35 es proporcional a la temperatura Celsius. Cuando se
coloca en 0 °C temperatura ambiente, dara salida a OV. La tension de salida
aumentarda 10 mV cada vez que la temperatura aumente en 1 °C. La férmula de
calculo es la siguiente:

Ecuacion 14: Voltaje de salida del sensor LM35 practica 10.

Vout_LM35 (1) = 10111%C xT°C

Modulo Relé doble
Introduccion

El relé es un dispositivo que se utiliza para proporcionar la conexién entre dos 0 mas
puntos o dispositivo en respuesta a la sefial de entrada aplicada. En otras palabras,
el relé proporciona aislamiento entre el controlador y el dispositivo, ya que los
dispositivos pueden funcionar tanto en CA como en DC. Sin embargo, reciben
sefiales del micro-controlador que funciona en CC, por lo que se requiere un relé
para cerrar la brecha. El relé es extremadamente util cuando necesita controlar una
gran cantidad de corriente o voltaje con poca sefial electrica (Sunfounder, 2013).

e
w—— SONGLE | |
— ()

GCadA s "
0AZ50VAG 10A 123AC | 2

10A 30VDC 10A 28VOC | +
SRD-05VDC-SL-C

10A230VAC 10A 125VAC
10A 30VDC 10A 28V0C
- | SRD-05VDC-SL-C | -

Figura 305: Modulo Relé doble practica 10. (Sunfounder, 2013).
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Principio experimental
Relé: hay 5 partes en cada relé:

1. Electroiméan: Consiste en un ndcleo de hierro herido por una bobina de cables.
Cuando pasa la electricidad, se vuelve magnética. Por lo tanto, se llama electroiman.
2. Armadura: la banda magnética movil se conoce como armadura. Cuando la
corriente fluye a través de ellos, la bobina esté energizada, produciendo asi un campo
magnético que se utiliza para crear o romper los puntos normalmente abiertos (N /
O) o normalmente cercanos (N / C). Y la armadura se puede mover con corriente
continua (CC) asi como con corriente alterna (AC).
3. Resorte: cuando no circulan corrientes a través de la bobina en el electroimén, el
resorte aleja la armadura para que el circuito no pueda completarse.
4. Conjunto de contactos eléctricos: hay dos puntos de contacto:
¢ Normalmente abierto: conectado cuando el relé esta activado y desconectado
cuando esta inactivo.
e Normalmente cerca: no estd conectado cuando el relé esta activado y se
conecta cuando esta inactivo.
5. Marco moldeado - Los relés estan cubiertos con plastico para proteccion.

Trabajo de retransmision

El principio de funcionamiento del relé es simple. Cuando se suministra energia al
relé, las corrientes comienzan a fluir a través de la bobina de control; Como
resultado, el electroiman comienza a energizarse. Luego, la armadura se atrae hacia
la bobina, bajando el contacto mdvil y conectandose asi con los contactos
normalmente abiertos. Entonces, el circuito con la carga esta energizado. Luego,
romper el circuito seria un caso similar, ya que el contacto mavil se elevara a los
contactos normalmente cerrados bajo la fuerza del resorte. De esta manera, la
conexion y desconexion del relé puede controlar el estado de un circuito de carga
(Sunfounder, 2013).

Normally closed contacts

[ ] Armature
& ° hnmmEMOVing contact
" ! L 1 ==
Normally|open|contacts
Spring Electromagnet
I
[ ]
E2
O ~ O
E1
S
I o

Figura 306: Esquema de un relé practica 10. (Sunfounder, 2013).
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ACTIVIDADES POR DESARROLLAR

MATLAB

1. Tomar datos de muestra para establecer un rango de temperatura entregado
por el elemento electrénico LM35, y se arma una tabla que sera usada para
el control PID.

2. Abrir el software Matlab 2013 y se procede a crear variables en el
Workspace, ambas variables contienen los datos obtenidos anteriormente.

4\ MATLAB R2013a - X

HOME pLOTS

s apes a
Gl ag O Grane & i Gt

VARIBLE

- —
[ Anaiyze coce 8 [ @t (3) (3 conmunny
a B} OponVarible ~ | £ RunandTime 5 SetPath 2 Recuest Su
New MNew Open [-)Compars mport  Save Srmulnk  Layout Help
Seript - v Data Workspace [’ ClearWorkspace ~ |’ ClearCommands +  Library v g Parallel ~ -
coe s e

@ B TE| > G Uses > Juonlgnacio »

p
Current Folder @ ® ®
Name in x| out x Name Value M
[ out <2881 double> in <2881 double» 32,
| out <288x1 doublex 32]
1 2 3 4 s 6 7 8 o 10
1 naee |
2 32,6014
3 27148
4 27143
5 33.2031
6 327148
i 336914
s 32,2266
° 327148
10 32.2266 ®
11 32,6914 ~
12 341797

Command Window

fo >>

Details ~ cle

HH in <20¢1 double>
1 2 3 4 5 3 7 8 9

1 oo ] ~
2 27.2000

3 27.4000

4 27.3000

5 27.3000

6 28.2000

7 28.2000

8 28.2000

9 28.2000

10 28.2000

11 28.4000

12 28,9000

13 29.5000

14 30.1000

15 30.4000

16 30.8000

17 32.8000

18 32.9000

19 36.1000

20 40.2000)

21 o

Figura 308: Tabla de datos de variable de entrada denominada in.
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mé Variables - out ® x
in x| out x

| out <20x1 double>

1 2 3 4 5 6 7 8 9

1 27.1000 ~

2 27.2000

3 27.4000

4 27.3000

5 27.3000

6 00 |

7 28.2000

8 28.2000

9 28.2000

10 28.2000

" 28.4000

12 28.9000

13 20,5000

14 30.1000

15 30.4000

16 30,8000

17 32.8000

18 32.9000

19 36.1000

20 402000

21 “
< >

Figura 309: Tabla de datos de variable de salida denominada out.

Se procede a ingresar el comando “ident” en el Command Window, para de
esta manera empezar a disefar el control PID.

Se abre la siguiente pantalla en la cual se elige la opcion “Time domain
data” (Dato en dominio del tiempo).

B system Identification Tool - Untitled - O >

File Options Window Help

Import data w Import models v
Import data Operations ;
Time domain data. ..
Freq. domain data... <— Preprocess ~
Data object... 1
Example...
| N

Working Data

Estimate —= ~
Data Views Model Views
To To
Time plot Workspace (| LTI Viewer Model output Transient resp Nonlinear ARX
Data spectra Model resids Freguency resp Hamm-\Wiener
Freguency function ” Zeros and poles
Trash Noise spectrum

Walidation Data
Enter input and output variable names.

Figura 310: Ventana de herramienta Ident.

En pantalla que aparece, introducir el nombre de las variables de entrada y
de salida creadas, también puede modificar el nombre si lo desea y el tiempo
de inicio, el tiempo de inicio sera la contante 0 y en el campo denominado
“Sampling interval” se debe introducir el tiempo que se tarde el sensor en
obtener los datos, en este caso, 0.01s.
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Impert 0. — O x

Data Format for Signals

Time-Domain Signals ~

Workspace Variable
Input: in

Output: out

Data Information

Data name: mydata
Starting time: 0
Sampling interval: 0.01
More
Import Reset
Close Help

Figura 311: Introduccion de datos.

6.

Dar clic en el boton “Import” para visualizar la grafica.

7.

Dar clic en el casillero denominado “Estimate”, se despliega un menu en el
cual se escoge la opcién “Transfer Function Models” y se da clic.

8.

A continuacion, se abre una ventana en la cual se puede elegir la cantidad de
polos y ceros necesarios para la funcion de transferencia. Una vez definido
lo que se desea incluir con respecto a lo antes mencionado se procede a dar
clic en el boton “Estimate”.

4\ Transfer Functions — O x

Model name: tf1 &

Mumber of poles: |1

Mumber of zeras: 0
O Continuous-time @ Discrete-time (Ts = 007} [ Feedthrough

b 1/O Delay
} Estimation Options

Estimate Close Help

Figura 312: Seleccion de polos y ceros para la funcién de transferencia.
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4\ Estimation Progress Viewer — [m| X

Transfer Function Identification

Estimation data: Time domain data mydata
Data has 1 outputs, 1 inputs and 288 samples.
Number of poles: 1, Number of zeros: 0

Estimation Progress

Initializing model parameters... e
Initializing using "arx™ method...
Initialization complete.
Nonlinear least squares with automatically chosen line search method
Horm of First-order Improvemsnt (%)

Iteration Cost step optimality Expected Achiewed Bisections

[u] 3.38987=-20 - 2.65e-086 100 - -

1 0 1.1%s-11 0 100 100 0

W

Result
Termination condition: Near (local) minimum, (norm{g) < tol).

Numker of iterations: 2, FNumber of function evaluations: 107

Status: Estimated using TFEST with Focus = "simulation™
Fit to estimation data: 100%, FPE: 0

W Stop Close

Figura 313: Obtencion de valores de la funcion de transferencia.

9. Posterior a esta accion se genera la grafica del modelo y los valores que el
programa definié para la misma grafica resultante.

B System Identification Tool - Untitled - O hed
File  Options Window Help
Import data ~ Impert models ~
l Operations l,
<— Preprocess ~
mydata ‘t 1
~
Working Data
Estimate —= ~
Data Views To To Model Views
[] Time piot Workspace | | LTI Viewer | [7] Model output [] Transient resp Monlinear ARX
D Data spectra D Model resids D Frequency resp Hamm-Wiener
[] Frequency function . [] Zeros and poles
data 0 :
Trash Validation Data h i
Click on data/model icons to plotfunpiot curves.

Figura 314: Modelo resultante.
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B Data/madel Info: tF1 - O 4
Model name: 1
Color: [0,0,11
From input ™ul"™ to output "yl™: -~
1
1+ 2.06e-17 =z~-1
Name: tfl
Sample time: 0.0l seconds
T mmrmdb e dmmm A Flmd b mm m e Erawm e v
< >
Diary and Notes
~
% Import mydata
W
Present Close Help

Figura 315: Parametros para la funcion de transferencia.

10. Dando doble clic al resultado de la grafica se visualizan los datos estimados
por el programa, se debe tratar de que el parametro “fit to estimation data”

sea un valor muy cercano al 100%.

11. Se procede a arrastrar la grafica resultante al Workspace.

12. Una vez realizado este paso ubicarse en la pestafia Apps y elegir la opcién
PID Tuning y cargar la funcion de transferencia.

13. En el menu de seleccidon Type seleccionar los pardmetros que se desean (P,
Pl o PID) necesarios para introducir en el software LabVIEW. En este caso
escogio solo el parametro P ya que su tiempo de estabilizacién es de 0

segundos, ideal para el proceso empleado.

# G E | 48 @  Design mode Time domain ~ | Form:  Parallel v | Type|p v
i) Controller was re-tuned because centroller type was changed
Plot: Step “  Response: Reference tracking v Show baseline Hide parameters 4%
e Controller parameters
Tuned
Kp 1
0.5 K
kd
T
05
g
E Performance and robust
. Tuned
: 0 seconds
0.01 seconds.
0%
o 05
Inf dB @ NaN rad/s
Tuned response 180 deg @ 314 rad/s
05 Stable
0 0.0 0.0 0.0¢ 0.08 01 0.1 0.1 0.1 0.18 0
Time (s o
Response time:
= v 0¥ 2 second
Slowe aster
Q9 Close Help

Figura 316: Parametros de PID.

LABVIEW

14. Energizar el modulo principal para brindar la alimentacion necesaria a la

placa LattePanda.
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15.

Conectar el Sensor de temperatura Im35 a la placa Arduino MEGA 2560
de acuerdo al diagrama de conexiones y la tabla de conexiones.

16.

Conectar el Ventilador de acuerdo al diagrama y la tabla de conexiones.

17.

Conectar el Halogeno de acuerdo al diagrama y la tabla de conexiones.

18.

Disefiar el esquema de la préactica planteada en el panel frontal del software
LabVIEW 2016.

19.

Conectar en el diagrama de bloques del V1 las funciones utilizadas en el
panel frontal del V1.

20.

Para utilizar los bloques de las funciones de LINX, seguir los siguientes
pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del diagrama
de bloques.
e Seleccionar el submeni MakerHub.
e Seleccionar el subment LINX.

21.

Para establecer la comunicacion, colocar el bloque OPEN al principio y
conectarlo en serie con los demas bloques a utilizarse.

Serial -]

Figura 317: Bloque de apertura de comunicacion préctica 10.

22.

Para visualizar el dato entregado por el sensor de temperatura LM35, utilizar
el blogue de lectura analégica (Analog Read) y seleccione el puerto
analogico numero 0. Los datos obtenidos deben ser multiplicados por 100
para obtener el valor real de temperatura.

m LIHE
oy
Y
Analog Read
-

1 Chan
Figura 318: Bloque de Lectura Analdgica sensor LM35 préctica 10.

23.

Cuando la temperatura exceda el valor del Set-Point empezara a funcionar el
ventilador para controlar la temperatura, la activacion del ventilador esta
definida por un comparador que toma los valores obtenidos por el LM35 y
el Set-Point establecido.

24.

Para controlar el encendido del ventilador, utilizar un bloque de escritura
digital PWM (Set Duty Cycle) y seleccione el puerto digital 2, el valor
ingresado en el pin de duty cycle serade 1 0 0, el mismo que es resultado de
la comparacion anterior.

LIHE

e

Set Duty Cycle _
1 Chan

Figura 319: Bloque de Escritura Digital PWM para giro de ventilador practica 10.

25.

Utilizar el subVI PID VI (Functions > Control & Simulation > PID) que
implementa un controlador PID usando un algoritmo PID para aplicaciones
PID simples o aplicaciones de control de alta velocidad que requieren un
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algoritmo eficiente, cree un control en el pin PID gains y coloque los
parametros de PID obtenidos anteriormente.

En el pin Output range coloque como valor minimo 0 y como valor maximo 1 ya
que ese es el rango del duty cycle del PWM a usarse.

En el pin Process variable, conectar la salida del multiplicador usado para obtener
los valores de temperatura.

EID

ot Bl 7]
PID gains

Figura 320: SubVI PID.

26. Para controlar el encendido del haldgeno, utilizar un bloque de escritura
digital PWM (Set Duty Cycle) y seleccione el puerto digital 4, el valor
ingresado en el pin de duty cycle es de 1 0 0, el mismo que es resultado de
la comparacion entre el pin de salida Output del subVI PID y un valor
constante de 0.5, cuando el output exceda dicho valor, se activa el relé y por
ende el haldgeno.

Set Duty Cycle _
1 Chan

Figura 321: Bloque de Escritura Digital PWM intensidad luminica del foco
hal6geno préactica 10.

27. Para cerrar la comunicacion, colocar el bloque CLOSE al final y conectarlo
en serie con los demas bloques a utilizarse.

LIME

Figura 322: Bloque de cierre de comunicacion préctica 10.

28. Para utilizar los blogues de las funciones de Datalogging and Supervisory
Control, seguir los siguientes pasos:
e Clic derecho en cualquier parte del espacio en blanco del
diagrama de blogues.
e Seleccionar el submend CONNECTIVITY.
e Seleccionar el submeni DATABASE.

29. Para establecer la base de datos, colocar el bloqgue DB TOOLS OPEN
CONNECTION al principio y conectarlo en serie con los demas bloques a

utilizarse.
==
oe ke

Figura 323: Bloque de apertura de conexién de Database préactica 10.

30. Para insertar los datos obtenidos por los sensores en la base de datos,
utilizar el bloqgue DB TOOLS INSERT DATA:
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|§&|£HS
ne e
Figura 324: Bloque para inserta datos en Database practica 10.

31. Para cerrar la conexion de la base de datos, colocar el bloque DB TOOLS
CLOSE CONNECTION al final y conectarlo en serie con los demas
bloques a utilizarse.

Q=
DE@
Figura 325: Bloque de cierre de conexion de Database practica 10.

CONFIGURACION DE DATABASE

32. Abrir el programa MICROSOFT ACCESS, para crear una nueva base de
datos.

Figura 326: Creacion de base de datos en MICROSOFT ACCESS practica 10.

33. Crear un nombre para la base de datos; guardar el tipo de archivo como
MICROSOFT ACCESSS 2002-2003.

é,; Dropbox
f& OneDrive

E Este equipo
* Descargas
Decumentos
I Escritorio

MNombre de archive:

Tipo:

~ Ocultar carpetas

@ Microsoft Access

Diagramas de conexiones practicas
Labview datasocket

Practica 1 Monitor de gas con Alarma so...
Practica 2 Monitor de flama

Practica 3 Alarma contra incendios
Practica 4 Encendido de un Emisor Laser ...
Practica 4 Relay fotoresitencia auto flash
Practica 5 Control coler RG con Joystick ...

Practica 3 Encendido del Auto-Flash LED ...
v <

23-02-2018 16:51
17-02-2018 1418
7-02-2018 14:18
-02-2018 14:18
30-05-2018 15:14
-02-2018 16:51
-02-2018 14:18
7-02-2018 14:18
23-02-2018 16:51

@ Archive de nueva base de dates X
- v <« Escritorio » Practicas escritorio v & Buscar en Practicas escritorio 0@
Organizar = MNueva carpeta Bz - e
Lecto Escritura MNombre - Fecha de medifica..  Tipe A
Unidad 1 Antiguo 23-02-2018 16:51 Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv,

Carpeta de archiv/

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Carpeta de archiv

Base de datos

Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2002-2003)
Bases de datos de Microsoft Access (formato 2000)
Bases de datos de Microsoft Access 2007 - 2016

Figura 327: Creacion de base de datos formato MICROSOFT ACCESS 2002-2003
préctica 10.

34. Una vez creada la Data base, establecer un data link entre LabVIEW 2016
y la base de datos creada en MICROSOFT ACCESS 2016.
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Window Help

¢ Measurement & Automation Explorer...

Instrumentation
DSC Module

Compare
Merge
Profile
Security

User Name...

F v vy v v

Build Application (EXE) from V...
Source Control »

LLE Manager...

Import 3
Shared Variable »
Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vs for NI Bxample Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation 4

Create Data Link...

Find LabVIEW Add-ons...
MakerHub 4
VI Package Manager...

&  Advanced »
Options...

Figura 328: Inicio de creacion de data link entre LabVIEW 2016 y la base de datos
practica 10.

35. Configurar la vinculacion de los datos. Para poder leer y escribir los datos
con MICROSOFT ACCESS 2016 seleccionar la opcion MICROSOFT JET
4.0 OLE DB PROVIDER.

£F| Propiedades de vinculo de datos x

Proveedor Conexién Avanzadas Todas

Seleccione los datos a los que desea conectarse:

Proveedores de OLE DB

Microzoft Jet 4.0 OLE DB Provider

Microsoft OLE DB Provider for DTS Packages
Microsoft OLE DB Provider for ODBC Drivers
Microsoft OLE DB Provider for Cracle

Microsoft OLE DB Provider for Search

Microsoft OLE DB Provider for SQL Server
Microsoft OLE DB Simple Provider
MSDataShape

QOLE DB Provider for Microsoft Directory Services
SQL Server Native Client 10.0

SGL Server Replication OLE DB Provider for DTS

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 329: Ventana de propiedades de vinculo de datos préctica 10.

36. Para realizar el vinculo de datos con la base de datos creada en
MICROSOFT ACCESS 2016, seleccionar la ruta donde se encuentra la
base de datos.
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[ | Propiedades de vinculo de datos X

Proveedor Conexién  Avanzadas Todas

Especifique lo siguiente para conectarse a datos de Access:

1. Seleccione o escriba el nombre de una base de datos:

C:Users’Juan lgnacio‘\DesktopPracticas mod'rficadas|E

2. Escriba la informacién para iniciar sesidn en |la base de datos:

Nombre de usuario: |Ac|min |

Contrasefia en blanco [ Permitir guardar cortrasefia

Probar conexidn

Aceptar Cancelar Ayuda

Figura 330: Seleccion de ruta donde se ubica la base de datos practica 10.

37. Una vez enlazada la ruta se procede a probar conexion.

Vinculos a datos de Microsoft X

o La prueba de conexion fue satisfactoria.

Figura 331: Venta de prueba de conexion de la vinculacion de datos practica 10.

38. Al aceptar la configuracion, se visualiza la siguiente ventana, donde se
debe asignar un nombre a la tabla donde se registran los datos.

£} save Data Link as *
U <« LabVIEW 2016 » Database v O Buscar en Database y=l

Organizar = Mueva carpeta == ~ [ e
~

- Nombre Fecha de modifica.. Tipo

[ Este equipo
¥ Descargas Ningtin elemento coincide con el criterio de bisqueda.
|| Documentos
I Escritorio
&= Imdgenes
B Masica

J Objetos 30
[ videos
i Windows (C:)
- LENOVO (D:)

¥ Red

v € >

Nombre: [Base de datos | | Custom Pattem () v

Figura 332: Ventana de asignacion de nombre para la tabla de registro de datos
practica 10.

39. Para finalizar la configuracién de la Base de datos, asignar la ruta de la
carpeta donde se encuentra creada la Base de datos.
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connection information

=

Figura 333: Control de ruta de base de datos practica 10.

%

40.

Cargar el archivo desarrollado en la placa Arduino mediante la herramienta
LINX de MakerHub:

Haga clic en Tools > MakerHub > LINX >LINX Firmware Wizard.

En Device Family seleccione Arduino, Device Type seleccione Arduino
MEGA 2560 y haga clic en Next.

Seleccione el puerto COM en el que se encuentra conectado el dispositivo y
haga clic en Next.

Seleccione la version de firmware LINX-Serial/USB y haga clic en Next.
Verificar que los LEDs TX y RX deben permanezcan encendidos durante
unos segundos mientras se implementa el firmware.

Para finalizar haga clic en Launch Example y siga las instrucciones en el
panel frontal.

41.

Una vez que se haya cargado de manera exitosa el VI en la placa Arduino
MEGA 2560 se procede a ejecutar el programa.

42.

Dar clic en el boton Run Continuously.

43.

Observar la variacion de la temperatura a través de la gréfica y del indicador
ubicado en el panel frontal.

44,

Variar el valor del Set-Point de acuerdo a las indicaciones del docente para
comprobar el funcionamiento del VI.

45.

Comprobar el perfecto funcionamiento del PID implementado mediante la
estabilizacion de la temperatura del sensor LM35.
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DIAGRAMA DE CONEXIONES

temperatura
Ventilador

Halégeno
Sensor de
LM35

= ES]=
HE

Figura 334: Diagrama de conexiones de la Practica 10.
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Tabla 11: Conexiones de la Practica 10.

VENTILADOR RELE 1
VCC CONTACTO ABIERTO
GND GND (BORNERA)
HALOGENO 12V RELE 2
VCC CONTACTO ABIERTO
GND GND (BORNERA)
MODULO RELE ARDUINO MEGA 2560
VCC VCC
IN1 2
IN2 4
GND GND
MODULO RELE BORNERA
COMUN 1 12V
COMUN 2 12V
SENSOR DE ARDUINO MEGA 2560
TEMPERATURA
VCC VCC
GND GND
SIG A0

DISENOS EN LABVIEW

| integral time (Ti, min)

“ derivative time (Td, min) | 7 [0

Figura 335: Panel Frontal de la Préctica 10.
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PUERTO

UNIVERSIDAD POLITECNICA

SALESIANA

0] =

TEMPERATURA

T32—— sz |

PID gains

_Lc RS
[

Y

Serial *

APERTURA
DE
COMUNICACION

Analog Read
1 Chan

SENSOR DE
TEMPERATURA
LM35

VENTILADOR

Set Duty Cycle
1 Chan

-

Set Duty Cycle
1 Chan

CONTROL
VENTILADOR

CONTROL
HALOGENO

[REGISTRO DE DATOS)|

—_..._____OZ_ADme“

connection information __H“

CIERRE
DE

(COMUNICACION

Figura 336: Diagrama de Bloques de la Practica 10.
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CONCLUSIONES:

1. Se logro establecer comunicacion entre el sistema embebido Arduino MEGA
2560 y el software de desarrollo LabVIEW 2016.

2. Utilizando el médulo DSC 2016 se cred una base de datos en la cual se
almacenaron los datos obtenidos en esta practica, mostrando asi la hora y
fecha de los eventos suscitados.

3. Para obtener los valores utilizados en el bloque PID de LabVIEW 2016, fue
necesario realizar una medicion previa de los datos obtenidos por el sensor
LM35.

4. Los datos obtenidos en la medicion fueron colocados en el software MatLAB
para obtener la funcion de transferencia y los pardmetros PID.

ANALISIS DE RESULTADOS:

Cuando la temperatura medida por el Sensor LM35 es menor al Set-Point se produce
la activacion del halégeno, de esta manera la temperatura se eleva de manera gradual
hasta alcanzar el Set-Point.

Cuando la temperatura medida por el Sensor LM35 es mayor al Set-Point se produce
la activacion del ventilador, de esta manera la temperatura se reduce de manera
gradual hasta igualarse con el Set-Point.

Debido al gran consumo de corriente por parte de los elementos como el halégeno y
ventilador, fue necesaria la implementacion de relés. Estos permiten energizar
elementos de gran consumo de corriente utilizando una corriente minima como la
del Arduino MEGA 2560.

Todos los datos de temperatura y eventos de encendido/apagado del ventilador y el
haldgeno se registran en una base de datos en tiempo real.
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RESULTADOS

Para medir el resultado del proyecto técnico se realizd una clase explicativa a los
estudiantes de la clase de Sensores y Transductores del periodo 52, a los cuales se
explico el funcionamiento, ventajas y desventajas, se explicd algunas de las funciones
integradas en el sistema de adquisicion de datos y al final se realizo la siguiente
encuesta:

1. ¢Le parece acertado el disefio del médulo de adquisicion de datos?

Totalmente de acuerdo
De acuerdo

Poco de acuerdo

En desacuerdo

2. ¢Considera muy util el uso de tarjetas electronicas para la elaboracion
de modulos de bajo costo como las que posee el médulo de adquisicion
de datos?

Muy (til
Util
Poco util

3. ¢Essencillo trabajar una préactica en modulo de adquisicién de datos?

Muy dificil
Dificil
Sencillo
Muy sencillo

4. ¢Estima necesario aprender mucho mas de lo explicado en la
exposicion acerca de los sensores del modulo de adquisicién de datos?

Si
No

5. ¢Considera satisfactoria la exposicion dada?

Totalmente de acuerdo
De acuerdo

Poco de acuerdo

En desacuerdo

6. Sugiera parametros de mejora en el proyecto. ¢Cree necesario realizar
modificaciones en el proyecto?




Luego de realizar las encuestas a los 15 estudiantes asistentes al curso de Sensores y
Transductores se obtuvo los siguientes resultados:

» ¢ Le parece acertado el disefio del médulo de adquisicion de datos?

3 pensaron opinaron que estaban totalmente de acuerdo.
12 personas opinaron que estaban de acuerdo.

0 personas opinaron que estaban poco de acuerdo.

0 personas opinaron que estaban en desacuerdo.

» ¢Considera muy util el uso de tarjetas electronicas para la elaboracion de modulos
de bajo costo como las que posee el médulo de adquisicién de datos?

5 personas opinaron que es Muy Util.
10 personas opinaron que era Util.
0 personas opinaron que era poco Util.

» ¢ Considera sencillo trabajar una practica en este médulo de adquisicion de datos?

0 pensaron opinaron que era muy dificil.
1 persona opino que era dificil.

11 personas opinaron que era Sencillo.

3 personas opinaron que era Muy sencillo.

» ¢Estima necesario aprender mucho mas de lo explicado en la exposicion acerca
de los sensores del médulo de adquisicion de datos?

15 pensaron opinaron que Sl.
0 personas opinaron que NO.

» ¢Considera satisfactoria la exposicion dada?
4 pensaron opinaron que estaban totalmente de acuerdo.
7 personas opinaron que estaban de acuerdo.

4 persona opino que estaban poco de acuerdo.
0 personas opinaron que estaban en desacuerdo.
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Estudiantes del curso de Sensores y Transductores asistentes a la exposicién

Gréfico estadistico de la encuesta realizada a los estudiantes del curso de Sensores y
Transductores de la Universidad Politécnica Salesiana Sede Guayaquil.

16
14
12
10
8
6
4
2 l l
. ]
B 1 Totalmente de acuerdo M 1 De acuerdo
2 Muy util M 2 util
H 3 Muy sencillo H 3 sencillo
| 3 dificil W4 si
H4no 5 Totalmente de acuerdo
5 De acuerdo 5 Poco deacuerdo

Como resultado adicional se realizé un analisis de costos en el cual se compara dos
cotizaciones sobre un sistema SCADA utilizando PLC convencional marca SIEMENS
y el valor real del proyecto técnico, donde se determin6 que el proyecto técnico es una
solucidn a la implementacion de un sistema SCADA de bajo costo.
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IMPACTO E INNOVACION

Mediante el disefio e implementacion de este modulo didactico, se busca generar una
herramienta de aprendizaje, de manera que los estudiantes de la carrera de Ingenieria
Electrénica, pueda desarrollar practicas de laboratorio, reforzando los conocimientos

adquiridos con respecto al ambito profesional de la carrera.

El hardware Arduino ofrece diferentes ventajas, las mas destacables son: bajo costo,
open source, infinidad de aplicaciones y la facilidad en cuanto a su programacion se
refiere. Su compatibilidad con los diferentes sistemas operativos lo convierten en una
opcion notable al momento de elegir un sistema embebido para desarrollar grandes

proyectos.

Dentro del entorno de softwares utilizados para el desarrollo e interacciéon de los
diferentes modulos que componen el proyecto, la herramienta LINX de fuente abierta,
desarrollada por Digilent/LabVIEW MakerHub fue de gran ayuda, al ser didactico,
facilita el uso y comprension de los SubV1’'s desarrollados para diferentes elementos

electrénicos como sensores, modulos de comunicacién Bluetooth, etc.

Se busca que la carrera de Ingenieria Electrdnica, este a la vanguardia en la tecnologia,
optimizando costos, al igual que espacio de trabajo, ya que las tarjetas utilizadas en el
proyecto implementado, emulan las funciones de un sistema complejo, con un
hardware de tamafio reducido que actia como terminal (computador) abaratando

costos y generando espacio dentro del &rea de trabajo.

Ademas, los mddulos cuentan con entradas/salidas binarias y entradas analdgicas que
dotan funciones adicionales que pueden ser utilizados en procesamiento de sefiales y
en aplicaciones de diagnostico avanzadas. Los diferentes disefios y técnicas de
conexion permiten soluciones para una gran variedad de aplicaciones, incluso en

condiciones ambientales externas.
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FUNCIONALIDAD

Este proyecto se disefio con la finalidad de ser usado por los estudiantes de la carrera
de Ingenieria Electronica como instrumento de aprendizaje, de manera especifica en
las materias de Sensores y transductores, Instrumentacion y Comunicaciones, siendo
asi, una herramienta de trabajo para que los estudiantes puedan emplear sus

conocimientos adquiridos a lo largo de su vida estudiantil.

La variedad de elementos que componen los diferentes mddulos y la funcionalidad de
los mismos, permiten optimizar tiempo y recursos econémicos, ya que emulan el

funcionamiento de algunos sistemas utilizados en la industria.

Una de las ventajas de trabajar con el entorno de programacion LabVIEW es la
configuracion eficiente que se obtiene, permitiendo asi desarrollar soluciones

individuales, valiosas para el aprendizaje y ejecucion de procesos complejos.

El poner en practica la comunicacidn entre dos terminales a través de la red, ejecutando
un patron de disefio maestro-esclavo, le permite al usuario obtener un diagnostico
continuo del comportamiento que se estd ejecutando, ya sea mediante conexion

Ethernet o conexion WiFi desde puntos distantes.
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CONCLUSIONES

La pantalla tactil ubicada en el modulo principal actia como interfaz HMI
ofreciendo al usuario controlar y visualizar los procesos de una manera 6ptima

y en tiempo real.

La bateria incorporada al modulo principal posee una gran autonomia y permite
la ejecucidn de practicas que demanden el uso de elementos externos que

necesiten una fuente de gran potencia.

Gracias a las caracteristicas y especificaciones de la tarjeta LattePanda, se
pueden ejecutar diferentes practicas de laboratorio de una manera fluida,
emulando las funciones de un sistema complejo ya que se trata de un hardware
de tamafio reducido que actiia como terminal (computador) abaratando costos

y generando espacio dentro del area de trabajo.

Se aprovechdé al méximo los recursos ofrecidos por el toolkit LINX
desarrollado por Digilent/LabVIEW MakerHub, el mismo cuenta con una

variedad de subVI’s que permiten interactuar con los sensores.

NI-VISA de National Instruments proporciona la interfaz de programacion
entre el hardware y los entornos de desarrollo de aplicaciones como LabVIEW,
esta herramienta permite establecer comunicacion entre la tarjeta LattePanda y
la tarjeta Arduino MEGA 2560.

Como hardware de procesamiento de datos adquiridos y entregados a los
sensores, se utilizd la tarjeta Arduino MEGA 2560 ya que posee una gran

cantidad de entradas/salidas digitales y entradas analégicas.
Los sensores utilizados, gracias a su flexibilidad de programacion abierta 'y a

las especificaciones que ofrecen, contribuyeron de manera favorable en el

disefio e implementacion de practicas didacticas.
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10.

11.

12.

La programacion se realizd en el entorno de desarrollo de aplicaciones
LabVIEW 2016, que utiliza un lenguaje de programacion flexible y util al

momento de desarrollar aplicaciones de pruebas, control y medidas.

Mediante el uso de la herramienta DataSocket, se logré implementar un sistema
de comunicacion versatil capaz de monitorear de manera remota desde otro
terminal ya sea a través de las redes Ethernet o WiFi emulando los sistemas de

monitoreo implementados en algunas industrias.

Mediante el uso del médulo DSC, se logré generar una base de datos que

permite visualizar tendencias de datos historicos del modulo, en tiempo real.

La tarjeta LattePanda debido a sus caracteristicas y especificaciones es capaz
de ejecutar softwares y aplicaciones que demanden un procesamiento de
informacién elevado permitiendo realizar el monitoreo y control de los

procesos en tiempo real.

La guia de préacticas elaborada demuestra de forma detallada y puntual el

funcionamiento de cada una de las plantas definidas.
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RECOMENDACIONES

Debido a la flexibilidad del sistema, se recomienda realizar mas practicas de
laboratorio con otra variedad de sensores, permitiendo ampliar la diversidad de

equipos con los que puede trabajar el sistema.

Gracias a las caracteristicas y especificaciones de la tarjeta LattePanda, es
capaz de ejecutar softwares y aplicaciones que demanden un procesamiento de
informacion elevado, se recomienda investigar el uso de software de

programacion libre con la tarjeta LattePanda.

Gracias a la bateria incorporada al médulo principal, es posible la ejecucion de
practicas que demanden el uso de elementos externos que necesiten una fuente
de gran potencia, ampliando de diversidad de equipos con los que puede

trabajar el sistema.

Mediante el uso de la herramienta DataSocket, se logré implementar un sistema
de comunicacion versatil capaz de monitorear de manera remota desde otro
terminal, se recomienda realizar practicas de laboratorio utilizando la red
Ethernet de la universidad, para emular los sistemas de monitoreo

implementados en algunas industrias.

La herramienta NI-VISA de National Instruments proporciona la interfaz de
programacion entre el hardware y los entornos de desarrollo de aplicaciones
como LabVIEW esta herramienta permite establecer comunicacion entre la
tarjeta LattePanda y la tarjeta Arduino MEGA 2560, se recomienda investigar
la capacidad de comunicacion de la tarjeta LattePanda con otras tarjetas de

adquisicion de datos compatibles con el software LabVIEW.

La programacion se realizd en el entorno de desarrollo de aplicaciones
LabVIEW 2016, que utiliza un lenguaje de programacion flexible y util al
momento de desarrollar aplicaciones de pruebas, control y medidas. Se
recomienda investigar el uso de otros softwares de programacion libre que

pueda ser utilizado en la tarjeta LattePanda.
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7. Se aprovechdé al méximo los recursos ofrecidos por el toolkit LINX
desarrollado por Digilent/LabVIEW MakerHub, el mismo cuenta con una
variedad de subVI’s que permiten interactuar con los sensores. Existe gran
variedad de toolkits en LabVIEW que permiten comunicarnos con la tarjeta
Arduino MEGA 2560, se recomienda la investigacion de los toolkits, para

variar el lenguaje de comunicacion.
8. No conectar a las salidas digitales de la tarjeta Arduino MEGA 2560 elementos
cuyo consumo sea mayor a 40 mA ya que este es el valor maximo de corriente

que entrega la tarjeta.

9. Utilizar la galleta que se encuentra en el modulo principal en caso de que sea

necesario el uso de elementos extras para el desarrollo de una practica nueva.
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ANEXOS

PRESUPUESTO DEL PROYECTO TECNICO.

ITEM DESCRIPCION PRECIO
1| LattePanda (2G/32GB) $119,00
2 | LattePanda Starter Kit (American Power Adapter) $29,90
3| 7-inch 1024x600 IPS Display for LattePanda $34,00
4| 7-inch Capacitive Touch Panel Overlay for LattePanda Display $19,00
5| Arduino Mega2560 Rev3 $56,00
6 | Costos de importacion $150,00
7| Kit de sensores 37 en 1 $50,00
8 | Cables $10,00
9 | Impresiones de bases 3D $100,00

10 | Servo-motor $12,00
11 | Motores DC $15,00
12 | Foco halégeno $3,00
13 | Bateria de 12V $30,00
14 | Estructura de acrilico $100,00
15| Mano de obra $600,00

TOTAL | $1.327,90
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COTIZACION DE SISTEMA SCADA UTILIZANDO PLC CONVENCIONAL
MARCA SIEMENS.
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JARLEROS PLECTRICOS
Distribucion y Control - Bancos 82 Condensadores

DIRECOION. Urb. Cludad de Guito Lotes4 (Canoccoto)
Telefax: +593 (02)2545 420 | +355 (D2)2075 198
E-mail: edectrotecnia comercal@gmail com
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CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES

ACTIVIDAD

1. Investigacion del tema

2. Disefio de la planta

mar-17 | abr-17| may-17

jun-17

jul-17

ago-17

sept-17

oct-17

nov-17

dic-17

ene-18

feb-18

mar-18

abr-18

may-18

jun-18

jul-18

ago-18

3. Cotizacion de equipos

4. Compra de equipos

5. Prueba de comunicacién

6. Disefio del sistema
SCADA en LabVIEW

7. Comprobar la
adquisicion de datos

8. Elaboracion de practicas

9. Etapa de pruebas

10. Prueba de controly
visualizacion de las préacticas
en la interfaz HMI

11. Escritura de la tesis

12. Revision técnica

13. Revision del libro
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