UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA

SEDE GUAYAQUIL

CARRERA DE INGENIERIA ELECTRONICA

TRABAJO DE TITULACION PREVIO A LA

OBTENCION DEL TiTULO DE INGENIERO ELECTRONICO

PROYECTO TECNICO:

“Disefio e implementacion de préacticas de
Automatizacion Industrial utilizando el Autémata PLC
S7-1200 mediante la Planta de Procesos EPC”

AUTORES:

Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez

Daniel Leonardo Vega Muioz

TUTOR:

Ing. Luis Antonio Neira Clemente, MSc.

GUAYAQUIL — ECUADOR
2020



CERTIFICADO DE RESPONSABILIDAD Y AUTORIA

Nosotros, Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez y Daniel Leonardo Vega Mufioz
autorizamos a la Universidad Politécnica Salesiana la publicacion total o

parcial de este trabajo de titulacion y su reproduccion sin fines de lucro.

Ademas, se declara que los conceptos y analisis desarrollados y conclusiones

del presente trabajo son de exclusiva responsabilidad del autor.

Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez Daniel Leonardo Vega Muioz
Cédula: 0931067896 Cédula: 0941212433



CERTIFICADO DE CESION DE DERECHOS DE AUTOR

Nosotros, Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez., con documento de
identificacion N°0931067896 y Daniel Leonardo Vega Mufioz, con
documento de identificacion N°0941212433,manifestamos nuestra voluntad y
ceder ala UNIVERSIDAD POLITECNICA SALESIANA la titularidad sobre los
derechos patrimoniales en virtud de que somos autores del trabajo de grado
titulado: “DISENO E IMPLEMENTACION DE PRACTICAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL UTILIZANDO EL AUTOMATA PLC S7-
1200 MEDIANTE LA PLANTA DE PROCESOS EPC” mismo que ha sido
desarrollado para optar por el titulo de INGENIERO ELECTRONICO, en la

Universidad Politécnica Salesiana, quedando la Universidad facultada para

ejercer plenamente los derechos antes cedidos.

En aplicacion a lo determinado en la Ley de Propiedad Intelectual, en
condicién de autor me reservo los derechos morales de la obra antes citada.
En concordancia, suscrito este documento en el momento que se realiza la
entrega del trabajo final en formato impreso y digital a la Biblioteca de la

Universidad Politécnica Salesiana.

Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez Daniel Leonardo Vega Mufioz
Cédula: 0931067896 Cédula: 0941212433



CERTIFICADO DE DIRECCION DE TRABAJO DE TITULACION

Yo declaro que bajo mi direccién y asesoria fue desarrollado el trabajo de
titulacion “DISENO E IMPLEMENTACION DE PRACTICAS DE
AUTOMATIZACION INDUSTRIAL UTILIZANDO EL AUTOMATA PLC S7-
1200 MEDIANTE LA PLANTA DE PROCESOS EPC” con resoluciéon de
aprobacion de Consejo de Carrera N.° RESOLUCION realizado por los

estudiantes Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez, con documento de
identificacion N°0931067896 y Daniel Leonardo Vega Mufioz, con
documento de identificacion N°0941212433, obteniendo un producto que
cumple con los objetivos del disefio de aprobacion, informe final y demas
requisitos estipulados por la Universidad Politécnica Salesiana, para ser
considerados como trabajo final de titulacion.

Guayaquil, 8 de Noviembre de 2020.

peY” 4

Ing. Luis Antonio Neira Clemente, MSc.

Docente Tutor



DEDICATORIA

A Dios, por darme esa sabiduria necesaria y guiarme por buen camino para

culminar este trabajo de titulacion.

A mi padre Fidel Rangel Moncerrate y a mi madre Gladys Gutiérrez Zarie por
su constante apoyo a lo largo de la carrera, por animarme a salir a adelante,
ustedes han sido el pilar fundamental para poder llegar a ser un profesional.

Fueron mi mayor motivacion para concluir con éxito este trabajo de tesis.

A mis hermanos Marlon Rangel y Stalin Rangel por su apoyo y animos para

poder acabar la carrera.

A mi novia Virginia Reyes, por ser una persona muy especial en mi vida, por
Sus constantes oraciones, apoyo para seguir adelante y demostrarme que en

todo momento puedo contar con ella.
A mi abuelita Teresa Moncerrate (+), por todo su amor y carifio, la cual me
hubiera gustado que estuvieras en mi graduacion, pero se que desde el cielo

estas observdndome como me convierto en un Ingeniero.

Dedico también a mi abuelita Julia Zarie, por sus consejos, apoyo y animos

incondicionales.

Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez



DEDICATORIA

A Dios, por permitirme llegar a este momento tan especial en mi vida. Por los
triunfos y los momentos dificiles que me han ensefiado a valorarlo cada dia
mas, A mi madre por ser la persona que me ha acompafado durante todo mi
trayecto estudiantil y de vida, a mis hermanas quienes han velado por mi
durante este arduo camino para convertirme en un profesional. A mi padre
quien con sus consejos ha sabido guiarme para culminar mi carrera

profesional.

A mi familia en general, porque me han brindado su apoyo incondicional y por

compartir conmigo buenos y malos momento.

Y a mis compafieros, que gracias a su apoyo, y conocimientos hicieron de

esta experiencia una de las mas especiales.

Daniel Leonardo Vega Muiioz

\



AGRADECIMIENTO

A Dios, por guiarme y darme esa fortaleza para seguir adelante.

A toda mi familia en general, por su apoyo incondicional a lo largo de mis

estudios.

A mi tutor de proyecto MSc. Luis Neira por su apoyo y guia en este trabajo de

titulacion, por su tiempo, conocimientos y motivacion para poder culminarla.

Al MSc. Byron Lima, quien nos dio la idea de este proyecto, por sus consejos,

ensefanzas y profesionalismo a lo largo de toda la carrera.

A la Universidad Politécnisa Salesiana, por abrirme sus puertas, por toda su
ayuda y oportunidades brindadas, por sus laboratorios de primer nivel, el cual
nos ayudd a poner en practica, todos los conocimientos adquiridos en forma

tedrica.

A cada uno de los docentes quienes compartieron sus catedras y

conocimientos, quienes nos hicieron crecer a nivel académico y profesional.
A mis amigos y compafieros que hice a lo largo de toda la carrera, quienes
nos ayudamos mutuamente en su momento para salir adelante en todo

ambito.

Todo este proceso no ha sido sencillo, pero agradezco a todas las personas

antes mencionadas, quienes de una forma u otra, han aportado para culminar

Manuel Alejandro Rangel Gutiérrez

esta carrera.

VI



AGRADECIMIENTO

En primer lugar doy infinitamente gracias a Dios, por haberme dado fuerza y

valor para culminar esta etapa de mi vida.

Agradezco también la confianza y el apoyo brindado por parte de mi madre
Nancy Mufioz Salinas, que sin duda alguna en el trayecto de mi vida me ha

demostrado su amor, corrigiendo mis faltas y celebrando mis triunfos.

A mis hermanas Nancy Vega Mufioz y Alexandra Vega Mufoz, que con sus
consejos me ha ayudado a afrontar los retos que se me han presentado a lo

largo de mi vida.

Agradezco también a mi Padre Segundo Vega Teran por ser un apoyo en mi
carrera, en mis logros, en todo. Y sé que esta orgulloso de la persona en la

cual me he convertido.

Gracias a todas las personas que ayudaron directa e indirectamente en la

realizacién de este proyecto.

Daniel Leonardo Vega Muiioz

Vil



RESUMEN

ANO ALUMNOS DIRECTOR DE | TEMA DE
PROYECTO PROYECTO
TECNICO TECNICO
2020 Manuel Alejandro Ing. Luis Disefio e
Rangel Gutiérrez Antonio Neira implementacion de

Clemente, MSc. | practicas de

Daniel Leonardo Vega Automatizacion
Mufioz Industrial utilizando el
Autémata PLC S7-
1200 mediante la
Planta de Procesos
EPC

El presente trabajo de titulacibn tiene como objetivo el Disefio e
implementacion de practicas de Automatizacion Industrial utilizando el
Autémata PLC S7-1200 mediante la Planta de Procesos EPC.

El objetivo principal de este proyecto, es crear una Interfaz de comunicacion
entre el PLC S7-1200 y la planta de procesos EPC, en los cuéles, se disefio
un banco de 10 practicas didacticas, y estas optimizan el uso de los médulos
repotenciados. De esta forma, los estudiantes puedan desarrollar diversas

practicas, utilizando todos sus conocimientos adquiridos de forma teérica.

La idea principal e importancia del proyecto, se enfocd en proveer a los
estudiantes de la carrera de Ingenieria Electronica de la Universidad
Politécnica Salesiana Sede Guayaquil, dos modulos PLC repotenciados para
la materia de Automatizacion Industrial, los cuales estan enlazados a la Planta
de Procesos (EPC), para la resolucion de diversas practicas, en las cuales
son controladas desde el panel frontal del médulo, permitiendo obtener a los
estudiantes de la carrea de Ingenieria Electrénica de la Universidad
Politécnica Salesiana sede Guayaquil, un panorama mas amplio de los

conceptos impartidos en las aulas de clases y laboratorios, dejando a un lado
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las practicas convencionales con grandes plantas entrenadoras para trabajar

en un entorno mas reducido.

Palabras claves: PLC, EPC, Arduino, labview, PiD, Controlador,

Comunicacion, Interfaz, SCADA.



ABSTRACT

YEAR | STUDENTS DIRECTOR OF | TECHNICAL
TECHNICAL PROJECT THEME
PROJECT
2020 Manuel Alejandro Ing. Luis Design and
Rangel Gutiérrez Antonio Neira implementation of

Clemente, MSc. | Industrial Automation
Daniel Leonardo Vega practices using the
Mufioz PLC S7-1200
Controller through the
EPC Process Plant.

The objective of this degree work is the Design and implementation of
Industrial Automation practices using the S7-1200 PLC Controller through the
EPC Process Plant.

The main objective of this project is create a communication interface between
the S7-1200 PLC and the EPC process plant, in which a bank of 10 didactic
practices was designed, and these optimize the use of the repowered
modules. In this way, students can develop various practices, using all their

knowledge acquired theoretically.

The main idea and importance of the project was focused on providing
students of the Electronic Engineering career of the Universidad Politécnica
Salesiana Sede Guayaquil, two repowered PLC modules for the subject of
Industrial Automation, which are linked to the Process Plant (EPC), for the
resolution of various practices, in which they are controlled from the front panel
of the module, allowing students of the Electronic Engineering career of the
Universidad Politécnica Salesiana Sede Guayaquil to obtain a broader
panorama of the concepts taught in classrooms and laboratories, leaving aside
conventional practices with large training plants to work in a smaller

environment.

XI



Keywords: PLC, EPC, Arduino,, labview, PiD, Controller, Communication,
Interface, SCADA.
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INTRODUCCION

La Universidad Politécnica Salesiana sede Guayaquil con el objetivo de una
formacion tanto tedrica como préactica de los estudiantes de las carreras de
Ingenieria Electrénica, cuenta con un laboratorio dedicado a la

automatizacion y control industrial.

En la actualidad este laboratorio cuenta con pocas plantas de procesos, y
estas ultimas, son de gran dimensidn, las cuales las hace dificil trasladarlas
para su uso en la catedra. También cuenta con modulos que se encuentra
abiertos, con disefio poco seguros, los cuales los vuelven muy vulnerables a

gente mal intencionada que busque dafarlos.

Este proyecto se refiere a un modulo con un autdmata programable utilizando

un entrenador EPC.

Los dispositivos utilizados en el desarrollo de este proyecto técnico amplian
de manera considerable los conocimientos de los alumnos debido a la
diversidad de aplicaciones que posee la planta de proceso industrial EPC de
National Instruments y la gran capacidad y poder del PLC S7-1200 de

Siemens.

Con los modulos entrenadores de procesos industriales, en las practicas de
laboratorio los estudiantes seran capaces de simular sus préacticas y ver el
comportamiento de diferentes procesos industriales, mediante PLC SIMATIC
S7-1200. Los datos adquiridos por la planta entrenadora EPC son
visualizados en el interfaz HMI, de igual manera se puede controlar el
funcionamiento del panel frontal del mdédulo, permitiéndoles obtener un
panorama mas amplio a los conceptos impartidos en las aulas de clases y
laboratorios, dejando a un lado las practicas convencionales con grandes

plantas entrenadoras para trabajar en un entorno mas reducido.

El primer capitulo de este proyecto se enfoca sobre el problema el cudl
tomamos como base para el planteamiento del mismo, como son los

antecedentes, el alcance, objetivos principales y especificos del proyecto.
1



El segundo capitulo detalla sobre los fundamentos teédricos, en donde se
explica detalles y caracteristicas del PLC S7-1200 utilizado en este proyecto,
ademas del Entrenador de Planta para Control (EPC), placa Arduino NANO,
la pantalla HMI en la cual podemos visualizar y controlar las practicas, y
ademas, de los diferentes programas utilizados para la resolucién de este

proyecto.

El tercer capitulo detalla la construccion y conexiones del modulo PLC, disefio
y construccion del circuito impreso, disefiada por los autores del del proyecto,
la cudl transforma el voltaje de salida 24Vdc del PLC a 12Vcd para la
alimentacion del Entrenador de Planta para Control (EPC). También se detalla
la configuracion del Arduino NANO que se encarga de la lectura de los
encoders digitales, realizando la conversion a encoders anal6gicos, y estas
sefales analdgicas son amplificadas hasta 10V, logrando de esta manera, la

lectura del encoder del EPC mediante forma analdgica.

El capitulo 4 se describe las 10 practicas del proyecto propuestas, y en la
seccién de anexos se explica y detalla el desarrollo de las mismas.



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). La carrera de Ingenieria Electronica es una carrera que requiere estar
en constante actualizacion de las nuevas tecnologias aplicables a sus
funciones. Es importante que, a los estudiantes de la carrera de Ingenieria
Electronica, se les facilite el manejo de equipos para la elaboracién 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).
Actualmente, en la sede Guayaquil, el laboratorio de Automatizacion
Industrial tiene capacidad para 24 estudiantes, pero cuenta con pocas plantas
de procesos, y estas ultimas, son de gran dimension, las cuales las hace dificil
trasladarlas para su uso en la catedra. También cuenta con modulos que se
encuentra abiertos, con disefio poco seguros, los cuales los vuelven muy
vulnerables a gente mal intencionada que busque dafiarlos.

En vista de las temas y requerimientos actuales, se propuso el desarollo de
este proyecto técnico, los cuales amplian de manera considerable los
conocimientos de los alumnos debido a la diversidad de aplicaciones que
posee la planta de proceso industrial EPC de National Instruments y la gran
capacidad y poder del PLC S7-1200 de Siemens. Se buscé ampliar las
opciones de equipos disponibles para el aprendizaje de la materia de manera
que los estudiantes puedan desarrollar los conocimientos inducidos y
expuestos por parte del docente.



1.2.Importanciay Alcances

Con el pasar de los afios, la tecnologia nos otorga muchas oportunidades para
poder innovar y perfeccionar tecnologias existentes, o también desarrollar
versiones nuevas y recientes, que nos ayuden al momento de formarnos como

ingenieros.

El presente trabajo significa un gran aporte para la materia de Automatizacion
Industrial de la carrera de Ingenieria Electronica, dotandolo de dos plantas de
procesos EPC, los cuéles, mediante una red, disefiada por los autores de

presente proyecto, son controlados por dos médulos PLC repotenciados.

El alcance del proyecto se limita al estudio de lo que conforma la planta de
procesos EPC, de manera que los estudiantes puedan poner en practica,

todos sus conocimientos adquiridos por el docente de la materia.

Los beneficios de realizar estas practicas, esta la resolucion y planteamientos
de problemas generados en la vida real a los profesionales, por ejemplo,
dentro de industrias, con sus Sistemas Industriales, los cuales son
complementados con los conocimientos adquiridos de forma teorica de todas
las asignaturas de la carrera, con el desarrollo de las préacticas enfocadas a

un modelo real.

1.3.Delimitacién

1.3.1. Temporal

Este proyecto técnico se lo implemento entre Mayo del 2019 y Noviembre del
2020.



1.3.2. Espacial

El proyecto técnico, esta dirigido y disefiado para la carrera de Ingenieria
Electrénica y sus estudiantes de la Universidad Politécnica Salesiana sede
Guayaquil en el afio 2020, dotdndolo de una herramienta para la materia de

Automatizacion Industrial.

1.3.3. Académica

El proyecto consistio en repotenciar dos médulos entrenadores para el
laboratorio de Automatizacion Industrial de la Universidad Politécnica
Salesiana, mediante una planta de proceso industrial que es controlado a
través de un PLC S7-1200, donde se pueden desarrollar diversas practicas de
Automatizacién y Control Industrial.

Por esta razon, se disefid 10 practicas didacticas de laboratorio utilizando
equipos considerados de mayor utilidad para la catedra y aprendizaje de la

materia dando como resultado la elaboracion de 2 médulos didacticos.

1.4.Innovacioén

La implementacion de este proyecto técnico, para el laboratorio de
Automatizacién Industrial de la carrera de Ingenieria Electronica, tiene un
impacto innovador. Dado que se ha repotenciado dos médulos, los cuales
tenian disefios abiertos y pocos seguros, y actualmente, se les mejord su
disefio y estructura. Y también, el manejo de una planta de procesos
industriales que son controlados a través de un PLC S7-1200, dénde se
pueden desarrollar diversas practicas de control industrial, el cual amplia el

campo de précticas y de catedras del docente de la materia.



1.5.

1.5

Objetivos

1. Objetivo general

e Disefiar e implementar practicas de Automatizacion Industrial utilizando el

autémata PLC S7-1200 mediante la planta de procesos EPC.

1.5

2. Objetivos especificos

Repotenciar los médulos actuales del laboratorio de Automatizacion
Industrial.

Ampliar el nimero de plantas de procesos para el laboratorio de
Automatizacion Industrial de la Universidad Politécnica Salesiana Sede
Guayaquil.

Disefiar una red entre el PLC S7-1200 y la planta de procesos EPC.
Elaborar un banco de 10 préacticas didacticas en las cuales se desarrollen
gradualmente y permitan optimizar el uso de los moédulos repotenciados y
de la planta de procesos EPC.

Proveer de nuevas herramientas académicas para el beneficio de los
estudiantes de la materia de Automatizacion Industrial de la Universidad
Politécnica Salesiana Sede Guayaquil.

Optimizar los conocimientos tedricos y practicos a través de las practicas

gue se realizaran.



2. FUNDAMENTOS TEORICOS

2.1.Simatic S7-1200

El controlador modular SIMATIC S7-1200 es el nucleo de la nueva linea de
productos Siemens para tareas de automatizacion sencillas pero de alta

precision. (Siemens, 2019)

Caracteristicas generales:

Segun (Siemens, 2019), el SIMATIC S7-1200 ofrece a los profesionales de la
instalacion un amplio abanico de caracteristicas técnicas entre las cuales cabe
destacar las siguientes:
e Alta capacidad de procesamiento. Célculo de 64 bits.
e Interfaz Ethernet / PROFINET integrado.
e Entradas analégicas integradas.
e Bloques de funcidén para control de ejes conforme a PLCopen.
e Programacion mediante la herramienta de software STEP 7 Basic v13
para la configuracién y programacion no solo del S7-1200, sino de
manera integrada los paneles de la gama SIMATIC Basic Panels.

El sistema S7-1200 desarrollado viene equipado con cinco modelos diferentes
de CPU (CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C, CPU 1215C y CPU 1217C)
gue se podran expandir a las necesidades y requerimientos de las maquinas.
(Siemens, 2019)

Signal Board:

Puede afadirse en la parte frontal de cualquiera de las CPUs de manera que
se pueden expandir facilmente las sefales digitales y analdgicas sin afectar

al tamanio fisico del controlador. (Siemens, 2019)
Mdédulos de sefial:

A la derecha de la CPU (a excepcion de la CPU1211C) pueden colocarse los

modulos de ampliacion de E/S digitales y analégicos. La CPU 1212C esta
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capacitada para aceptar hasta dos médulos, la CPU 1214C, CPU 1215C y
CPU 1217C hasta un total de ocho médulos de sefial. (Siemens, 2019)

Médulos de comunicacion:

Todas las CPUs SIMATIC S7-1200 pueden equiparse hasta con tres modulos
de comunicacion los cuales se colocan a la izquierda del controlador, lo que
permite una comunicacién sin discontinuidades. (Siemens, 2019). Esto
modulos son:

¢ PROFIBUS Maestro/esclavo.
e Comunicacion GPRS.
e AS-iy mas sistemas Fieldbus.

Figura 1: Simatic S7-1200 (Siemens, 2019)

2.2.Entrenador de planta para control EPC

El Entrenador de Planta de Control “EPC” es una placa electrénica que incluye
varios sensores y actuadores tipicos en los sistemas de instrumentacién y
control tales como temperatura, velocidad, posicion, sefiales analdgicas de

corriente continua, alterna, digital, y tren de pulsos. (Datalights, 2016)

Los experimentos que contiene el EPC son los siguientes segun (Datalights,
2016):

e Control de Temperatura.

e Control de Velocidad de Motor DC.

e Control de Posicion de Motor Stepper.



e Andlisis de Sonido (adquisicion y andlisis de sefiales AC en dominio del
tiempo y de la frecuencia).

o Relé de Propésito General
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Temperatura
Bombillo Halégenc
| EDs de
T Lineas de
- HLED de
[] Micréfono = Sttepper Halsgeno
LED del Conector de
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Figura 2: Entrenador de Planta para control “EPC” (Datalights, 2016)

Medicion y Control de Temperatura

El EPC incluye un bombillo halégeno que produce calor cuando se enciende.
Este elemento simula un dispositivo de calentamiento tipo On/Off como puede

ser una niquelina, o una vélvula todo-nada. (Datalights, 2016)

Un sensor de temperatura convierte la sefial de calor en una sefial de voltaje

segun la siguiente Ecuacion dada por (Datalights, 2016)
°C=V* 100
Donde:

°C: es la temperatura en grados Celsius.
V: es el voltaje que entrega el sensor de temperatura

100 es una constante numérica.

Un ventilador instalado frente al halégeno permite sacar el aire caliente del
EPC, introduciendo también una perturbacion en el sistema térmico.
(Datalights, 2016).
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Figura 3: Esquema de conexion de la planta EPC (Datalights, 2016).

2.3. Arduino

Arduino es una plataforma de desarrollo basada en una placa electronica de
hardware libre que incorpora un microcontrolador re-programable y una serie
de pines hembra. Estos permiten establecer conexiones entre el
microcontrolador y los diferentes sensores y actuadores de una manera muy
sencilla (principalmente con cables dupont). (Arduino, 2019)

Arduino Nano es una placa de desarrollo de tamafio compacto, completa y
compatible con protoboards, basada en el microcontrolador ATmega328P.
Tiene 14 pines de entrada/salida digital (de los cuales 6 pueden ser usando
con PWM), 6 entradas analdgicas, un cristal de 16Mhz, conexiéon Mini-USB,
terminales para conexion ICSP y un boton de reseteo. (Arduino NANO, 2019)
Posee las mismas capacidades que un Arduino UNO, tanto en potencia del
microcontrolador como en conectividad, solo se ve recortado en su conector
USB, conector jack de alimentacion y los pines cambia un formato de pines
header. (Arduino NANO, 2019).

Figura 4: Arduino NANO. (Arduino NANO, 2019)
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2.4.Pantalla HMI KTP600

La linea de controladores SIMATIC S7-1200 ha incorporado a su gama de
productos, los nuevos modelos de paneles llamados “Basic Panels”. Estos son
paneles con funcionalidad bésica para pequefias maquinas ¢ instalaciones.
Su programacion es posible realizarla desde Step 7 Basic asi como también
de WInCC Flexible Compact 6 superior + SP1. (Siemens, 2019)
A continuacion, se detalla ciertas caracteristicas de la pantalla HMI KTP600:

¢ Manejo con teclado/tactil .

e pantalla TFT de 6".

e 256 colores.

e Interfaz PROFINET.

e configurable a partir de WIinCC flexible 2008 SP2 Compact/ WinCC

Basic V10.5/ STEP 7 Basic V10.5.

Figura 5: SIMATIC HMI KTP600 Basic Color PN, Basic Panel. (Siemens,
2019)

2.5. Labview 2019

LabVIEW es un entorno de programacion disefiado para mejorar la
productividad y alcance de ingenieros y cientificos. (National Instruments,
2019)

Con un tipo de programacion grafica que facilita al usuario la visualizacion,
creacion y codificacion de sistemas de ingenieria, LabVIEW es una fuente de
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ayuda para que los ingenieros puedan convertir sus ideas en realidad,
reduciendo tiempos de pruebas y ofreciendo andlisis de informacion basado

en datos recolectados. (National Instruments, 2019)

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, 2019)

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, 2019)

i+

Figura 6: Logo Labview 2019 (National Instruments, 2019)

Aplicaciones:

e Adquisicion de Datos y Procesar Sefales: Es capaz de adquirir
informacion de cualquier sensor en cualquier bus, realizar el analisis 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, 2019)

e Control de Instrumentos: Automatiza la coleccion de datos, controla
multiples instrumentos y el analisis y visualizacion de sefiales. (National
Instruments, 2019)

e Automatizar Sistemas de Pruebas y Validacion: Permite automatizar
las pruebas de validacion y produccion de productos, control de

multiples instrumentos de manera simultdnea y el analisis y

12



visualizacion de resultados de pruebas con interfaces personalizadas
por los usuarios. (National Instruments, 2019)

e 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, 2019)

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

procesamiento multinacleo. (National Instruments, 2019)

2.6. Panel frontal

Cuando abre un VI nuevo o existente, aparece la ventana del panel frontal del
VI. La ventana del panel frontal es la interfaz de usuario para el VI. La Figura
7 muestra un ejemplo de una ventana del panel frontal. (NI, Panel Frontal,
2019)
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Figura 7: Labview 2019 Panel Frontal. (NI, Panel Frontal, 2019)

13



2.7. Diagrama de bloques

Los objetos del diagrama de bloques incluyen terminales, subVls, funciones,
constantes, estructuras y cables, los cuales transfieren datos junto con otros
objetos del diagrama de bloques. (NI, Diagrama de Bloques, 2019)

Después de que crea la ventana del panel frontal, afiade codigo usando
representaciones graficas de funciones para controlar los objetos del panel
frontal. La ventana del diagrama de bloques contiene este codigo de fuente

grafica. (NI, Diagrama de Bloques, 2019)

'Q'Using Temperature.vi Block Diagram E]@
File Edit View Project Operste Tools Window Hebp

[>]@] @[m] (loa|fEP| oo [ 130 Acplcation Font (25~ |[ G

51 [

Number of Measurements
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Dy (s2) | [

v
< ( T J E2

Figura 8: Labview 2019 Diagrama de Bloques. (NI, Diagrama de Bloques,
2019)

2.8. Tia Portal

TIA Portal es el innovador sistema de ingenieria que permite configurar de
forma intuitiva y eficiente todos los procesos de planificacion y produccion.
Convence por su funcionalidad probada y por ofrecer un entorno de ingenieria
unificado para todas las tareas de control, visualizacion y accionamiento.
(Siemens, 2017)

El TIA Portal incorpora las nuevas versiones de software SIMATIC Step7,
WinCC y Startdrive para la programacion, parametrizacion y diagnostico de
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nuestros controladores SIMATIC, pantallas de visualizacion, vy
accionamientos, la nueva version del sistema de ingenieria SIMATIC STEP 7
para la planificacién, la programacion y el diagnostico de todos los
controladores SIMATIC. (Siemens, 2017)

Con una nueva generacion de editores de programacion mas productivos se
optimiza la calidad, la eficiencia y la consistencia de todo el proceso de
produccion. Se dispone asi de texto estructurado, diagramas de contactos,
esquemas de funcionamiento, listas de instrucciones y la posibilidad de

programar la cadena de procesos. (Siemens, 2017)

Como parte integrante del TIA Portal, SIMATIC STEP 7 abre nuevas
perspectivas para maximizar la eficiencia en la programacion y la calidad de

la ingenieria. (Siemens, 2017)

2.9. SINAMICS Startdrive

Con SINAMICS Stardrive los accionamientos de SINAMICS G120 se integran
de forma impecable en las soluciones de automatizacion de SIMATIC.
(Siemens, 2017)

Asi son faciles de parametrizar, de poner en marcha y de diagnosticar. Esto
supone un ahorro de tiempo, reduce los errores en la ingenieria y el esfuerzo

en la capacitacion. (Siemens, 2017)

Caracterizado por:
¢ Interaccion perfecta entre PLC y accionamientos.
e Familiarizacién rapida gracias a un alto grado de facilidad de uso.
¢ Ingenieria de alta eficiencia por medio de una sola herramienta para la

puesta en marcha de los accionamientos.
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2.10.

SINAMICS

Configuracidn,

puesta en marcha y
mantenimiento del variador
¢ G120D
=
£ G120P
G120C

Figura 9: Caracteristicas de SINAMICS. (Siemens, 2017)

SIMATIC STEP 7

Dentro del TIA Portal, SIMATIC STEP 7 es el software que permite configurar,

programar, revisar y diagnosticar todos los controladores SIMATIC Gracias a

una serie de funciones de facil manejo, SIMATIC STEP 7 garantiza un ahorro

de gastos considerable en todos los procesos de automatizacion. (Siemens,

2017)

Dentro de esta herramienta, se encuentran los siguientes softwares:

STEP 7: EI editor de programas para programacion de los
controladores SIMATIC. Contempla los siguientes lenguajes: KOP,
FUP y AWL (no S7-1200 / S7-1500). S7-SCL Programaciéon de
algoritmos complejos S7-SCL se corresponde con el lenguaje de
programacion textual de alto nivel ST (texto estructurado) definido en
la norma IEC61131-3 y cumple con los niveles Base Leven y
Reusability Leven conformes a PLCopen. (Siemens, 2017)

S7-SCL: Esta indicado especialmente para la programacion de
algoritmos complejos y funciones matematicas o bien para tareas del
ambito de procesamiento de datos. (Siemens, 2017)

S7-GRAPH: Programacion de controles secuenciales El paquete de
software S7-GRAPH se utiliza para describir procesos secuenciales

con secuencias alternativas o paralelas. Los procesos se configuran y
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se programan de una forma clara y rapida en un tipo de representacion
estandarizado (segun IEC 61131-3, DIN EN 61131). (Siemens, 2017)
e S7-PLCSim: Para probar el software sin controlador Los sistemas de
simulacion pueden admitir con plena eficacia el desarrollo de
programas y su utilizacién productiva. Un entorno de prueba simulado,
incluido el control y el proceso, acorta, por ejemplo, los tiempos de

puesta en marcha y, por tanto, reduce los costes. (Siemens, 2017)

Lenguajes de programacién

LAD, FBD, SCL, STL", S7-GRAPH"
Opcional: STEP 7 Safety, Easy Motion, PID Professional

57-1500

57-300/57-400
ET 200 CPU, (incl. Failsafe)

Professional

57-1200

Basic

Figura 10: Caracteristicas de SIMATIC STEP 7. (Siemens, 2017)

2.11. wWinCC

Una herramienta de ingenieria para configurar desde un panel basico HMI
hasta un sistema SCADA. El software de ingenieria WinCC permite la
configuracion coherente de todos los paneles de operador SIMATIC, hasta los
puestos de visualizacion basados en PC. Su integracién en TIA Portal hace
posible una eficacia de configuracion notablemente mayor que la del WinCC
Flexible, en especial cuando se trata de manejar y visualizar aplicaciones de
controladores SIMATIC. (Siemens, 2017)
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WiInCC V12 se ofrece en 4 versiones:

WinCC V12 Basic

e Basic Panels.

WinCC V12 Comfort
e Como WinCC Basic.
e Comfort Panels.
e PanelsOP 73,0P 77A,OP 77B, TP 177A, TP 177B, OP 177B, TP 277,
OP 277.
e Mobile Panels: Mobile Panel 177, Mobile Panel 277.
e Multi Panels: MP 177, MP 277, MP 377.

WinCC V12 Advanced

e Como WinCC Comfort.

e SIMATIC PC con WinCC Runtime Advanced.

e SIMATIC Panel PC: HMI IPC277D, Panel PC 477B, HMI IPC477C,
Panel PC 577B, HMI IPC577C, Panel PC 677B, HMI IPC677C.

e SIMATIC Box PC: IPC227D, Microbox PC 427B, IPC427C, Box PC
627B, IPC627C, Box PC 827B, IPC827C.

e SIMATIC Rack PC: Rack PC 547B, IPC547C, Rack PC 647B,
IPC647C, Rack PC 847B, IPC847C.

e Modular Embedded Controller SIMATIC: EC31.

e PC estandar con WinCC Runtime Advanced.

WinCC V12 Professional

e Como WinCC Advanced

e SIMATIC PC con WinCC Runtime Professional

e SIMATIC Panel PC: HMI IPC677C

e SIMATIC Box PC: IPC627C, IPC827C

e SIMATIC Rack PC: IPC547C, IPC647C, IPC847C

e PC estandar con WiIinCC Runtime Professional
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Figura 11: Caracteristicas de SIMATIC WinCC. (Siemens, 2017)

2.12. Software Arduino

El software de Arduino es un IDE, entorno de desarrollo integrado (siglas en
inglés de Integrated Development Environment). Es un programa informatico
compuesto por un conjunto de herramientas de programacion.
(AprendiendoArduino, 2016)

El IDE de Arduino es un entorno de programacion que ha sido empaquetado
como un programa de aplicacion; es decir, consiste en un editor de codigo, un
compilador, un depurador y un constructor de interfaz grafica (GUI). Ademas
incorpora las herramientas para cargar el programa ya compilado en la
memoria flash del hardware. (AprendiendoArduino, 2016)

Para empezar a programar la placa Arduino es necesario descargar un
IDE (Integrated Developmet Environment). El IDE es un conjunto de
herramientas de software que permiten a los programadores desarrollar y
grabar todo el cddigo necesario para hacer que nuestro Arduino funcione
como queramos. El IDE de Arduino nos permite escribir, depurar, editar y
grabar nuestro programa (llamados “sketches” en el mundo Arduino) de una
manera sumamente sencilla, en gran parte a esto se debe el éxito de Arduino,
a su accesibilidad. (Arduino, 2015)

19



Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

Blink

Blink
Turns on an LED on for one second, then off for one second, repeatedly.

This example code is in the public domain

// Pin 13 has an LED connected on most Arduine boards

// the setup routine runs once when you press reset
void setup() {
// initialize the digital pin as an output,
pintode(led, OUTPUT);
i

// the loop routine runs over and over again forever:

n (HIGH 1s the voltage level)
d

Figura 12: Entorno de programacion Arduino. (Arduino, 2015)

2.13. Software Proteus Professional

Proteus software también conocido como Proteus Design Suite se trata del
mejor software disponibles para la simulacién de distintos tipos de disefios
relacionados con microcontroladores. Su popularidad se debe principalmente
a que cuenta con casi todos los microcontroladores del mercado, razon por la
gue se trata de una herramienta muy util para los aficionados de la electrénica
a través de la que pueden probar disefios y programas integrados. Debido a
estas razones es uno de los programas para ingenieros mas utilizados,

especialmente por los electronicos. (Ortiz, 2020)

Proteus’

Figura 13: Software Proteus. (Ortiz, 2020)
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Incluye una captura esquematica, simulacion y modulos de disefio de PCB

(placa de circuito impreso), por lo que después de simular su circuito en el

software Proteus, puede realizar directamente un disefio de PCB con él para

gue pueda ser un paguete todo en uno para estudiantes y aficionados. (Ortiz,

2020)

Principales caracteristicas:

Al ser uno de los software mas populares dentro de su area cuenta con

caracteristicas muy interesantes, tanto para el ambito industrial asi como el

sector educativo. (Ortiz, 2020)

Prototipos Virtuales que permiten probar el sistema antes de que se
transfiera a la PCB fisica.

La funcién de enrutamiento automatico utilizada como estandar ahorra
tiempo a diferencia del enrutamiento no critico.

Acceso directo a mas de 15 millones de piezas, por lo que no es
necesario construir ninglin componente para su uso en la simulacion.
La simulacion de circuitos ofrece a los estudiantes una herramienta de
aprendizaje que es practica, rapida, divertida y que no genera grandes
costos.

Es una solucién de software que permite a los maestros preparar y
reutilizar laboratorios virtuales.

Segun (Ortiz, 2020), las licencias cuentan con flexibilidad debido a que dan

libertad para que las clases y tareas se completen en cualquier lugar.

21



File Ed

\ Graph Debug Library P
IEREFAFOEAE [ Q wom - B+ $RQ@JQ

& A Ld)

- Schomatic Capture X | J Device Lixasies X

y Template System Hel

A&
U2
T - 2
iy o W L] P1 OTADCLIACLKIANGAD FEThwsewTo L
—L=] 1 UTAO GUCASRXDAUCADSOMEAIICAY  TESTISBWICK =45
—=] p12mA0 srucaaT; SO avce |2
~E5{ P4 3OCTOCLKCADUTVREF WEREF JAVCA awss 4L
o] P ASMAKUCBOSTEUCASCUGVREF WVEREF +(AICALTOX |
> Z] P 4TAD SUCBICLKUCADSTERSTASTMS
= 2171 Py 6TAD UASCABTOUTCLK
PLTA PITDOTOL
= p2omat0 PIOTADD e
R SR PIITALD fie
e S P2 2mary PIIALY e
- L] P2 V1At 0 PIVIAL2 |12 L
L pa utar2 PIUTADD |1
2 P25TA12 PI&TAD 1 L
v, L w2 AR PIGTADD [
£ XouTe2 1 P3 1TAICUUCAOUT [
MSP4I002583

INGS
1

Figura 14: Interfaz del Software Proteus. (Ortiz, 2020)

2.14. Ares Professional

Ares (Software de Edicion y Ruteo Avanzado) es la herramienta de enrutado,
ubicacion y edicién de componentes. Se utiliza para la fabricacion de placas
de circuito impreso, permitiendo editar generalmente, las capas superficial
(Top Copper) y de soldadura (Bottom Copper). Nos permite crear el disefio de
placas de PCB en una plataforma informatica mediante diferentes vy
numerosas herramientas para su posterior elaboracién en un laboratorio o
similar. (Rodriguez & Recio, Sin fecha)

En la Figura 15, se muestra su interfaz:
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+4 Flen v oeE N uENeBOD D0 THONLFOT L 7

F Barra
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Figura 15: Interfaz del Software Ares. (Rodriguez & Recio, Sin fecha)
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Ares nos permite estas dos opciones:

e Creacion del disefio de la placa PCB de forma directa, sacando los
componentes existentes en las librerias o los que hayan sido creados
por el propio usuario, y realizando posteriormente el ruteado del disefio.
(Rodriguez & Recio, Sin fecha)

e Creacion del disefio de la placa PCB después del disefio del
esquematico en el programa ISIS. Esto consiste en realizar el esquema
eléctrico en ISIS y cuando ya esté terminado y sin errores, mediante el
boton ARES que hay en la barra de menus, pasara todos los
componentes a ARES y permite que, en el caso de elegir la opcién de
colocado automatico de componentes, tenga en cuenta dicho disefio
en ISIS para el trazado de pistas. (Rodriguez & Recio, Sin fecha)

El trazado de pistas o ruteado puede hacerse de forma manual o automéatica
con la herramienta autoruter. Esta herramienta se encarga de realizar todo el
trazado de pistas entre componentes tanto por la cara superior como por la
inferior. (Rodriguez & Recio, Sin fecha)

Ademas, éste programa nos permite realizar la creacion de capsulas para
asignarselas a componentes de ISIS y que muestren un determinado aspecto
a la hora de visualizar la placa en 3D y que el programa guarde el espacio
necesario para cada componente. La creacibn se puede hacer con las

herramientas que aparecen en la parte inferior de la barra de herramientas.

RE

(Rodriguez & Recio, Sin fecha)

Figura 16: Software Ares. (Rodriguez & Recio, Sin fecha)
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2.15. Puerto Paralelo DB25

El puerto paralelo es un tipo de interfaz presente en los ordenadores y en otros
equipos informaticos y electronicos que nos permite conectar distintos tipos
de periféricos. Esta interfaz de comunicacion se lleva a cabo mediante
distintos tipos de puertos, con una determinada cantidad de contactos o
cables. El nombre que recibe es debido a su funcionamiento, el cual se
realiza mediante el envio de una serie de bits a la vez y en forma de paquetes.
Si llevamos esto a nivel fisico lo que tendriamos es un cable por cada bit que
se enviase, forma asi el bus de datos. Por ejemplo, si quisiéramos enviar 8
bits a la vez, necesitariamos un bus de 8 cables. Ademas, se utilizan una serie
de bits de control que viajardn en ambos sentidos en vias aparte con el
objetivo de sincronizar la conexion entre el periférico y el host, y
también cables de tierra. (Navas, 2020)

Figura 17: Puerto Paralelo DB25. (Navas, 2020)

DB25

El conector DB25 es un conector analdgico de 25 clavijas de la familia de
conectores D-Subminiature (D-Sub o Sub-D). El conector DB25 se utiliza
principalmente para conexiones en serie, ya que permite una transmision
asincrona de datos segun lo establecido en la norma RS-232 (RS-232C).
Conector hembra (jack) DB25 con pines para soldar al cable y hacer una
extension de datos. (GeekbotElectronics, 2020)
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Especificaciones:

e Género: Jack (Hembra)

e Numero de pines: 25 Pines
e Tipo: DB25

e Para Soldar

e Para hacer extension

e Metalico
D7 = 2
D&
D5
<> D4
AR ————————<> D3
BUSY »— = Dz
BAPER END+ ——=—= D1
SELECT IN-T oo = 2°
131211109876543%J1
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Figura 18: Pines Db25. (Navas, 2020)
2.16. Placa de Circuito Impreso (PCB)

PCB son las siglas de Placa de Circuito Impreso, pero utilizamos las siglas en
inglés (Printed Circuit Board) para no confundirla por ejemplo con las ranuras
PCI de nuestro PC. (Navas, 2020)

Segun (Navas, 2020) Pues una PCB basicamente es un soporte fisico en
donde se instalan componentes electrénicos y eléctricos y se interconectan
entre ellos. Estos componentes pueden ser, chips, condensadores, diodos,
resistencias, conectores, etc. Si echas un vistazo a un ordenador por dentro,
veras que hay multiples placas planas con un monton de componentes
pegados a ella, se trata de una placa base y esta compuesta por una PCB y
los componentes que hemos citado.

Para conectar cada elemento en una PCB utilizamos una serie de pistas
conductoras de cobre extremadamente finas y que general un carril,

25



conductor, como si de un cable se tratase. En los circuitos mas sencillos,
solamente tenemos pistas conductoras en una cara o las dos visibles de la
PCB, pero en otros mas completos tenemos pistas eléctricas e incluso
componentes apilados en multiples capas de ellas. (Navas, 2020)

Figura 19: Ejemplo de una PCB. (Navas, 2020)

Los circuitos impresos estan compuestos por una serie de capas conductoras,
al menos los mas complejos. Cada una de estas capas conductoras esta
separada mediante un material aislante que se llama sustrato. Para conectar
pistas de distintas capas se utilizan orificios llamados vias que pueden
atravesar completamente la PCB o solamente llegar hasta una determinada
profundidad. (Navas, 2020)

El sustrato puede ser de distintas composiciones, pero siempre de materiales
no conductores para que cada una de las pistas eléctricas lleven su propia
seflal y voltaje. ElI mas utilizado actualmente se llama Pértinax que
basicamente es un papel cubierto de resina, muy facil de manejar y de
mecanizar. Pero en los equipos de altas prestaciones se utiliza un compuesto
lamado FR-4 es que un material defibra de vidrio cubierto de
resina resistente al fuego. (Navas, 2020)

Los componentes electrénicos por su parte, iran casi siempre en la zona
externa de las PCB, e instalados en ambas caras, para aprovechar al maximo
la extension de ellas. Antes de crear las pistas eléctricas, las distintas capas
de la PCB solamente estan formadas por el sustrato y unas laminas muy fina

de cobre u otro material conductor, y sera mediante una maquina similar a una
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impresora como Sse crearan éstas y a través de un proceso bastante largo y
complejo. (Navas, 2020)
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Figura 20: Capas de una PCB. (Navas, 2020)

2.17. Modulo XL6009

El convertidor de voltaje DC-DC Step-Up 2.5A XL6009 tiene como
funcién entregar un voltaje de salida constante superior al voltaje de entrada
frente a variaciones del voltaje de entrada o de carga. Soporta corrientes de
salida de hasta 2.5A, voltaje de entrada entre 5V a 32V y voltaje de salida
entre 7V a 32V. El voltaje de salida se selecciona mediante un potenciometro
multivuelta. (NAYLAMP ELECTRONICS, Sin fecha)

Los convertidores DC/DC son circuitos capaces de transformar un nivel de
voltaje a otro de mayor o menor nivel. Existen dos tipos de convertidores o
reguladores DC-DC: lineales y conmutados (switching). Los reguladores de
tipo lineal como el clasico LM7805 o el LM317 son muy sencillos de utilizar
pero no son eficientes energéticamente. Por el contrario los reguladores de
tipo conmutado presentan altos niveles de eficiencia energética (superior al
80%). Los convertidores conmutados convierten el voltaje mediante el
almacenamiento periodico de energia de entrada y la posterior liberacion de
esa energia en la salida de forma que el nivel de voltaje de final es el deseado.
Los convertidores DC-DC conmutados con el objetivo de convertir la energia
eléctrica con la maxima eficiencia poseen Unicamente componentes que no
presentan perdidas, es decir, que no absorben energia. Los componentes son
basicamente de 2 tipos: conmutadores y almacenadores. Los conmutadores
son interruptores del paso de corriente, que idealmente no presentan pérdidas
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por conmutaciéon, normalmente son transistores mosfet. Los componentes
almacenadores son los inductores y capacitores que almacenan la energia
temporalmente para luego devolverla al circuito. Podemos clasificar a
conmutadores DC-DC por su voltaje de salida en: reductores (Step-Down o
Buck), elevadores (Step-Up o Boost) y reductores-elevadores (Step-Up-Down
o Buck-Boost). (NAYLAMP ELECTRONICS, Sin fecha)

El convertidor DC-DC XL6009 es un regulador de tipo conmutado elevador
(Step-Up o Boost) con una alta eficiencia de conversion, excelente regulacion
de linea y bajo voltaje de rizado. El médulo reduce al minimo el uso de
componentes externos para simplificar el disefio de fuentes de alimentacion.
Permite obtener un voltaje regulado a partir de una fuente con un voltaje
inferior, por ejemplo: obtener 5V o0 12V a partir de una bateria de litio de
3.7V. Es capaz de manejar una carga de hasta 2.5A o 10W méax. (NAYLAMP
ELECTRONICS, Sin fecha)

Figura 21: Modulo XL6009. (NAYLAMP ELECTRONICS, Sin fecha)
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3. MARCO METODOLOGICO

3.1. Disefio de los planos del tablero

Para el montaje de los elementos de control, se disefiaron en el software
AutoCAD, las dos estructuras metalicas, las cuales serviran para facilitar su

uso.

A continuacion, se muestra los disefos de las estructuras metalicas:

S HE®E

() O
OQOOCOO0O oo
@I
OQOOOCODOO OO
o8] (o7] [o] 3] 2] [3 [004] [@as] [Gos] [@07]
o 0 O O 2 O
] b oE @-@@@.
=

Figura 2: Vista frontal de la estructura metalica.
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Figura 3: Medidas de las perforaciones de la estructura metalica en donde

iran instalados los elementos de control.

3.2. Construccién de la estructura.

Una vez hecho el disefio en AutoCAD, se mandd a construirlo de metal, junto
con las perforaciones correspondientes.

Figura 4: Construccién de la estructura metalica.

Una vez, luego de perforarla, se procedié a colocarle el acrilico, a pintarlay a
colocarle una cerradura metalica.
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Figura 5. Estructura metélica finalizada.

Luego que la estructura metalica esta terminada, ahora esta lista para colocar

los elementos de control. En la parte frontal se encuentran instalados:

Touch Panel Siemens KTP600 Basic PN.
Pulsadores.

Selectores.

Voltimetro.

Luces piloto.

Potenciometros.

Switches de 2 y 3 posiciones.
Conectores banana hembra.

Figura 6. Parte frontal de la estructura metalica con sus elementos de

control instalados.
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En

En

la parte lateral se encuentran instalados:

DB25.

Interruptor ON/OFF-.

Toma red Ethernet.
Enchufe de 3 pines hembra

L

Figura 7. Parte lateral de la estructura metdlica con sus elementos de

control instalados.

la parte interior se encuentran instalados:

PLC Siemens S7-1200.

Relés Schneider de 24Vdc.

Canaletas.

Router Inalambrico Tp-Link 300Mbps.

Borneras.

Breaker.

Cableado y conexiones eléctricas que hacen posible el
funcionamiento del modulo.
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Figura 8. Parte interior de la estructura metalica con sus elementos de

3.3.

control instalados.

Diagrama de conexiones eléctricas del modulo.

El diagrama eléctrico del médulo consta de 4 partes:

PwphPE

3.3.1.

Conexiones de alimentacion AC/DC.
Conexiones de entradas y salidas digitales.
Conexiones de entradas y salidas analégicas.
Conexiones y configuracion de redes.

Conexiones de alimentacion AC/DC

En la Figura 30, se muestra las conexiones de la alimentacion AC/DC.
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Figura 9. Conexiones de alimentacion AC/DC.

3.3.2. Conexiones de entradas y salidas digitales.

En la Figura 31, se muestra las conexiones de las entradas y salidas
digitales.
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Figura 10. Conexiones de entradas y salidas digitales.

3.3.3. Conexiones de entradas y salidas analdgicas.

En la Figura 32, se muestra las conexiones de las entradas y salidas
analdgicas.
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Entradas y Salidas Analégicas
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Figura 11. Conexiones de entradas y salidas analdgicas.

3.3.4. Conexiones y configuracion de redes.

En la Figura 33, se muestra las conexiones y configuracion de las redes.

Configuracién de Redes

Industrial Ethernet

SIMATIC NET SIMATIC HMI
SCALANCE XB KTP700
Conectores RJ45
para montaje en
tablero.
X1 @—
x2 @
LAPTOF O PC COM CM1243-5 SIMATIC S7-1200
TIAPORTAL V13 I_JF’-.'.’ASTER CPU1214C DC/DC/DC .
CM 1\21'.3?5 SIENAL BOARD COHECTOI’ES» circu [ares
DF-SLAVE "a para montaje en
_ tablero.

Conectores W
profibus (2)

© x3
O x4

Profibus DP

Figura 12. Conexiones y configuracion de las redes.
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3.4. Puesta en marcha del moédulo PLC repotenciado.

Una vez terminado las conexiones, procedemos a poner en marcha los
maodulos, los cuales se comprob6 su funcionamiento compilandole diversos y
diferentes programas, para poner a prueba todos los elementos de control.

En la Figura 35 podemos observar el funcionamiento del mismo.

Figura 14. Puesta en marcha de los médulos repotenciados PLC.
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3.5. Conexién del DB25.

En la Tabla 1, se describe la conexion de cada uno de los pines del DB25.

Pines del DB25 Conectado a:
1 +24 Vdc
2 S1
3 S2
4 S3
5 S4
6 S5
7 S6
8 S7
9 S8
10 S9
11 S10
12 S11
13 S12
14 H1
15 H2
16 H3
17 H4
18 H5
19 H6
20 H7
21 H8
22 All
23 Al2
24 Masa
25 Masa

Tabla 1 Conexiones del Db25.
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3.6. Disefio de la tarjeta electrénica PCB.

Para el disefio de la tarjeta electronica PCB, se utilizé el programa Proteus

para simular el circuito y verificar que realice su funcionamiento.

TEMPERATURA
—— e ALIMENTACION 24V
T o bl

S

TEPPER
l

Figura 15. Simulacion del circuito impreso PCB.

Posteriormente, este circuito lo pasamos al programa Ares, el cual podremos

empezar a disefiar la tarjeta electronica.

Figura 16. Disefio de la tarjeta electronica.
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Mediante la ayuda del programa Ares, podemos observar en 3D como
guedaria nuestra tarjeta electronica.
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~

Figura 17. Vista en 3D de la tarjeta electronica.

Una vez que se la mandé a hacer, nos quedo de esta forma, como se puede
observar en la Figura 39.

Figur 18. Resultado final Iataje electronica.

3.7. Configuracion del Arduino para la lectura los encoders del
motor de paso y del motor DC.

El Arduino NANO se encarga de realizar la lectura de los encoders de los
motores, transformando esas sefiales digitales a sefiales analogicas.
A la vez, esta salida analOgica, esta siendo amplificada hasta 10V.
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La variacion que antes habia de 0-5V, se convierte en una variacion de 0-10V.

De esta manera, se logra la lectura de los encoders de la EPC mediante forma
analogica.

int N = 36; /{ nimero de ranuras del encoder

flozt diametro = 3; [/ diametro de la llanta cm

int contadorTicks = 3; /f nimero de ticks para calculo de velocidad

int tam = 10; // tamafo del vector del calculo de promedio, se debe descomentar lz linea que 3= vaya a usar
int rpm=0;

" Varisbles de motor derecho

unsigned muestreoActuallnterrupcionk = 0; /[ variables para definicion del tiempo de interrupcion v calculo de la velocidad motor der
igned muestreoAnteriorInterrupcionR = 0;
double deltaMuestreoInterrupcionR = 0;

int encoderR = 2;  // pin de conexidn del encoder derscho

double frecuenciak = 0; // frecusnciz de interrupcion llanta R
double Wz = (; /{ Velocidad angular R

double Vr = (; [/ velocidad Lineal

int CR = 0; /{ contador ticks

float vectork[] = {0, 0, 0, 0, O, 0, O, O, 0, O}; // vector de almacenamiento de datos para promedio del tiempo de interrupcionss

Figura 19. Configuracion del motor DC.

1 Variables de motor Izguierds

void setup() {

Tupt {digitalPin

t (encoderR) , REncoder, FALLING) ; [/ linea para afladir una interrupcien a un PIN

in(9600); // inicio de la comunicacion serial
pinods (6, OUTRUT) ;
}
void REncoder() { // funcidn de interrupcién del enconder llanta derecha
CR++;
if (CR == contadorTicks){
float media = 0;
deltaMuestreoInterrupcionR = muestreoActuallnterrupcionR - muestrecAnteriorInterrupcionR; // diferencia tiempos de interruciones de ticks del motor
for(int i=0;i < tam-1;i+4){ [/ relleno del vector para calculo posterior del promedio
vectorR[i]=vectorR[i+1];
}
vectorR[tam-1]=deltaMuestreolnterrupcionk ; // Wltimo dato del vector
for(int i=0;i<tamis+){ // Calculo de la media del vector
media = vectorR[i]+ media;
}
nedia = media/tam;
deltaMuestreolnterrupcionR = media; /| se reemplaza por el valor de su media.
frecuenciak = (1000)/ deltaMusstreoInterrupcionk; /[ frecuencia de interrupcion
mugstrecAnteriorInterrupcionR = muestrecActuallnterrupcionk; /| 3¢ actualiza el tiempo de interrupcion anterior
CR=10; //Reinicio de contador
}
}

Figura 20. Configuracién del motor de paso.
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void loap() {
muestreodctuallnterrupcionk = milliz(); /] 3% asigna el tiempo de ejecucion a el muestreo actual
Wr = contadorTicks®((2*3.141516) /N) *frecuenciak; /[ frecuencia angular Rad/s

V= Fr*(diametro/2);
rpn= map (Vr,0,780,0,255);
: ite (6, 1om);

Serial.println(rpm); {1 se muestra el tiempo entre TIC y TIC

Figura 21. Configuracion para la conversion de la frecuencia de pulsos del

encoder a Revoluciones Por Minuto (RPM).

4. PRACTICAS

En el presente capitulo, se desarrollan 10 practicas de laboratorio. Estas
practicas fueron disefiadas para observar el funcionamiento, comportamiento
y los efectos de cada dispositivo del Entrenador de Planta para Control “EPC”,
junto al Autémata PLC S7-1200.

En la Tabla 2, se visualiza la lista de practicas.

N° de Practica Titulo de préctica
1 Control y medicién de temperatura.
2 Control de velocidad-sefial de

encoder(forma analdgica de un motor
DC)

3 Control de posicion de un Motor de paso

unipolar (Stepper) utilizando Labview
mediante OPC

4 Control de temperatura PID(mediante
PWM)
5 Control PID de velocidad de motor DC

Control de posicién de un motor de paso

unipolar(Stepper)

7 Comunicacion entre dos autbmatas

programables S7-1200)

8 Control y comunicacién de un motor DC

utilizando Labview mediante OPC
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9 Control y comunicacion de temperatura
utilizando Labview mediante OPC

10 Control PID Fuzzy de temperatura

Tabla 2. Lista de précticas.

Practica 1: Control y medicion de temperatura

==
LEL UNIVERSIDAD POLITECNICA . (;QKINGEN!ERID:A
b ™) GUIA DE PRACTICA &
#5/SALESIANA {“eiecraonica

g

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion Industrial

TITULO DE LA PRACTICA Control y medicion de temperatura.

1. Objetivos
o Reconocer las principales funciones del automata PLC S7-1200 y la
EPC

o Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.

Controlar y medir la temperatura

Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

e Desarrollar una aplicacién en el software TIA Portal para el control y

medicion de temperatura del Halégeno de la EPC vy visualizado en la

pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se

muestra en la figura 43.
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SIEMENS

BB eererimnia

SENAL TEMPERATURA

100
80

PRACTICA#1

"CONTROL ¥ MEDICION
60 < DE TEMPERATURA"

40

20 AUTORES:
o VEGA MUSIOZ DANTEL
RANGEL GUTIERREZ MANUEL

F4:SALIR Foco T3
F5: MENU PRACTICAS

[ TiVarg

Figura 22. Disefio propuesto para PRACTICA 1.

Instrucciones.

Segquir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.
Sequir los pasos en el anexo 1.2 sobre el ensamblado del prototipo.
Segquir los pasos descritos en el anexo 3.1 sobre la resolucion de la

practica 1.
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Practica 2: Control de velocidad-sefial de encoder(forma analdgica de

un motor DC)

=
/ [ UNIVERSIDAD POLITECNICA L /;QKIINGEN!ERI'A
ks CTICA &

€ 5/SALESIANA GUIA DE PRA 4 ELECTRONICA,

g

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion Industrial

Control de velocidad-sefial de

TITULO DE LA PRACTICA encoder(forma anal6gica de un motor
DC)
1. Objetivos
o Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.
o Controlar y la velocidad-sefial del encoder en forma analdgica de un
motor DC.
o Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

e Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal para el control de la
velocidad del motor DC de la EPC vy visualizado en la pantalla HMI. El
disefio propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se muestra en la

figura 44.
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'CONTROL YELOCIDAD-SERNAL
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BAUTORES:
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MOTOR RPM ACT
F4:SALIR
F5: MENU PRACTICAS

2 = = = =

Figura 23. Disefio propuesto para PRACTICA 2

Instrucciones.
Segquir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Segquir los pasos descritos en el anexo 3.2 sobre la resolucion de la

practica 2.

46



Practica 3: Control de posicioén de un Motor de paso unipolar (Stepper)

utilizando Labview mediante OPC
E @N;ﬁﬁ/f;_n/n
PrEs GUIA DE PRACTICA Va CTRG
€ p/SALESIANA Wy

CARRERA: Ingenieria Electrénica

ASIGNATURA: Comunicaciones
Industriales, Electiva 2, Automatizacion

Industrial

TITULO DE LA PRACTICA

Control de posicion de un Motor de paso
unipolar (Stepper) utilizando Labview
mediante OPC

1. Objetivos

Realizar la comunicaciéon entre el PLC S7-1200 y la EPC.

Controlar la posicion de un Motor de paso utilizando Labview mediante

OPC.

Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal y Labview para el

control de posicionamiento de un motor de paso (Stepper) de la EPC

mediante OPC vy visualizado en la pantalla HMI. El disefio propuesto del

instrumento virtual en TIA Portal se muestra en la figura 45.
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PRACTICAHZ
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AUTORES:
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Figura 24. Disefio propuesto para PRACTICA 3

Instrucciones.

Seguir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Seguir los pasos descritos en el anexo 3.3 sobre la resolucion de la

practica 3.
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Practica 4: Control de temperatura PID (mediante PWM)

=
L UNIVERSIDAD POLITECNICA . _/;QKINGEN!ERiA

v i GUIA DE PRACTICA &
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[ liail

CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion Industrial

Control de temperatura PID (mediante
PWM)

TITULO DE LA PRACTICA

4. Objetivos

o Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.
o Realizar un PID para controlar la temperatura del halégeno de la EPC
mediante PWM.

o Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

5. Planteamiento del problema.

e Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal un PID para el control
de la temperatura del halégeno de la EPC mediante PWM y visualizado en
la pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento virtual en TIA Portal

se muestra en la figura 46.
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AUTORES:
YEGA MUNDZ DANIEL
RAMNGEL GUTIERREZ MANUE

Figura 25. Disefio propuesto para PRACTICA 4

Instrucciones.

Segquir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Segquir los pasos descritos en el anexo 3.4 sobre la resolucion de la

practica 4.
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Practica 5: Control PID de velocidad de motor DC.

i
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CARRERA: Ingenieria Electronica

ASIGNATURA: Automatizacion Industrial

TITULO DE LA PRACTICA

Control PID de velocidad de motor DC

[ERN

. Objetivos

Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.

Realizar un PID para controlar la velocidad del motor DC de la EPC.

Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

Planteamiento del problema.

Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal un PID para el control

de la velocidad del motor DC de la EPC y controlarlo y visualizado en la

pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se

muestra en la figura 47.
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Figura 26. Disefio propuesto para PRACTICA 5

Instrucciones.

Seguir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Seguir los pasos descritos en el anexo 3.5 sobre la resolucion de la

practica 5.
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Practica 6: Control de posicion de un motor de paso unipolar(Stepper)
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. i Control de posicion de un motor de paso
TITULO DE LA PRACTICA .
unipolar(Stepper)

[ERN

. Objetivos

Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.

Controlar la posicion del motor de paso unipolar (Stepper) de la EPC.

Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

e Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal para controlar la
posicion del motor de paso unipolar (Stepper) de la EPC, controlarlo y
visualizado en la pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento virtual

en TIA Portal se muestra en la figura 48.
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Figura 27. Disefio propuesto para PRACTICA 6.

3. Instrucciones.

e Seguir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

e Seguir los pasos descritos en el anexo 3.6 sobre la resolucién de la

practica 6.
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Practica 7: Comunicacion entre dos autématas programables S7-1200).
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CARRERA: Ingenieria Electronica | ASIGNATURA: Automatizacion Industrial.

. 3 Comunicacion entre dos autbmatas
TITULO DE LA PRACTICA

programables S7-1200)

1. Objetivos
o Realizar la comunicacién entre los dos modulos PLC S7-1200.
o Disefiar un bloque de programa en el TIA Portal el cual, los dos médulos

PLC S7-1200 se comuniquen a modo Maestro-Esclavo.

o Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

e Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal un programa, donde

dos modulos PLC se comuniquen a modo de Maestro-Esclavo y puedan

ser controlados y visualizados mediante la pantalla HMI. El disefio

propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se muestra en la figura 49.
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Figura 28. Disefio propuesto para PRACTICA 7

Instrucciones.
Segquir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Seguir los pasos descritos en el anexo 3.7 sobre la resolucion de la

practica 7.
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Practica 8: Control y comunicacion de un motor DC utilizando Labview
mediante OPC.
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Control y comunicacion de un motor DC

TITULO DE LA PRACTICA
utilizando Labview mediante OPC

1. Objetivos
o Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.
o Controlar la posicion del motor DC de la EPC utilizando Labview

mediante OPC.

o Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

e Desarrollar una aplicacién en el software TIA Portal y Labview para el

control 'y comunicacion del motor DC de la EPC mediante OPC y

visualizado en la pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento virtual

en TIA Portal se muestra en la figura 50.
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Figura 29. Disefio propuesto para PRACTICA 8

Amplitude

Instrucciones.

Seguir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Seguir los pasos descritos en el anexo 3.8 sobre la resolucion de la

practica 8.
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Practica 9: Control y comunicacion de temperatura utilizando Labview
mediante OPC

i
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. i Control y comunicacion de temperatura
TITULO DE LA PRACTICA

utilizando Labview mediante OPC

1. Objetivos

Reconocer las principales funciones del automata PLC S7-1200 y la

EPC

Realizar la comunicacion entre el PLC S7-1200 y la EPC.
Controlar y medir la temperatura utilizando Labview mediante OPC.

Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

. Planteamiento del problema.

Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal y Labview para el
control y comunicacion de temperatura del Haldgeno de la EPC mediante
OPC y visualizado en la pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento

virtual en TIA Portal se muestra en la figura 51.
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Figura 30. Disefio propuesto para PRACTICA 9

Instrucciones.

Seguir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Segquir los pasos descritos en el anexo 3.9 sobre la resolucion de la

practica 9.

60



Practica 10: Control PID Fuzzy de temperatura
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TITULO DE LA PRACTICA

Control PID Fuzzy de temperatura

1. Objetivos

Realizar la comunicacién entre el PLC S7-1200 y la EPC.

Realizar un PID FUZZY para controlar temperatura del halégeno de la

EPC.

Controlar los actuadores mediante la pantalla HMI.

2. Planteamiento del problema.

Desarrollar una aplicacion en el software TIA Portal un PID para el control

de temperatura del halégeno de la EPC, medirlo y visualizado en la

pantalla HMI. El disefio propuesto del instrumento virtual en TIA Portal se

muestra en la figura 52.
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Figura 31. Disefio propuesto para PRACTICA 10

Instrucciones.

Segquir los pasos descritos en introduccion a las practicas en anexo 3.0.

Sequir los pasos descritos en el anexo 3.10 sobre la resolucion de la

practica 10.
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5. RESULTADOS

. Se elabor6 dos madulos PLC los cuales se enlazan con las EPC, y asi
estos realizan un banco de 10 practicas didacticas de laboratorio, destinadas
a ser utilizadas en diferentes materias enfocadas a la Automatizacion
Industrial y Comunicaciones Industriales, impartidas en la Universidad
Politécnica Salesiana sede Guayaquil.

o Se logré la comunicacién entre los médulos PLC y las EPC.

o Se logré la comunicacion del software LABVIEW Yy el software TIA
PORTAL mediante OPC.

o Mediante las pruebas realizadas se tuvo un control optimo de los
modulos PLC y EPC.

o Se hizo la entrega de los equipos, en este caso de dos médulos PLC
repotenciados y dos médulos EPC, estos dos ultimos fueron adecuados para
que puedan ser leidos por los moédulos PLC, y asi puedan ser utilizados en
las clases que se impartan en la Universidad Politécnica Salesiana sede

Guayaquil.
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5.1 RESULTADOS DE PRACTICAS

5.1.1. Resultados en préctica 1

En la ejecucion de la primera practica, podremos observar que tenemos un
boton, el cual podremos comandar el encendido y apagado del halégeno de

la EPC. En la Figura 53 se encuentra en estado ON.

F4:SALIR
15: MENU PRACTICAS
=

Figura 32. Resultados Practica 1 — Boton de Encendido del halégeno de la
EPC en estado ON.

En la Figura 54, podremos observar que el halégeno de la EPC se encuentra

apagado.

Figura 33. Resultados Practica 1 — Apagado del halégeno de la EPC.
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En la Figura 55, podremos observar que el halégeno de la EPC se encuentra
Encendido.

Figura 34. Resultados Practica 1 — Encendido del halégeno de la EPC.

En la Figura 56, podremos observar la temperatura del halégeno, en este caso
se encuentra en ascenso.
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Figura 35. Resultados Préactica 1 — Curva de temperatura.
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5.1.2. Resultados en préctica 2

En el desarrollo de la segunda practica, debemos utilizar las salidas

analdgicas AQ+y AQ-.

Figura 36. Resultados Practica 2 — Cableado de las salidas analégicas AQ+
y AQ-.

En la pantalla HMI podemos colocar a que RPM deseemos que se mantenga
el motor DC de la EPC. En la figura 57 podemos observar, su estado inicial,
que es 0.

Nota: Las revoluciones maximas por default del motor segun el fabricante, es
de 500 RPM. Podemos colocarle un valor més alto de 500 RPM, pero el motor

DC siempre girara a su maximo valor que es 500 RPM.

Figura 37. Valor maximo de RPM del motor DC segun fabricante.
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En la figura 59, se observa que se ha colocado un valor de 500 RPM, y que el
valor actual es de 48RPM. Ademas se aprecia en la grafica se observa la
sefal de velocidad.

N P,

Figura 38. Resultados Préactica 2 — Valor RPM Set del Motor DC de la EPC.

En la Figura 60 podemos darnos cuenta que el motor DC de la EPC se
encuentra girando.

< (BB

Figura 39. Resultados Préctica 2 — Giro del Motor DC. |
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5.1.3. Resultados en practica 3

En la tercera préactica se trata del posicionamiento en grados del motor de
pasos, utilizando el software Labview mediante OPC. Esto quiere decir, que
comandaremos todo el control desde el software Labview. En la figura 61

podemos observar que la pantalla HMI solo es para visualizacion.

Figura 40. Resultados Practica 3 — Pantalla HMI de la practica 4.

En la Figura 62 se observa la grafica de la posicion deseada y la posicion

actual.

Figura 41. Resultados Practica 3 — Posicién deseada y posicion actual del

motor de paso.
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En la gréfica 63 se observa cuando el motor de paso se encuentra en 0°.
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Figura 42. Resultados Préactica 3 — Motor de paso en posicion de 0°.

En la grafica 64 se observa que el motor de paso se ha movido a una posicién
de 180°.

Figura 43 Resultados Practlca 3 — Motor de paso en posicién de 180°.
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5.1.4. Resultados en practica 4

En la cuarta practica podemos observar que en la pantalla HMI podemos
colocar un valor de temperatura en la casilla Temp.Set. Asi mismo tenemos
un boton para encender y apagar el halogeno de la EPC. En la Figura 65

podemos observar el PID de temperatura.

Figura 44. Resultados Practica 4 — Visualizacion del PID de temperatura.
Nota: Debemos tener cuidado al ponerle una temperatura alta, ya que por la

calor ocasionada por el halégeno, puede llegar a derretir la soldadura de los

elementos eléctricos.
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5.1.5. Resultados en practica 5

En la quinta practica se logra la obtencion de un PID del motor DC de la EPC.
Al igual que en la practica 4, podemos colocar un valor de RPM en la casilla
de Motor RPM SET. También podemos observar las graficas de la velocidad

del motor DC y de su PID, tal como se muestra en la figura 66.

\

PID del motor DC de la practica 5

Figu ra 45. Resultados Practica 5 —

En la Figura 67, se aprecia el giro del motor DC de la EPC.

Figura 46. Resultados Practica 5 — Giro del motor DC de la practica 5
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5.1.6. Resultados en practica 6

En la ejecucion de la sexta practica, podemos controlar la posicion del motor
de paso de la EPC. Al igual que en otras practicas, podemos colocar un valor

en grados en la casilla “Posicién deseada”, y asi mismo ver su grafica, tal

como se muestra en la figura 68.

Figura 47. Rultados Préctica 6 — Control de posicion del motor de paso de
la EPC.

En la Figura 69, podemos observar que el motor de paso ha girado, y se logra
notar que se encuentra a 180°.
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Figura 48. Resultados Practica 6 — Glro deI motor de paso.
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5.1.7. Resultados en practica 7

En la ejecucion de la séptima practica se desarrollé una interfa para que
ambos mddulos se comuniquen entre si. En la Figura 70 podemos observar
la pantalla HMI de ambos modulos, los cuales son similares.

Ademas, se logra apreciar que tiene un botdén, con dos estados: “Disable” y
“‘Enable”, el cual debemos estar pendientes de que se encuentre en estado

“‘Enable” para que los dos PLC se comuniquen, de lo contrario no se

comunicaran.

Figura 49. Resultados Practica 7 — Pantalla HMI de la practica 7.

En la Figura 71, se nota que se encuentra encendido QO0.6, y en la pantalla
HMI se ve que también esta encendido.

Figura 50. Resultados Practica 7 — Encendido de focos del médulo PLC.
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En la Figura 72, se ve que el Estudiante Manuel Rangel, se encuentra
presionando 10.1 del PLC B, lo cual provoca que en el PLC A se encienda

Q0.1, demostrando asi la comunicacién de ambos mddulos PLC.

En la Figura 73, ambos alumnos estan presionando los botones de los PLC,

donde el PLC A es maestro y a la vez es esclavo del PLC B, y el PLC B es

maestro y esclavo del PLC A.

Figura 52. Reulaos Practica 7 — PLC Ay PLC B de la practica 7.
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En la Figura 74, se aprecia como se comunican ambos PLC. En esta figura,
0.6 y 10.7 estan en un estado de “1”, lo que hace que se encienda Q0.6 y Q0.7

del otro modulo.

Figura 53. Resultados Préactica 7 — Comunicacién de PLCs.
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5.1.8. Resultados en practica 8

La octava practica consiste en controlar y comunicar el motor DC de la EPC
mediante OPC en labview. En la figura 75 se puede apreciar el HMI de la
practica, el la cual solo sirve de visualizacion, ya que el control esta en el

software Labview.
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Figura 54. Resultados Practica 8 — Pantalla HMI de la practica 8.

En la figura 76 , se aprecia el Vi de la practica 8, donde se observa la grafica
del RMP del motor DC de la EPC.
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Figura 55. Resultados Préactica 7 — VI de la practica 8.
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En la Figura 77, se nota el giro del motor DC.

Figura 56. Resultados Practica 8 — Giro del motor DC de la practica 8.
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5.1.9. Resultados en practica 9

La practica 9 se trata de la comunicacion y control de temperatura utilizando

Labview mediante OPC. En la Figura 78 se aprecia la pantalla HMI de la

practica 9, la cual solo sirve para visualizar las graficas de temperatura.

4:5ALIR
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Figura 57. Resultados Practica 9 — Pantalla HMI de la practica 9

En la Figura 79 podemos ver el VI de la practica 9. En esta imagen, podemos
observar las gréficas de la temperatura.
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Figura 58. Resultados Préactica 9 — Vi de temperatura de la practica 9.
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En la Figura 80, se aprecia que el halégeno esta apagado.

Figura 59. Resultados Practica 9 — Halégeno de la practica 9 en Estado
OFF.

En la Figura 81, se ve que el halégeno esta encendido.

Figura 60. Resultados Préactica 9 — Halégeno de la practica 9 en Estado ON.
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5.1.10. Resultados en préactica 10

La préctica 10 se trata de un Control PID FUZZY de temperatura utilizando
Labview mediante OPC. En la Figura 82 podremos observar la pantalla HMI
de la préactica 10.

Figura 61. Resultados Practica 10 — PID FUZZY

En la Figura 83 podemos ver el VI de la practica 10. En esta imagen, podemos

observar las graficas PID FUZZY de la temperatura.

Figura 62. Resultados Préactica 10 — VI del PID FUZZY de la practica 10.
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En la Figura 84, se aprecia que el halégeno esta apagado.

Figura 63. Resultados Practlca 10 Halogeno de la préactica 10 en Estado
OFF.

En la Figura 85, se aprecia que el haldgeno esta encendido. Esto nos dice que

el PID ya se ha estabilizado a la temperatura seteada.

Figura 64. Resultados Practica 10 — Hal6geno de la practica 10 en Estado
ON.
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CONCLUSIONES

Mediante estas practicas, podemos darnos cuenta el funcionamiento
de las plantas industriales, y su eficiencia comparado con otras plantas
industriales de gran tamafio.

Los modulos repotenciados son mas eficientes porque se puede
trabajar internamente mediante sus Relés 24Vdc y externamente
mediante el puerto Db25.

Las plantas industriales son mas compactas y faciles de manejar, ya
gue no necesitan protocolos de comunicacién para poder interactual
con los autbmatas programables.

Los PLC Siemens S7-1200 no cuentan con un mecanismo de lectura
de encoders, lo cual se le agregd una tarjeta Arduino Nano, la cual
ayuda a la lectura de los encoders, en este caso, del motor DC de la
planta EPC, transformando esas digitales a sefiales analdgicas.

La salida analdgicas transformadas, son amplificadas hasta 10V. La
variacion inicial era de 0-5V, pero mediante programacion Arduino, se
logré una variacién final de 0-10V, logrando asi la lectura de los
encoders de la EPC mediante forma analdgica.

Se ha logrado comunicar de forma inalambrica los dos mddulos
repotenciados mediante un router, logrado asi ser mas eficientes al
momento de realizar practicas donde varios modulos tengan que
comunicarse entre si, evitando usar distintos cables de red.
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RECOMENDACIONES

En el Seleccionador Ext/Int, cuando se vaya a trabajar con la planta
EPC, se debe seleccionar Ext, y esta debe estar conectada a la
planta EPC mediante el cable Db25.

En el Seleccionador Ext/Int, cuando se vaya a trabajar en la practica
7 de comunicacioén de los dos modulos PLC, se debe seleccionar Int,

y estos deben estar conectados mediante cable de red.

No sobrecalentar el sensor de temperatura LM35 al momento de
realizar las practicas de temperatura PID, ya que la calor elevada
podria causar saturaciones en el Lm35 ademas que la soldadura
podria llegar a derretirse, al igual que las pistas de la tarjeta PCB,
por el motivo de que la planta esta sellada herméticamente y el foco

gue se usa es halégeno, el cudl calienta mucho.

Se recomienda no subir la temperatura mayor a 70°C para que la
alta temperatura no afecte a otros elementos electronicos de la
tarjeta PCB.

Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la préactica,
escogiendo el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya

problemas de compilaciéon durante la practica.

Realizar los pasos 5 y 6 correctamente del OPC Server, ya que estos
pasos son claves para la comunicacion del PLC, EPC y el software

Labview.
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ANEXOS
Anexo 1.1 Lista de materiales

Figura 65. Anexo 1.1 Lista de materiales — Relé Schneider 24Vdc

Figura 66. Anexo 1.1 Lista de materiales — Luz Piloto

T —————

Figura 67. Anexo 1.1 Lista de materiales — Selector 2 posiciones
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Figura 69. Anexo 1.1 Lista de materiales — Pulsadores

Figura 70. Anexo 1.1 Lista de materiales — Potencidmetros de precision
10K
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Figura 71. Anexo 1.1 Lista de materiales — Voltimetro Digital 10v

Figura 72. Anexo 1.1 Lista de materiales — Pantalla HMI KTP600

Figura 73. Anexo 1.1 Lista de materiales — PLC S7-1200
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Figura 74. Anexo 1.1 Lista de materiales — Router Wireless 300Mbps

Figura 75. Anexo 1.1 Lista de materiales — Planta Entrenadora de

Procesos EPC

03 e
€\ 19;:’.%'““)’ N

422454

Figura 76. Anexo 1.1 Lista de materiales — Arduino Nano
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Anexo 1.2 Diagrama de conexiones eléctricas de los modulos PLC

5o CONECTOR . ) ‘.
AC Conexiones de alimentacion AC/DC

£
I
| e m:s\""’
o
I S G O |
I S O B
1 1|
I

Figura 77. Diagrama de conexiones eléctricas de los médulos PLC —

Conexiones de alimentacion AC/DC

Configuracién de Redes

Industrial Ethernet

SIMATIC HM
KTP700

Conectores RJ45

para montaje en
tablero.
X1©
x2@©

. — Conectores circulares
para montaje en
tablero.

| © X3
©) x4

Profibus DP

Figura 78. Diagrama de conexiones eléctricas de los modulos PLC —

Configuracion de Redes
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Entradas y Salidas Analdgicas

l

At @

INT/EXT

Al1-

1

Figura 80. Diagrama de conexiones eléctricas de los modulos PLC —

WOLT.

Entradas y Salidas Analdgicas
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Anexo 2 Pasos previos a practicas

Paso 1. Abrir el software TIA Portal.

Como primer paso, se debe abrir el software TIA Portal.

Paso 2. Creacion de proyecto en TIA Portal.

Se debe crear un proyecto en el software TIA Portal y dar clic en crear.

Figura 81. Creacion del proyecto en el software TIA Portal.

Paso 3. Seleccién y configuracién del PLC y el HMI.

Configurar el dispositivo PLC S7-1200 y HMI KTP 600.

Hombre del dispos o

e

T

1 b vsta e dinposianor Agreger |

Figura 82. Seleccién del PLC S7-1200.
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\\\, Agregar dispositivo
ﬂ :;:;pmw y " Nombre del dispositivo:
a_
e (T
-~ a
-~

) Iniciar el aziztents de dizpozivor  Agreger

Figura 83. Seleccion del HMI KTP 600.

Paso 4. Creacion del bloque de funcion.

Se crea un bloque de funcion para cada practica. Nos dirigimos a:

1.
2.

Clic en carpeta PLC.
Clic en bloques de programa.

Clic en agregar Nuevo bloque, elegimos BLOQUE DE FUNCION y
le damos a Aceptar.

Agrogar nueve bloque ES
Noembre:
[P=1] |
Lenguaje KOP [+]
= i amera: R
Blogue d (O menual

Bloque Los blogues de funcién son blogues I6gicos que depositan sus valores de farma permanente
de funcisn en bl de instancia, de modo que siguen estando disponibles despuss de
procesar el bloque.
L
Funcién
S
Blogque
de datos
més._.
> | Mis informacion
[+ Agregary abrir [ aceptar | | cancelar |

Figura 84. Creacion del bloque de funcién.
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Anexo 3. Solucidn de préacticas

Anexo 3.0 Introducciodn a practicas
1. Alimentar los médulos PLC con 110V.
2. Verificar la conexién entre el modulo PLC y la planta EPC.

3. Revisar la comunicacién entre el software TIA Portal y el modulo PLC.

Anexo 3.1 Solucion de practica 1

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe

seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del

Anexo 3.0 (Introduccién a practicas).

Paso 2.

Una vez creada nuestro bloque de funcion, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
Pi#l
Nombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia  Accesibled... Escrib... Visibleen.. Valor dea.. Comentario
<d v Input
L e UDint Elo Nerem... [+] (@ 7] 7]
| @ mrFoc Bool false No remane.. 7] ™ ™
L@ mvenT Bool false Ne remane.. ™ ™ ™
i 4 ¥ Output
i@ TEMPSCALE Real 0.0 Ne remane.. ™ ™ ™
@ outFoco Bool false Ne remane.. 7] ™ ™
P l@e  ouTvewt Bool false Ne remane.. ™ ™ ™
! 4~ InOut
0 Agrega
140 ~ Static
2.4 TEMP_NORM Real 0.0 No remane 0 a8
34~ Temp
4 = Ageg
5 40 v Constant

6

Figura 85. Creacion de variables locales de la practica 1.
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Paso 3.

Procedemos a usar los bloqgues NORM_Xy SCALE_X.

~ Segmentol: .

NORM_X SCALE X
ubint to Real Real to Real
EN ENO EN ENO ———
0 — MN OUT — STEMP_NORM 0.0 — MN OUT — STEMP_SCALE
£IN_TEMP — VALUE #TEMP_NORM — VALUE
27648 — MAx 67.0 — MAX

~  Segmento 2:

#IN_FOCO #0UT_FOCO

| { —

~  Segmento3: .

#IN_VENT #0UT_VENT

| { —

Figura 86. Seleccion de los bloques NORM_Xy SCALE_X de la practica 1.

Paso 4.

Ahora arrastramos el blogue de funcién en el MAIN del programa y creamos

las variables globales a usar.

“DB3
"P#1_DB"
“WFB1
d Pm"
EMN EMNO
G 4 D18
*TEMP_IN" IN_TE MP TEMP_SCALE "TEMP_OUT_SCA"
Y0 .0 %000
"HMI_FOCO" — |N_FOCO OUT_FOCO —1"SIGNAL_FOCO"
Y01 W05
“HMI_ "SIGNAL_
WVENTILADOR" — |y_WENT OUT_VENT — VENTILADOR®

Figura 87. Creacion de variables globales de la practica 1.

Paso 5.

Nos dirigimos a disefiar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes
elementos, como se muestra en la figura 120.
e Un visualizador de graficos.

e Dos botones.
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e Un visualizador.

e Campo E/Sy texto.

SIEMENS

I =
chusm
ag ELECLR/_EIQ&_
Wf—— UPS-GYE
SENAL TEMPERATURA
100

B0

PRACTICA#1
“CONTROL Y MEDICION
60 5 DE TEMPERATURA"
40

20 AUTORES:

VEGA MUNOZ DANIEL
RANGEL GUTIERREZ MANUEL

o]

VENT |Relis¥ TEMP

F4:SALIR Foco LG
F5: MENU PRACTICAS

ERRDY R

Figura 88. Disefo de la pantalla HMI para la practica 1.

Paso 6.

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

EREPPE

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién]

Propiedades | Eventos | Textos

LT HE X

Soltar tecla ~ Fararhuntime
Vodo funtime
<Agregar funcién>

Figura 89. Configuracion del boton F4 para la practica 1.
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Trrry

200% j m@"m
TeclaDeFuncién_F5 [Tecla de funcién] 5 propi @ 7 Qr@n. —
[tvBEX
[ pulsartecla
Soltartecla

MENU PRACTICAS
0

Figura 90. Configuracién del botén F5 para la practica 1.

Paso 7

Configuramos el botén del FOCO, el botén del VENTILADOR, el campo E/S,
Visualizador de Curvas.

VENT |[Eeligl] TEMP
F4:SALIR Foco W

F5: MENU PRACTICAS

EREPVPE

T
8 Propiedades " Informacién ﬂFﬂDiigl‘su’m

Interruptor_1 [Interruptor]

thpieﬁﬂu | Animaciones | Eventos | Textos |

=4 Liss de progiedades Generl

General
- Proceso Modo

‘Aparientia

Aspecto Variable: [FOCO [EX| Fomato: | Interupor con texto [+

Representacin TR 2

Formata de tee o Texto

i) Direcodn:  %M0.0 Boal

Msceineo elor e 0N aton

Sequridad

o [oFF ‘

Figura 91. Configuracién del botén FOCO para la préactica 1.
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I N M PANGEL GUTTERREZ MANLEL

varr ([ TEP
FESALR o

F5: MENU PRACTICAS

EEEPPE

|

pror il

Interruptor_2 [Interruptor]

& Propiedades |, Informacidn alﬂﬂhgﬁxn‘m E

2 Liva de propisdades e
= Proceso Modo
Aparintiz
fopects Varible: VENTLADOR [EX| Fomnato: | Inmuprar con teno -
:plmn;anm o 2
Imato de e L Texto
Limites Direccion: - %40.1 Boal
Mscelineo valorde'ow [T [7] o [on
Sequidad
ofF: [oFF ‘

Figura 92. Configuracion del botén VENTILADOR para la practica 1.

VENT TEMP
F4:SALIR Foco

F5: MENU PRACTICAS

[Era—]

lcampo ES_4 [Campo EfS] G Propiedades Ejl.fmmis.. i) Y Diagnéstico
| Propi | A | Eventos | Textos |
& Lista de propiedades General
‘, Proceso Formato
Apariencia
Compartamienta Varisble: |TENP_OUT SCA =] i [Decimal I
:“‘"’:‘""‘ Voriable FLC: A Decimales:
rmato de texie
e Direcgién: W08 ezl Longitud delcampo: [3_7]
Miscelineo [ inquie m]
Sequrided Tipo [52 ]
Modo: | Salida !

Figura 93. Configuracién del boton TEMPERATURA para la practica

1.
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—— —
SEMAL TEMPERATURA
= 100

PRACTICA #1

"CONTROL ¥ MEDICION l
DE TEMPERATURA"

AUTORES:
VEGA MUNOZ DANIEL
RANGEL GUTIERREZ MANUEL

YENT (oI TEMP
F4:SALIR Foco

F5: MENU PRACTICAS

| Propiedades | Animaciones | Eventos [ Textos |

['€l Propiedades E

=% Lista de propiedades. ForE

nombre Estilo Valores . | Tipo Curva Configuraci6n del orig... | Pagin: Limites

i o
] curva_1 A\ [¥] 999 [ Tempo real ciclico 1rmeve outscal  [=] zqui [FIFEEIR] =]
a

Figura 94. Configuracién del Visualizador de Curvas para la practica 1.

RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del modulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la practica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacién durante la practica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.
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Anexo 3.2 Solucién de préctica 2

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del

Anexo 3.0 (Introduccidn a practicas).

Paso 2.

Una vez creado nuestro blogue de funcion, nos dirigimos dandole doble clic
para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.

Pi2
Mombre Tipo de datos Valor predet. Rernanencia | Accesibled... Escrib... Visible en .. Valor de a..
1 |- ~ Input
2 |am = IN_MOTOR_RPA Real . o rem... [=] =] =] =]
3 |4 = IN_MDC UDint 0 No remane =] =] =]
4 < ¥ Output
5 |40 = OUT_MOTOR_RPM uint 0 Mo remane... =] =] =]
“m = OUT_MDC Real 0.0 Mo remane =] =] =]
< ~ InOut
- 2
3 |-m ~ static
10 |« = MOTOR_RPIM_MNORIM Real 0.0 Mo remane... =] =] =] (=]
11 |<m = MDC_NORM Real 0.0 Mo remane =] =] =] =
12 |« = MOTOR_RPM_SCA Real 0.0 Mo remane... =] =] =] M/
12 4@ >~ Temp
14 - Agreg
15 <@ « Constant
i -

Figura 95. Creacion de variables locales de la practica 2.

Paso 3

Procedemos a usar los bloques NORM_Xy SCALE_X.

NORM_X SCALE_X TRUNC
#IN_MOTOR_RP Real to Real Real to Real Real to Uint
—IR(E:ﬂl l—— EN ENQ —————————— N ENQ ———————————— EN ENO —
500.0 00— MN #MOTOR_RPM_ 0.0 — MN #MOTOR_RPN. #MOTOR_RPM_ #0UT_MOTOR_
#IN_MOTOR_RPM — VALUE oUT — NORM SHOTOR_RPML U7 — SCA SCA— |y ouT— RPM
900.0 — MAx NORM — yaL UE
38240 — MAX
NORM_X SCALE_X.
UDInt to Real Real to Real
EN IN———————————————— N ENQ ——
0— MN QUT — EMDC_NORM 00— MN QUT — #0UT_MDC
#IN_MDC — VALUE #MDC_NORM — VALUE
27648 — MAX 4500 — max

Figura 96. Seleccién de los bloques NORM_Xy SCALE_X de la préactica 2.
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Paso 4.

Ahora arrastramos el bloque de funcion en el MAIN del programa y creamos

las variables globales a usar.

%WDB1
"P#2_DB"

YFB6

2"
EMN ENO
YUMD22 COUT_MOTOR_
“HMI_MOTOR_ RPM

RPI™ —{ | MOTOR_RPIM

WWE 6 OUT_MDC

"MOCT —EliN_ MDC

UQWB O
 "SIGNAL_MOTOR"

WMD38
—— “HMI_MDC_RPRI

Figura 97. Creacion de variables globales de la practica 2.

Paso 5.

Nos dirigimos a diseflar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes

elementos:
e Un visualizador de graficos.

e Dos campos E/S y texto.

SIEMENS

MOTOR RPM SET
MOTOR RPM ACT

F4:SALIR
F5: MENU PRACTICAS

PRACTICASZ2
'CONTROL VELOCIDAD-SERAL

DE UN MOTOR DC™

AUTORES:
YEGA MUROZ DANIEL
AMNGEL GUTIERREZ MANUEL

Figura 98. Disefio de la pantalla HMI para la practica 2.
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Paso 6.

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

Tryig

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién]

Propiedades Eventos Textos
LTHEX
Soltartecla ¥ PararRuntime
Moda. Runtime
<Agregar funcién
.
4

Figura 99. Configuracién del botén F4 para la practica 2.

TTrryy

TeclaDeFuncién_F5 [Tecla de funcién]

‘Pmpiedades u Eventos u Textos ‘

LTHEX
Pulsartecla
Soltartecla ¥ Activarimagen
Nombre de imagen MENU PRACTICAS
Nimero de objeto 0
' <Agregar funcién:

Figura 100. Configuracién del botén F5 para la practica 2.
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Paso 7.

Configuramos el campo E/S y el visualizador de curvas.

“OTOR RPM SET Fomo?

MOTOR RPM ACT
F4:SALI e
F5: MENU PRACTICAS

15 o oy @

| propiedades "4 informacién 1| % Diagnéstico |

| Propiedades | Animaciones | Eventos | Texios |

= Lista de proiedades Genel
Proceso
Varizble: | HI_MOTOR APH EL] I=]
Varisble PLC: R,
Dicccion: D22 Aol
Tipo ol
Mode:  Emracs [=]

MOTOR RPM SET [ oo |

MOTOR RPM ACT Fodo
F4:SALII
F5: MENU PRACTICAS
165% v —— &
|4 Propiedades  [%}informacion ] & Diagnéstico |
| Propi Animaciones | Eventos | Textos |
2 Lists de propiedsdes I @)
General
= Proceso Fomato
Apanencia
Comgoramiento Vaiisble: [ ElN| Fomnato visualiz: |Decimz] -
:E'"m":('”" Variable PLC: A Decimales: [0 [2]
omato de texto
Limites Direccin: D38 Rezl Longitud del camp
Miscelaneo Ceros a la izquierda: [ ]
Seguridad = Formato represent: 993 )
Modo: [Sside [+]

Figura 102. Configuracion del campo E/S Motor RPM Act para la practica 2.
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ELECTRONICA
N—- PS-GYE

@ﬁ; NyeRia

VELOCIDAD WS SENAL

PRACTICARZ2

'CONTROL VEL OCIDAD-SENAL
DE ENCODER (FORMA ANALDGICA)
- DE UN MOTOR DC"

BUTORES:
VEGA MUNOZ DANIEL

TAMGEL GUTIERREZ MANUEL

YIOTOR RPM SET

MOTOR RPM ACT
F4:SALIR
F5: MENU PRACTICAS

J Propiedades ” Animaciones ” Eventos ” Textos
é’ Lista de propiedades Curva
(urw.a - Merbre Estilo Valores ... | Tipo Curva Configuracién del orig... | Pégina Lirnites
Apariencia . k| curva_1 AN | x| 999 |2 Tiempo real ciclico [HMI_MOTOR_RPM] || 1zqui... | =| Pt [ =2 =]
Representacicn | curva_2 N 999 Tiempo real ciclico [RP] lzquierda = b | R
Formato de texto <Agregar>

Tabla

Eje de tiempo

Eje de valores izguierdo
Eje de valores derecho
Misceldneo

Figura 103. Configuracion del Visualizador de Curvas para la préactica
2.

RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del modulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la préactica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de

compilacién durante la préactica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.
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Anexo 3.3 Solucién de préactica 3

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del

Anexo 3.0 (Introduccién a practicas).

Paso 2

Usaremos la misma configuracién y programacion del bloque creado en la

Practica N° 6.

Paso 3.

Ahora en el bloque de funcién creado, “P#3”, ubicaremos las variables del PLC

a usar afiadiendo también un bloque == ubicando en el MB4.

WDE15
*P#3_DE"
B4 WB10
"OPC_MENU" _—
I Byte I EM EMNQ m—
3 TMD26 D30
"HIM_SET_ "HII_GET_
POSMON" — SET_POSOTION PUT_POSITION — POSIMON
WMM100.5 %001
"Clock_1Hz" — cLoCK marcal — 30"
%Q0 2
marca? — 51"
%00 3
marca3 — 52"
%00 .4

marcad =i 53"

Figura 104. Creacion de variables PLC a utilizar para la practica 3.
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Mediante la comunicacién del OPC, recibira el PLC el nimero de la préactica

#3, asi nos aseguraremos que funciones nuestro bloque de funcion creado.

Paso 4

Seguir los pasos indicados en la Practica N°8 desde el Paso 5 hasta el paso
6 para la comunicacion con el OPC.

Paso 5
Una vez realizado la configuracion, agregamos los TAGs que usaremos en

bloque creado en el PLC: MD26 y MD30 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con
el tipo de dato BYTE y le damos Aceptar.

@ NIOPC Servers - Runtime - [m]
File Edit View Tools Runtime Help
DEda | BMEa =9 E
s Ec:hjé""eﬂ Tag Name Address DataType  ScanRate  Scaling Desciption
Device1 AMENY B4 Byte 100 None
& POSITION_GET MD30 Float 100 None
<APOSITION_SET MD26 Foat 100 None

[& & © <

Date Time Source Evert

1)19/10/2020 17.24:42 NIOPC Servers...  Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.
191072020 172449 NI OPC Servers..  Advanced Simulator device driver loaded successfuly
19102020 172455 NI OPC Servers...  Starting Advanced Simulator device drver.

019102020 172455 Advanced Smul..  Advanced Simulator Device Driver V5.19.432.0

i) 18/10/2020 17:24:55 NIOPC Servers...  Attempting to automatically generate tags for device Chan
D19510/2020 172455 Advanced Simul...  Attemping to automatically generate tags for device Devic
AN191072020 172455 NIOPC Servers...  Uinable to generate a tag database for device Channel 1.0
D1910/2020 172547 NI OPC Servers...  Stopping Advanced Smulator device diver.
D19102020 172623 NIOPC Servers...  Starting Siemens TCP/IP Ethemet device diver.

Figura 105. Creacion de los TAGs del bloque creado para la practica 3.

Paso 6

Nos dirigimos a disefiar nuestra pantalla HMI A ubicando los siguientes

elementos:
e Visualizador de curvas

e 2 Campos de E/S y texto
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LN MOTOR PASDS L NIPOLAR
{STEPPER) UTILIZAND-O

LABVIEW MECIANTE DFC
AUTORES:

POSICION DESEADD
FOSICION ACTUAL

EEEIEEE

Figura 106. Disefio de la pantalla HMI para la practica 3.

Paso 7

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

HERPP

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién]

Propiedades | Eventos | Textos

2T HE X
Soltar tecla ¥ PararRuntime
Modo Runtime.
<Agregar funcién:

Figura 107. Configuracién del botén F4 para la practica 3.

Tiryy

TeclaDeFunci6n_F5 [Tecla de funcion] d Propiedades F_q Informacion © Fﬂ Diagm'miw
Propiedades | Eventos | Textos
LT BEX
Pulsartecla
Soltartecla ~ Activarimagen
Nombre de imagen MENU PRACTICAS
Nimero de objeto 0

<#gregar funcidn>

Figura 108. Configuracion del botdn F5 para la practica 3.
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Paso 8

Configuramos el campo E/S, visualizador de curvas.

S UPS-GYE

T rNcENIERiA
< TEESRREE
P P

FassaLie "
F5¢ MENU PRA

[Fl =1 (=] [ [ e

i
|°cl Propiedades  [*i} Informacion @) |2 Diagnéstico
| Propiedades | Animaciones | Eventos [ Textos
=¥ Lista de propiedades Ezrzl
B Proceso Formato
Apariencia
& Variable: |[HMI_SET_POSITION [Elm Formato visualiz.:
Compoertamiente i
S — Variable PLC: ol Decimales
Formato de texto W Direccién:  %MD26 Real Longitud del campo: [3 7]
wmreEs Ceros a la izquierda: [ ]
Misceléneo Tipo
Seguridad B [-]

Wodo: | Salida =1

Figura 109. Configuracion del campo E/S Set Position para la practica 3.

erFNoENjEmia
< “ELESTRENICA
P =

—— ~UPsGYE

FassaLe "
F3 MENU PRACTICAS

01 =11 [0 (1 I [

75% =

| Propiedades  [*} Informacion i3] 2] Diagnéstico

| Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos
=¥ Lista de propiedades Ezirzr=l
Ganeral Proceso Formato
Apariencia . -
& Variable: [HM_GET_POSMON ||| Formato visualiz: |Decimal  [+]
Compertamiente N .
Eerremmm e Variable FLC: A Decimales
Formato de texto 3 Direccién: %MD30 Real Longitud del campo
iz Ceros a la izquierda: [
Miscelaneo i
Tipe Formato : 990 -
Seguridad

Modo: |Szlida =1

Figura 110. Configuracion del campo E/S Get Position para la préactica 3.

P
e UPS-GYE

P ANGE:
g E
S

FASALIR
FS MENU PRACTICAS

(1 =1 [ [0 T [

75% - ETRTTRTYeTIET]

el Propiedades  [* informacion 1) | % Diagnéstico |

| Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos
=¥ Lista de propiedades G |
(S Nombre Estilo Valores | Tipo Curva Configuracio_ |Pagina | Limites
Apariencia k7] Curva_1 =] 209 || Temporealc.. HM_SET ..|>| lzqui..|=| 5> [~ |=]
Epresamiser . k] curva_2 PV 999 Tiempo real c... [HM_GET_PO... lzquierda &1 ]R3
Formato de texto <Agregar>
Tabla i

Eje de tiempo

Eje de valores izquierdo

Eje de valores derecho

Misceléneo I

Figura 111. Configuracion del Visualizador de Curvas para la practica 3.
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RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del modulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la préactica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacion durante la practica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.

e Configurar correctamente el OPC para no tener inconvenientes con las

practicas.
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Anexo 3.4 Solucién de préactica 4

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del
Anexo 3.0 (Introduccién a practicas).

Paso 2.

Una vez creado nuestro bloque de funcién, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
P4
Nombre Tipo de datos Valor predet. Remnanencia  Accesibled.. Escrib... Visible en.. Valor dea. C
4 ¥ Input
Qs INTEMWP Word 620 Norem.. [+] ™ ™
- IN_FOCO Bool No remane... ™ =] =]
. IN Real 00 No remane... =] ™ =
< v Output
] . u Dword 1640 No remane... =] ™ =
40 s TEMP_SCALE Real 0.0 No remane. .. ™ W =]
S FOCO_oUT Bool false No remane... 7] ™ 7]
4 ~ InQut
L sarE
| 4@ v Static
ll4me  TEMP_NORM Real 0.0 No remane. .. B8 0
i<~ Temp
! . s

3 4 * Constant

Figura 112. Creacion de variables locales de la practica 4.

Paso 3

Procedemos a usar los bloques NORM_X, SCALE_Xy PID_COMPACT.
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Segmento 1:  ACONDICIONAMENTO DE LA SEFAL DE TEMP

NORM X SCALE X
uDint o Real Real o Real
EN ENO EN ENQ —
MN OUT — #TEMP_NORM 0, MN OUT — #TEMP_SCALE
#IN_TENP —FVALUE FTENP_NORM — VALUE
MAX 67.0 — max
Segmento 2:  SERALAID
%DB9
“PID_TEMF"
PID_Compact
&t
EN ENO
#N — Setpoint Output — -
Input Output PER I+ #U
#MN_TEMP — Input_PER Output PWM =—i...
State — -
- Eror — -

Figura 113. Seleccién de los bloques NORM_X, SCALE_ Xy
PID_COMPACT de la practica 4.

Paso 4.

Ahora arrastramos el blogue de funcién en el MAIN del programa y creamos

las variables globales a usar.

*DE10
"P#4_DE"
WB4
P
EN ENQ — 88
. 'EHV\E? WMD14
TEMP_IN IN_TEMP “VARIABLE_PID_
UW0.0 U our
HM_FOCO" — |N_FOCO UADA2
D10 “TEMPZ_OUT_
“HMI_TEMP_SET — |N TEMP_SCALE — SCALE"
%00 0

FOCO_OUT —1"SIGNAL_FOCO"

Figura 114. Creacion de variables globales de la practica 4.

Paso 5.

Nos dirigimos a diseflar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes
elementos:

e Un visualizador de graficos.

e Un boton.

e Dos campos E/S y texto.
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SIEMENS

& -

:w;@i

PRACTICA#4

"CONTROL DE TEMPERATURA PID
[MEDIANTE PWM)
S¥-1200"

AUTORES:
VYEGA MURNDZ DANIEL

e |
_ TEMP. ACT [ 000 |  RANGEL GUTIERREZ MANUE
=oco TEMP.SET | DODO |

$:SALIR
F5: MENU PRACTICAS

] [ [ ) ]

Figura 115. Disefo de la pantalla HMI para la practica 4.

Paso 6.

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

EREPPE

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién] n 3 ion )] Diagnésti iE

Propiedades | Evenios | Texios
LT BEX
Soltartecla v PararRuntime
Modo. Runtime.
<Agregar funcién>

Figura 116. Configuracién del botén F4 para la practica 4.

EEEPDE

TeclaDeFuncién_F5 [Tecla de funcién] 2 prop F, fon O] Y Dingnist T

Propiedades | Eventos | Textos

1

b
lig
e
x

Pulsartecla
Soltertecla

MENU PRACTICAS
[]

Figura 117. Configuracién del botén F5 para la practica 4.
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Paso 7.
Configuramos el campo E/S, el botdn y el visualizador de curvas.

“4:SALIR.
F5: MENU PRACTICAS

135% Y| i
Campo ES 1 [Campo E15] 4 Propiedades Eu.fmii- | ¥ Diagnéstico ﬂ
| Propiedades | Animaciones [ Eventos | Testos |
= Lisuz de propiedadss. Tl
- s Fomo
Aparenca
Comporizmienta Veriable: [TEMP2_CUT SCALE [E)| fsualiz: | Decimal =]
| » omm
i Difeccién: 4042 Rel Longitud del campo:
' bipiends: []
Tipo [s9% =
Modo: [saida -

Campo £5_2 [Campo 5]

| Propiedades | Animaciones | Evemtos | Tetos |

135% o] —§—
| & Propledades  |" Informacion ulynhgmuco E

2% Lists de propiedades F]

Genenl

#puriercia Tocese Formato
Verioble: | HA_TENP_SET E] Formato veuake: [Decemol
Representacién _ -
Fommao e fasin Varatle fLE: » Decmaies: [0_T7]
s Direceidn: M1 Beal Longitud del campo: [3_[2]
Miscelines Ceroz a lainquienda: [
sequicd = Fomato represent 35
Modo: | Entrade -

Figura 119. Configuracion del campo E/S Temp. Set. para la practica 4
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SIEMENS

PRACTICA#4

"CONTROL DE TEMPERATURA PID
N (MEDIANTE PwM)
S57-1200"

AUTORES:
VEGA MURDZ DANIEL

——
TEMP. ACT [ ODO |  RANGEL GUTIERREZ MANUEL
TEMP.SET [ oo0 |

=4:SALIR
F5: MENU PRACTICAS

ey

Visor de curvas_1 [Visor de curvas]

|| Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos |
=¥ Lista de propiedades. Il

Curva
B [Nombre  |Estilo  |Valores _ |Tipo Curva 2 éndelorig... [Pégina | Limites ]
Apariencia B I Curva_1 =] 999 || Tiempo real ciclico [TEMP2_OUT SCALE] | >| lzqui... || F{ [ |~]
Reprezentacion Ll cunva2 AN/ 999 Tiempo real ciclico [HM_TEMP_SET] 1zquierda [ | 2
Formato de texto B
Tabla 4
Eje de tiempo. i

Eje de valores izquierdo
Eje de valores derecho
Miscelanea

Figura 120. Configuracién del Visualizador de Curvas para la practica 4.

| Propiedsdes | Animaciones | Eventos | Textos |

2 Umdepopiedadss | Ganery

General

Proceso Modo.
Aparincia
Aspecto Varible: [FOC0 S Fomzin: | Inzmupior con e -
Represenaciin P 2
Fomato de texo Texto
Limizs L =00 Bool
Miscelénco valordeow: [I____ 3] o OFF
Sequidad

OFF: oM |

Figura 121. Configuracion del Botobn FOCO para la practica 4.
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RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del médulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la practica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacion durante la practica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.
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Anexo 3.5 Solucién de préactica s

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del
Anexo 3.0 (Introduccién a préacticas).

Paso 2.

Una vez creado nuestro bloque de funcién, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
P#5
Mombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia  Accesibled... Escrib.. Visible en .. Valor de a..
- ~ Input
= SET Real 0.0 Norem... [+ ™ =] (=]
< = IN_RPM word 1680 No remane... (=] =] ™
<@ ~ Output
4l = u Word 16#0 Mo remane... =] =] =l
< = SCALE_RPM Real 0.0 Mo remane... = =] =l
<@ ¥ InDut
- <Agregar:
<l ~ Static
0@ = RPI_NORNM Real 0.0 No remane... =] =] =] =
14 » OUT_RPM word 1680 No remane .. =] =] =] =]
24~ Temp
3 = <fgregar>
4 4@ * Constant
5 u J——

Figura 122. Creacion de variables locales de la préactica 5.

Paso 3

Procedemos a usar los bloques NORM_X, SCALE_Xy PID_COMPACT.

Segmento 1: usamos los bloques NORM_Xy SCALE_X para acondicicnar nuestra sefial

NORM_X. SCALE_X
#ET UDint 1o Real Real 1o el
%=
E—|Real }—EN ENO EN ENQ ——————
cnn o MIN ouT #RPM_NORM 0.0 MIN ouT #SCALE_RPM
VALUE #RPM_NCRM — yaLUE
17648 MAX 600.0 MAX

Figura 123. Seleccién de los bloques NORM_Xy SCALE_X de la préactica 5.
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Segmento 2:

Usamos el blogque PID_COMPACT

®DB3

Figura 124. Seleccion del bloque PID_COMPACT de la practica 5.

Paso 4.

Ahora arrastramos el bloque de funcion en el MAIN del programa y creamos

las variables globales a usar.

*PID_RPM™
PID_Compact
#5ET |ﬂ Py
I fenl | EN ENO
5000 #5SET Setpoint Output
0.0 Input Output PER #U
# IN_RPM Input_PER Output_ PWM —...
State
Error

WDB11
"F#5_DBE"
B3
"PiE"
EM ENOD
WM D6 HWe 0
"HII_MOTOR, U "SlGMAL_MOTOR
SET_RPM" SET YMDIB
WG 6 SCALE_RPM “HII_MDC_RPNT
“MDC” IN_RPM

Figura 125. Creacion de variables globales de la préactica 5.

Paso 5.

Nos dirigimos a diseflar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes
elementos:
e Un visualizador de graficos.

e Dos campos E/S y texto.
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FRACTICA#D

"CONTROL PID DE YELOCIDAD
DEMOTOR DC"

AUTORES:
VEGA MUNDZ DANIEL
RANGEL GUTIERREZ MANUEL

MOTOR RPM SET
MOTOR RPM ACT [ o |
4:SALIR
=-5: MENU PRACTICAS

T

Figura 126. Disefio de la pantalla HMI para la préactica 5.

Paso 6.

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

T iayr

200%

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién]

- 5 oo, @]5 Diagns
Propiedades | Eventos | Textos
2T BHE X
Soltar tecla ~ PararRuntime
Modo Runtime
Agregarfu

Figura 127. Configuracion del botén F4 para la practica 5.

Trryy

200% ‘_m.mg‘ﬁ
TeclaDeFuncién_F5 [Tecla de funcién] & Propi i i6 u’)r@ agnasti
Propiedades Eventos Textos

t

“l
g
(]
>

Pulsartecls
Soltartecla

MENU PRACTICAS
0

Figura 128. Configuracion del botdn F5 para la practica 5.
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Paso 7.

Configuramos el campo E/S, y el visualizador de curvas.

¥ I'HGI‘I%“'A
SUEESERAERY
5 RECERSA
-
VEUOC IDAD VSSERAL
- i  roncrcons
b
e
=
F4:SALIR
T4 peacricns

HINO

75% -]
|Sl Propiedades  [*i} informacion (1] [%] Diagnéstico |
Propiedades H Animaciones ‘l Eventos H Textos
=¥ Lists de propiedades. General
General
Proceso Formato
Apariencia
Comportamiento ul Variable: |RPM_SET [l Formato visualiz.: | Decimal =]
R tacic [ 5
SPECL T f Variable PLC: 2 Decimales
Formato de texto nl
v ireccion: i
Limtes i Direccién: %MD46 Res| Longitud del campo
Misceléneo Ceros a |a izguierda:
Seguridad e Formato represent.: |999 [+]
Modo: |Entrada I+

Figura 129. Configuracion del campo E/S Motor RPM Set. para la practica 5.

vII‘IH&;E‘N&I:'!A
« TELECTRONICA
i = UPS-GYE

wcon, RPMSET

MOTOR N ACT

F4:SALIR
F5 VENU PRACTICAS

[0 (= [ [ [ [

75% - =
|G Propiedades ||:i.‘.lnfolmaci6n y‘lﬂ Diagnéstico |
Propiedades | Animaciones | Eventos | Textos
=¥ Lists de propiedades Ganaml
General
Proceso Formato
Apariencia
Comportamiento h Variable: |RPM [&l... Formato visualiz: | Decimal [~]
c = .
e Il Variable FLC: A Decimales
Formate de texto n
v S it
Limites i Direccién: %MD38 Real Longitud del campo
Misceléneo Ceros a la izquierda:
seguridad Tz Formato represent.: 999 +]
Modo: [Salida =]

Figura 130. Configuracion del campo E/S Motor RPM Act. para la préactica 5.
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VELOC IBAD V5 SEML

FRACTICAXS

S
T

“oon oL P ok TanAD
maran

AOTOR RPHISET

MOTOR AP HACT
FASALIR L]
F3 VENU PRACTICAS

1 [ T [ 0

75% -

‘Q, Propiedades ||" } Informacidn _JHJ Diagnostic

| Propiedades || Animaciones H Eventos H Textos
g Lista de propiedades Curva
CUM_E : Nombre Estilo Walores ... Tipo Curva Configuracion del origen  Pdgina | Limites
i zEAEnEE ) ] curva_1 |=] 999 | £ Tiempo realc... [RPM_SET] || zqui =] AR [
ERES I f ] curva_2 N 999 Tiempo real c... [RPM] lzquierda | R
Formato de texto : <Agregars
Tabla il
Eje de tiempo il
Eje de valores izquierdo
Eje de valores derecho
Misceléneo

Figura 131. Configuracion del Visualizador de Curvas para la préactica 5.

RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del modulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la préactica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacién durante la practica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.
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Anexo 3.6 Solucién de préactica 6

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del
Anexo 3.0 (Introduccién a préacticas).

Paso 2.

Una vez creado nuestro bloque de funcién, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
P#6
MNombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia  Accesibled... Escrib... Visible en.. Valor dea. €
1 <4 ~ Input
2 | . SET_POSOTION Real 0.0 Norem... [=] ™ )] )]
3 4w CLOCK Bool false No remane... ] ] =)
4 |{@l T Output
5 qm PUT_POSITION Real 0.0 Mo remane... =) =} ]
6 4] = marca’l Bool false No remane... E @ @
i 4= marcal Bool 1= Mo remane... E @ @
g 4= marca3 Bool e Mo remane... E @ @
S = marca4 Bool SE No remane... E @ @
10 <@ ~ InOut
11 = <Agregars
12 @] * Static
13 |qg = DIV_RESULT Real 0.0 Mo remane... ™ ™) ] |
14 |qg = MULT_RESULT Real 0.0 Mo remane... ™ ™} ] |
15 @ = TRUNC_RESULT Real 0.0 Mo remane... =] =] =) 0
16 | = FULSE Real 0.0 Mo remane._. =] =] =) 0
17 | = MULT2_RESULT Real 0.0 Mo remane.. ] ] =) 0
18 @] = Temp
19 = <Agregars
20 4@ > Constant
21 = <Agregars
Figura 132. Creacion de variables locales de la préctica 6.
Paso 3

Usaremos los siguientes bloques a programar para el posicionamiento de

nuestro motor de paso.
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Segmento 1: 180 igual a los grados equivalentes & 55 numero de pulsos

DIV MUL
Real Real
EN ENO EN ENO EN
#SET_POSOTION — IN1 QUT — #DIV_RESULT #DIV_RESULT— |1 OUT — #MULT_RESULT #MULT_RESULT — |N
180.0 — IN2 550 — N2 5
Segmento 2: contadorincremento de tick
. ADD
wTRUNCJEISULT sclock Real
* 1p |
Real | 1P | EN ENO
#PULSE | W00 #PULSE — N1 oUT — #PULSE
marcal_flanco 10 N2 s

TRUNC
Real to Real

ENQ —
out #TRUNC_RESULT

Figura 133. Conversion grados/pulsos e contador incremento de ticks de la

-

Segmento 3: contador decrermento de tick

practica 6.

SUB
#TRUNC_RESULT scLock e
I = I IpL
| Real | 1P| _ EN ENo ———————
#PULSE a0 #PULSE— N1 OQUT — #PULSE
marcaZ_flanco 1.0 =
Segmento 4: .
MUL DIV
Auto (Real) Auto (Real)
EN ENO EN ENQ —
#PULSE — N1 OUT — ¥MULTZ_RESULT #MULT2Z_RESULT — 11 OUT — ¥PUT_FOSITION
180.0 INZ 2 550 INZ

Figura 134. Contador decremento ticks y conversién grados/pulsos de la

FTRUMC_RESULT
| < |
|Real|
F#FULSE

Figura 135. Contador de la préactica 6.

practica 6.

WDB6
"counter”
) CTu
FTRUMC_RESULT £CLOCK Int
= | 1 = Q
| Real | . LI .
#PULSE counterd)” QU —R o
4 PV
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Segmento 6: inremento

STALNC_AELT mw T T R
= Il | {5 —
ol | [t
T o
szl

{2 p—r
arrznd
2 p—
Aot

{#

courder 0 pe——

Ry e
S—
amarand

{2 p—

s

= —

cournerl. O
amarcnd

B =

{#

Ea B
= —
Aot

{2 p—

R -
T
amarand

{#

= —

Figura 136. Segmento de incremento de la practica 6.
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Segmento 7:

decremento

s

-

TR R KA
|
I

courter . O

courter . O

Al

ol O

ez

{2 p—

el

=
sz

{#

ez

R

Figura 137. Segmento de decremento de la practica 6.

Paso 4.

Ahora arrastramos el blogue de funcién en el MAIN del programa y creamos

las variables globales a usar.

{3 p—

Al

:I
szl

{2 p—

s
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“WBS

"P#6_DE"
YFB2
Pie"
EN ENO
UWMD26 WMD30
"HMI_SET_ "HMI_GET_
POSITON® — SET POSOTION PUT_POSIMON — POSIMON®
%UM100.5 %00 1
"Clock_1Hz" — CLOCK marcal —"50"
%002
marca? =i 51"
%00 3
marca3 —i 52"
%00 .4

marcad —i" 53"
Figura 138. Creacion de variables globales de la préactica 6.

Paso 5.

Nos dirigimos a diseflar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes
elementos:

e Un visualizador de gréficos.

e Dos campos E/S y texto.
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SIEMENS

PRACTICAHG

*CONTROL DE POSICION DE
LIN MOTOR PASDS LINIPOLAR
{STERPER)"

AUTORES:
VEGA MURDZ DMNIEL
RANGEL GUTIERRES MANLE

PFOSICION DESEA DD
POSICION ACTUAL

Figura 139. Disefo de la pantalla HMI para la practica 6.

Paso 6.

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién] E 5 5 o —
Propiedades | Eventos | Textos

levBE X

¥ PararRuntime
Modo Runtime
<Agregar funcién>-

Figura 140. Configuracién del botén F4 para la practica 6.

127



TNy

TeclaDeFunci6n_F5 [Tecla de funcién]

200% - mum?.ﬁ
oo ST Dragnoss

S ropiedades [

|Propiedades ‘l Eventos H Textos |

T THE X
Pul‘sarhr(:n —
I " :
E
Figura 141. Configuracion del botén F5 para la practica 6.
Paso 7.

Configuramos el campo E/S, y el visualizador de curvas.

75% hd T T
Campo ES_2 [Campo E/S] ) Propiedades I_a Informacién (&) I %) Diagnéstico

J Propiedad: ” Anil iones || Eventos H Textos ‘
@' Lista de propiedades General
Gel |
el Proceso Formato
Apariencia
Compertamienta Varisble: [HM_SET_POSMON [=.] Formato visualiz: |Decimal [~]
Representacion ‘ Variable PLC: ol Decimales:
Formato de texto [l
Wit ! Direccién: %MD26 Real Longitud del campo:
Misceldneo I Ceros a la izguierda: [ |
Seguridad Tipo Formato : [98s I
Modo: |Entrada =]

Figura 142. Configuracion del campo E/S Set Position para la practica 6.
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oL INGENIERIA
sy E'."m P:l(!‘

A - e UPS-GYE
o — UPS-GYE

AN AT

asaLR "™
Fo% MENU PRALTICAS

e [ [

[

75% YRR (YT

‘gﬁopiedades ||"illnformaci6n iJHﬂDiagnéstico |

J Propiedades ” Animaciones || Eventos || Textos
=% Lista de propiedades General
General
- Proceso Formato
Apariencia
Comportamiznto Variable: |HM_GET_POSITION [Em Formata visualiz: | Decimal I=]
R tacio |
3o Variable PLC: A Decimales: [0 [3]
Formato de texto [
ks N Direccién: %MD30 Real Longitud del campo:
Misceldneo Il Ceros a la izquierda: [ |
Seguridad 1z Formsto represent.: | 599 k2l
Mede: [salida I=]

. Figura 143. Configuracion del campo E/S Get Position para la practica 6.

..Imcz;ﬁi:uia
Ty ELECTRONICA
L For=—— ~ UPS-GYE
Fe

HON(

F4:SALIR
Fx MENUPRALCTICAS

[ T [ 0 [

75%

|§ Propiedades "A.‘. Informacién

J Propiedades || Animaciones ” Eventos ” Textos
/=¥ Lista de propiedades Curva
I . Nombre Estilo Valores ... | Tipo Curva Configuracidn del origen Fégina Limites
FREOTEES ] ] Curva_1 [~]999 [§[Tiemparealc_ [HMI SET_POSMON] | ~[lzqui[~/Fi~ [~ [+]
R ] curva_z NS 99 Tiempo real c... [HM_GET_FOSITION] lzquierds 7 | nZ)
Formato de texto <Agregar>
Tabla

Eje de tiempo

Eje de valores izquierdo
Eje de valores derecho
Misceldneo

Figura 144. Configuracion del Visualizador de Curvas para la practica 6.

RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del modulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la practica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacion durante la practica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.
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Anexo 3.7 Solucién de préactica 7

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del
Anexo 3.0 (Introduccién a préacticas).

Paso 2.

Repetir el Paso 1, asi tendremos el PLC A con su HMI Ay el PLC B con su

HMI B, tal como se muestra en la figura 333.

[FETE -

v LAl PLC_AA[CPU 1214C AC/DCIRIy]

» L5 PLC_B [CPU 1214C AC/DC/RIy]

b ') HMI_AA[KTP600 Basic color PN] |
» [ HMI_B [KTP600 Basic color PN]

w 00 e omar

Figura 145. Asignacion de los dos PLC con sus respectivos HMI para
la practica 7.

Paso 3

Asignamos los direcciones IP para cada dispositivo.

PLC_AA
CPU 1214C

HMI_AA PLC_B
KTP600 Basic co... CPU 1214C KTP600 Basic co...

[ w
192.168.0.2 [ | PNAE_] 192.168.0.4

Figura 146. Asignaciones de direcciones IP para cada dispositivo de la
practica 7.

HMI_B

PMN/IE_1: 192.168.0.1 PMJIE_1: 192.168.0.3
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Paso 4.

En el PLC A activamos las marcas de ciclos internos que trae el PLC.
Nos dirigimos a -> Configuracion de dispositivos -> Marca de sistemas y de

ciclo.
Habilitamos la casilla Activar la utilizacion del byte de marcas de ciclo y le

asignamos el byte 100.

03 w2 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Rack_0
[»
<] [>] [1o0% 2] (3]
» 4 HMIAA [KTP600 Bax |
L l
SR “K‘:?: b | General [ variables 10 | Constantes de sistema | Textos |
B » Puerto [x1 P11 [~] i
[ Sincronizacin horaria
& » DI 141DQ 10
[ » Az
» ligh Acceso

» AQ1 signal Baard
~ Contadores ripidos (H5C)
b HsCl
b HsCz

» [ Lector de tarjetasimemoria USE
Bits de marcas de ciclo

D G2z [@) activar Ia utilizacién del byte de marca: de ciclo

Direccitn del byte de marcas
de ciclo (MBx): | 100 |

Reloj 10 He: [ %M100.0 (Clock_10Hz)
Reloj & Ha: [%M100.1 (Clock_SHz)
Reloj 25 Ha: [M100.2 (Clock_2.5He)
Reloj 2 Hz: [ %M100.3 (Clock_2Hz)

Reloj 1.25 Hz: %M1 00.4 (Clock_1.25Hz)

Relo] 1 Hz: [ %M100.5 (Clock_1Hz}
| i LS

Reloj 0.625 Hz: | %Mi100.6 (Clock_0.625Hz)
~ [Vista detallada ! ‘

Recursos de conexion
Sinéptica de direcciones [
<1 n sl

Figura 147. Asignacién de byte de marcas de ciclo.

Reloj 0.5 Hz: [ %M100.7 (Clock_0.5Hz)

Paso 5.

Nos dirigimos en el MAIN del PLC A para ubicar los bloques PUT y GET para

realizar la siguiente configuracion.

%B2 %WBA
*PUT_DB" "GET_DE"
W03 PUT GET

“HII_EMABLE" Remote - Variant @ Remote - Variant @
— ———-en ENO EN ENQ ——

YWM100.0 DONE ... %100.0 NDR =
“Clock_10Hz" — gEQ ERROR = ... “Clock_10Hz" — ReQ ERROR —..
V168100 — |p STATUS — - 162100 — 1D STATUS
P#QO.0 BYTE 1 — ADDR.1 P#10.0 BYTE 1 — ADDR_1
UB0 %“0QB0
*BYTE ENTRADAS" — 5 _1 - *SALIDAS PLC1" — RD_1 v

Figura 148. Seleccién del bloque PUT and GET de la practica 7.
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Paso 6.

En el bloque PUT ponemos lo siguiente:

Parametros del blogue

T N T T

PLC_AA, Interfaz PROFIET_1[X1 : PN(LAN)] PLC_8, Interfaz PAOFIKET_1[X1  PH(LAN)]
Ethemet
PNIE_1
15216803

57_Conesdon_1 -]

Figura 149. Configuracion de los parametros de conexion del bloque PUT
para la practica 7.

PUT_SFB [SFB15]

Figura 150. Configuracién de entradas y salidas del bloque PUT para la
practica 7.
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Paso 7.

En el blogue GET realizamos la siguiente configuracion:

5, Propiedades ﬁ‘lnfnrma[iﬁn 1) | ¥ Diagnéstico
General Configuracién

Parémetros de la conexign

Parimetros del blogue ] HIETE D 8
General
Lotal Interiocutor
Puntofinal: | PLC_AA [CPU 1214C ACIDCIRY] FLC_B [CPU 1214C ACDCRY]
Imerisz, | PLC_A, Interfsz PROFINET_1 X1 : PN(LAN)] - PLC_, Interfaz PROFINET_1[X1 : PHILEN]]

Subred: | Ethemet ¥ |Ethemet
Nombre de subred:  PNIE_1 PNIE_1

Direccién: |192.168.0.1 192.16803

D de conesion (hexj: | 100

Nombre de conexidn:

™ Establecimiento zctivo de ls conexion

Figura 151. Configuracion de los parametros de conexion del bloque GET
para la practica 7.

|3 Propiedades | "y Informacion 1) % Diagndstico

General | Configuracion |

&/[| Pardmetros del bloque

Entradas

Inicio de la peticién (REQ):

Inicia la peficion para establecer s coneyion especifcads por o ID

REQ: | “Clock_10H:"

[Entradas/salidas

Area de lectura (ADDR_1)

Especificar sl rea 6 ls CPU interocutors que debe leerse

Inicio: | 10.0

Longitud: |1 BYE

Area de memoria (RD_1)

Especificar el rea e ls CPU local en la que deben quardarse los datos leidos

Inicio: | “SALIDAS PLCT®

Longitud:

Figura 152. Configuraciéon de entradas y salidas del blogue GET para
la practica 7.

Paso 8.

Nos dirigimos a diseflar nuestra pantalla HMI ubicando los siguientes

elementos:

e 16 circulos que representaran los accionamientos de las entradas y
salidas.

e Un campo de texto.
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e Un botodn.

. MCOMUNICACION ENTRE DDS
| BUTOMATAS PROGRAMABLES

SUTORES:
VEGA MUNOZ DANIEL
FANGEL GUTIERREZ MANUEL

F4:SALIR
F5: MENU PRACTICAS

B B

Figura 153. Disefio de la pantalla HMI para la préactica 6.

Paso 9.

Configuramos los botones externos F4 y F5 que trae la pantalla HMI.

BEREEPPN

TeclaDeFuncién_F4 [Tecla de funcién]

Propiedades Eventos Textos

ltTBE x

Soltar tecla ¥ PararRuntime
Modo. Runtime
<Agregar funcin>

Figura 154. Configuracién del botén F4 para la practica 7.
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Trryy

TeclaDeFuncién_F5 [Tecla de funcién]

' Propiedades "} Informacion 5| % Diagnésti is
‘ Propiedades ‘l Eventos ‘l Textos ‘
lrvmE x
I8 Pulsartecla
Soltar tecla ¥ Activarimagen
Nombre de \'magen MENU PRACTICAS
Namero de objeto [
I <Agregar funcion>
I
Figura 155. Configuracién del botén F5 para la practica 7.
Paso 10.
Configuramos cada circulo con su respectiva entrada y salida.
SIEMENS
cnuzl:m
. __/.%L%%s
SPRACTICARZ
'COMUNICACION ENTRE DOS
AUTOMATAS PROGRAMABLES
- . 57-1200"
AUTORES:
. . VEGA MURNDZ DANIEL
B ANGEL GUTIERREZ MANUEL
-
Circulo_8 [Circulo] ', Propiedades 1) Informacior
[ Propiedades | Animaciones Eventos [ Textos
Vista general Variable Tipo
Mombre: [51 [El.] @ rango
Direccién: I0.0 ) Varios bits
! ) Bitindiv.
Iy Range a | Color defondo Color Borde | Parpadso. I
T o |=I]2ss:255 . [Z]EM0:0:0 = ne =
1 Wl ssi0s Moo No
-

Figura 156. Configuracion de cada circulo con su respectiva entrada para la

practica 7.
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SIEMENS

SRACTICAST
'COMUNICACION ENTRE DOS
AUTOMATAS PROGRAMABLES
S57-1200"
SUTORES:
YEGA MURNDZ DANIEL

ANGEL GUTIERREZ MANUEL

ENABLE

Circulo_15 [Circulo]

S| Propiedades
Propiedades Animaciones | Eventos | Textos |
Apariencia
Vista general . 5
~ ® Visualizacién e TED
B Agregar animacisn Nombre: [OUT1 EL.] ® Rango
Lt Apariencia Direccién:  %Q0.0 (O varios bits
b F Movimientos ! Oysitindiv.  [0_[2]
M RENGO a | color de fonde Color Barde | Parpaden |
i o |=I[] 2s5: 255: .. [=]Illo:0i0 [=) no =
1 Il ss:0:8 Ilo:oo No.
«<Agregar>

Figura 157. Configuracién de cada circulo con su respectiva salida para la

practica 7.

Paso 11.

Ahora configuramos el boton ENABLE que permitira el paso a la comunicacion
entre los dos autbmatas programables.

SIEMENS

ﬁ% .

. ENTRADASPLCA o
‘0.0 1I0.1 0.2 03 .

SRACTICART

. 'COMUNLCACION ENTRE DOS
i O i O :C'): i O o AUTOMATAS PROGRAMABLES
N S . - o . . 57-1200" . .
SALIDAS PLC A - S B .
20,0 Q.1 202 Q03  BUTORES:
. O . O o . O . VEGA MUNDZ DANIEL
0.4 Q0.5 W6 Q0T ANGEL GUTIERREZ MANUEL
\.._. )
FA:SALIR fevvoie

F5: MENU PRACTICAS

Interruptor_1 [Interruptor]

G, Propiedades il In
Propiedades Animaciones Eventos Textos
Conexién de variable

Vista general .
w 0 Conexicnes de varia... Propi d

& Agregar animacién Nombre: |valor de proceso

R or d so
» ®) Visualizacion n Proceso
» & Movimientos W Variable: | iM_ENABLE

i v [ A

Direccion: %003

| [Bool ]

Figura 158. Configuracion del boton ENABLE para la practica 7.
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RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion de los dos modulos PLC.

e Verificar la correcta conexion entre los dos modulos PLC.

o Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la practica, escogiendo
los dos PLC S7-1200y dos HMI KTP 600 para que no haya problemas

de compilacién durante la practica.
e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.

e Asignar correctamente las direcciones IP para su correcta

comunicacion.
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Anexo 3.8 Solucién de préactica 8

Paso 1.

Se debe realizar la conexion entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del
Anexo 3.0 (Introduccién a practicas).

Paso 2.

Una vez creado nuestro blogue de funcion, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
P#8
Nombre Tipo de datos valor predet. Rernanencia | Accesibled... Escrib... Visible en .. Valor dea..
<l ¥ Input
L IN_MOTOR_RPI Real ElEX Norem... [=] ™ ™) =)
i |anm IN_MDC uDInt 0 Mo remane .. = =] ]
I 40 ¥ Output
i . OUT_MOTOR_RPM Uint 0 Mo remane... = =] =]
i lanw OUT_MDC Real 0.0 No rerane .. [« ] ]
T <@l T InOut
3 . P
I @l > Static
0 |4qn = MOTOR_RPM_NORM Real 0.0 Mo remane .. [ =] ] (|
| <m0 = MDC_NORM Real 0.0 No remane... v ] )] (|
2 |lqg = MOTOR_RPM_SCA Real 0.0 Mo remane... = =] =] (]
3 4l v Temp
4 s Agreg
5 <@ > Constant
[ [ ] Anore

Figura 159. Creacion de variables locales de la préactica 8.
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Paso 3.

Usaremos los siguientes bloques a programar los RPM del motor DC.

Segmento 1:
Comentario
NORMX TALE X TRUNC
[ #INMOTRRPU | Bl Rl Reel o Rl Rel  Unt
&=
—| el }—— Bl e e ——— BN N NG et
o 00N £ UTR_FL 0C =N £UTTR_R_ £ MITOR BRI QT MTR.
£IN_MOTR_RPH — AL ar N ST ar -2 Loy arr -
0 — WOy
138240 — K
NORMX TALE X
LIt 1o fel Ral o el
B M———— & BNC——
[N QT — £ MO NN 00— N T T
FIN D0 — e DR — L
T B0

Figura 160. Blogues de programacion para el RPM del motor DC de la

practica 8.

Paso 4.

Ahora en el bloque de funcién creado “P#8”, ubicaremos las variables del

PLC a usar afiadiendo también un bloque == ubicando en el MB4.

%WB12
"P#8_DB"
WIB4 TR
*OPC_MENU" S
| Byte | EM ENO —
8 YUMD22 OUT_MOTOR_| QW80
“HIMI_MOTOR RPM}— "SIGNAL_MOTOR"
RPM — IN_MOTOR_RPIM YMD38
VWG 6 OUT_MDC}— "HMI_MDC_RPLT
"MDC" —#)IN_MDC

Figura 161. Bloque de funcién P#8 para la practica 8.
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Mediante la comunicacién del OPC recibird el PLC el niumero de la

practica #8. Asi nos aseguraremos que funcione nuestro bloque de
funcién creado.

Paso 5.

Abrimos nuestro OPC Server.

4 @ NI OPC Servers - Runtime — O =
File Edit View Tools Runtime Help
0 = 2| % + |9 B
u’? Click to add a channel
|
Date Time Source Event -~
i) 15/10,2020 23:36:09 NIOPC Servers... Runtime shutdown complete.
i) 19/10/2020 15:06:11 NI OPC Servers. NI OPC Servers 2016
4 (i) 19/10,2020 15:06:17 NI OPC Servers Siemens TCP/IP Bthemet device driver loaded successfully
i) 19/10/,2020 15:06:17 NI OPC Servers Runtime service started
A (i) 19/10,2020 15:06:17 NI OPC Servers.. Starting Siemens TCP/IP Ethemet device driver.
i) 19/10-2020 15:06:17 Siemens TCP/IP... Siemens TCP/IP Ethemet Device Driver V5.19.492.0
4 (L) 19/10,2020 15:06:22 OEM Interface .. Standard License has been found.
@ 15/10/2020 15:55:08 NI OPC Servers...  Configuration session started by Luis as Default User (R/W)
4 (i) 19/10,2020 15:55:26 NI OPC Servers... Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.
v
1 Ready Default User Clients: 0 Active tags: Oof 0

Figura 162. OPC Server.

Paso 6.

Le damos CLICK TO ADD A CHANNEL para la iniciar la configuracion.

Podemos ubicarle un nombre al Channel Name y le damos clic en siguiente.
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@ NI OPC Servers - Runtime — I

ile Edit View Tools Runtime Help

0= 5 M S| 9 X G @3
>
A channel name can be from 1to 256
characters in
can not contain periods. double

Quotations or start with an underscore.
Jate
i) 1510024
i 19/10-2¢
i 191024 Lty
1910 < ras  [[Siguiente > | Cancelar | Ayuda |
D 19/1021_.. ———— S —
i) 19/10/2020 15:06:17 Siemens TCP/1P_. Siemens TCP/1P BEthemet Device Driver V5.19.452.0
i) 19,10-2020 15:06:22 OEM Iinterface .. Standard License has been found.
B 1s/10-2020 15:55:08 NI OPC Servers... Configuration session started by Luis as Default User (R/W)
i) 19/10,2020 15:55:26 NI OPC Servers... Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.

Figura 163. Agregar nuevo canal del OPC Server.

Seleccionamos el Device Driver, en este caso es Siemens TCP/IP Ethernet

y le damos clic en siguiente.

#® NI OPC Servers - Runtime — ] =
File Edit Wiewr Tools Runtime Help
D d2 M & @ 5| 9 X 2 @
B=Y Click to add a channel H
>
[Select the device driver you want to assign to the
channel.
[The drop-down list below contains the names of all the
drivers that are installed on your system_
Device driver:
|5erneru TCP/IP Ethemet ~
[[] Enable diagnostics
Date
(i 151024
(@ 19,1024
(i) 19/10-2( Lty
(i) 19710 < Atras I Siguiente > ] Cancelar | Ayuda |
@ 19/1021__ —_— B ——
(i) 19/10-2020 15:06:17 Siemens TCP/IP... Siemens TCP/IP Ethemet Device Driver V5.19.492.0
(i) 197102020 15:06:22 OEM Interface .. Standard License has been found.
t 19/10/2020 15:55:08 NI OPC Servers... Configuration session started by Luis as Default User (RAWW)
(i) 19102020 15:55:26 NI OPC Servers... Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.

Figura 164. Seleccion del Device Driver.

Seleccionamos nuestro Network Adaptador, en este caso es el que se

muestra en la Figura 186. Y le damos clic en siguiente.
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Mew Channel - Write Optimizations

ou can control how the server processes writes on
his channel. Set the optimization method and
rte-to-read duty cycle below .

Mote: Wrhiting anly the latest value can affect batch
rocessing or the equivalent.
Optimization Method
() Wirite all values for all tags
() Wirite only latest value for non-boolean taas
(@) Write only latest value for all tags

Diuty Cycle
Peform |10 % writes for every 1 read

| < Mtras ” Siguiente > | | Cancelar | |

Ayuda

Figura 165. Seleccién del Network Adaptador.

En la siguiente ventana, le damos clic en Siguiente.

Mew Channel - Men-Mormalized Float Handling

oose how this driver handles non-nomalized floating
oint values.

electing "Unmodified” handling delivers the
on-nomalized value, while "Replaced with zero” changes
on-nomalized floating poirt values to zemno.

Non—narrnaliﬁ:lzliis: Renla J it -

| < Atras |I Sguiente>| | Cancelar | |

Ayuda

Figura 166. Valores de los datos Float.

En la siguiente ventana, le damos clic en Siguiente. Y luego Finalizar.
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Mew Channel - Summary >

K the following irformation is comect click "Finish"to
sawve the settings for the new channel.

MName: Channel1
Device Driver: Siemens TCP-IF Ethemet
Dliagnostics: Disabled

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

Mon-nomalized float handling type:
Replaced with zero

< Atras Cancelar Aypuda

Figura 167 . Resumen de la configuracion escogida del OPC Server.

Paso 7.

Una vez creado nuestro Channell, le damos Click to Add a Device.

VP Servers - Runtime — L
dit  Wiew Tools Runtime Help
= = | "=p MM ==5 = e - - =

C"-E(-:'r'flt' e o s Diewvice . 0 Madel o Description
BT Click to add a dewvics. Bl Click to add a device

&= 7 <
4 Time Source Event
1072020 23:36:09 NI OPC Servers. .. Funtime shutdown complete.
102020 15:06:11 NI OPC Servers... Ml OPC Servers 2016
102020 15:06:17F Ml OPC Servers... Siemens TCP/IP Ethemet dewvice driver loaded successfully.
1002020 15:06:17 NI OPC Servers. .. Runtime service started
102020 15:06:17 NI OPC Servers...  Starting Siemens TCP-IF Ethemet dewvice driver.
102020 15:06: 17 Siemens TCPAIP... Siemens TCPAIP Ethemet Device Driver W5.19.492.0
102020 15:06:22 OEM Interface . Standard License has been found.
1002020 15:565:08 Ml OPC Servers... Configuration session started by Luis as Default User (R}
102020 15:55:26 NI OPC Servers... Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.

Figura 168. Se agrega un nuevo Canal.

Nos aparecera una nueva ventana de configuracion. Le asignamos un nombre
y le damos clic en Siguiente.
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Mew Device - Mame

dewvice name can be from 1 to 256 characters
n length.

Mames can not contain periods. double
uactations aor start with an underscore.

Device name:

Device1

= Atras | Siguiente = | | Cancelar | | Fouda ==

1517 NI OPC Servers Startinn Siemens TOP AP Frhemet device diver

Figura 169. Asignacion del nombre.

Seleccionamos el Device Model, en este caso seria S7-1200 y le damos Clic
en Siguiente.

[

Mew Device - Model 2

The device you are defining uses a device
drwver that supports more than one model. The
ist below shows all supported models.

Select a model that best describes the device
you are defining.

Device model:

S7-1200 ~

bl |

| < Mtras || Siguiente > I | Cancelar | | Pyuda | pessh

Figurei'1_7_0_. Seleccion del r_nodela_dé_dTSpositivo.

Ubicamos la IP de nuestro PLC S7-1200, en este caso seria 192.168.0.1y le
damos clic en Siguiente.

MNew Dewice - 1D

e device you are defining may be multidropped as
art of a network of devices. In order to communicate
ith the device, it must be assigned a unigue 101,

our documentation for the device may refer to this as
"Metworls 1D" or "MNetwork Address.™

Device 1D:
152.168.0.1|

| < Mtras |I Siguiente > I | Cancelar | | Ayuda |

Figura 171. IP del PLC S7-1200.
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Le damos clic en Siguiente.

Mew Device - Scan Mode =

e device"s initial update behavior may be adjusted
o provide updates with cached data or device data.

e scan mode is used to overide the interval that
ags are automatically ready by the server.

[] Provide initial updates from cache

Scan Mode:
| Respect client specified scan rate e
| < Atras |I Siguiente = I | Cancelar | | Ayuda |

Figura 172. Seleccion del Modo de Escaneo.

Le damos clic en Siguiente.

Mew Dewvice - Timing

e device you are defining has communications timing
arameters that yvou can corfigure .

Connect timeout: seconds

e

Request timeout: milliseconds

ﬁ
[

Fail after: |2 % successive timeouts
Imterrequest delay: |0 % milliseconds
| = Atras || Siguierte = I | Cancelar | | Ayuda

Figura 173. Configuracién del Timing

Le damos clic en Siguiente.
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Mew Dewvice - Auto-Demotion

You can demote a dewvice for a specific period upan
communications failures. During this time no read request
{writes if applicable) will be sent to the dewvice. Demoting a
Failed device will prevert stalling communications with other
devices on the channel.

[] Enable auto device demation on communication failures

Dernote after 3 = successive failures
Demote For L] = milliseconds

Discard write requests during the demotion period

| < Atras |I Siguiente = I | Cancelar | | Ayuda

Figura 174. Configuracion del Auto-Demotion

Le damos clic en Siguiente.

Mew Dewvice - Database Creation

The device you are defining has the ability to
automatically generate a tag database.

Determine if the device should create a
database on startup ., what action should be
performed on previously generated tags. group
lo add tags to, and allowing subgroups.

Startup: | Do not generate on startup - |

Action: | Delete on create et |

Add to group: | |

[=] 8lloww automatically generated subgroups

| < Atras |I Siguiente = I | Cancelar | | Ayuda

Figura 175. Configuracion de la base de datos.

Le damos clic en Siguiente.
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Mew Device - Communications Parameters

et the TCPAIP port number the device is corfigured to
se. The defauk for CP communications is 102 (TSAP).
e default for MetLink communications is 1059,

Erter the device®s MFPI 1D (I - 126) for NetLink models.

Port Number: [0z |
MP1 1D o
| < Atras |I Siguiente = I | Cancelar | | Ayuda

Figura 176. Configuracion de los parametros de comunicacion.

Le damos clic en Siguiente.

Mew Device - 57 Comm. Parameters

T-200: Set the Local (PC) and Remote {Device) TSAP
or this device connection.

T-300-4001 20001500 Set the type of connection link
o be used in communications. Also, enter the rack
umber and slot the TP U resides in.

S57-200 S57-300/400/ 12001500
Local . .
TSAP fhex): Link Type: PC e
4D57 CPU Settings
Remote e -
TSAP thex): Rack @ - 7. 0

4D57 CPU Slat (1-21);

| < Atras |I Eguientebl | Cancelar | | Ayuda |

Figura 177. Configuracién de los Parametros de Comunicaciéon S7.

Le damos clic en Siguiente.
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Mew Device - Addressing Options =

elect the byte order for 16 and 32 bit values. Big

Endian (Motorola) is the default byte order for the
iemens 57 controllers.  Little Endian (Intel) is available
s an option.

Byte Order
(®) Big Endian (S7 Default) () Little Endian

| < Atras |I Sguier'rte)l | Cancelar | | Ayuda |

Figura 178. Configuracion de las Opciones de Direccionamiento.

Y para culminar la configuracion del OPC Server, le damos clic en

Finalizar, como se muestra en la Figura 200.

Mew Device - Summarny =

If the following settings are comect click "Finish™ to begin
using the new device.

Mame: Devicel ~
Model: S7-1200
1D: 192.168.0.1

Prowvide initial updates from cache: Mo
Scan Mode: Respect client specified scan rate

Connect Timeout: 3 Sec.
Request Timeout: 2000 ms
Fail after 2 attempts
Inter-Bequest Delay: D ms

Auto-Demotion: Disabled

| < Mras |I Finalizar I | Cancelar | | Ayuda |

Figura 179. Resumen de la configuracion. Clic en Finalizar para culminar.

Paso 8.

Una vez realizado la configuracién, agregamos los TAGs que usaremos en el
bloque creado en el PLC: MD22 y MD38 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con
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el tipo de dato BYTE y le damos Aceptar, tal como se muestra en la Figura
201 y Figura 202.

o NI OPC Servers - Runtime — ] >
File Edit View Tools Runtime Help
D5 - S MG 5| 9 X 22 ;™ 3]
= E? Chamel‘l_ Tag Name § Address Data Type Sca
m Device 1 Il = - - - browsable
Tag Properties > r

General Scaling

N::ﬂe; [MoTOR_RPM 1= j j
Address: |[MD22 |[@ w3 =
@] A]
Cael |

Description: [

Data properties

Data type: Float ~
_q - E Client access: Read.Write V .
Dd—z Scan rate: |100 %]' milliseconds IR
e

= Note: This scan rate is applied for non-OPC clients. it only applies to
‘:')) 15710720 OPC clients when the device scan rate mode is set to "Respect tag bru.
(1) 1971020 specified rate .
(i) 1971020
D 1o10r0 [ Aceptar | B
(i) 19,1020 Aceptar Cancelar Aplicar Ayuda o
O 19/10/2020 16:24:00 MI OPC Servers... Configuration session assigned to Luis as Default User has ..
6 1910/,2020 16:24:13 NI OPC Servers... Configuration session started by Luis as Default User (RAW)
(&) 19/10-,2020 16:24:21 MNI OPC Servers... Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.
(i) 19/10,2020 16:24:51 MNI OPC Servers... Starting Siemens TCP/IP Ethemet device driver.

~
. , .
Figura 180. TAGs del OPC Server de la practica 8.
@ NI OPC Servers - Runtime — ] >

File Edit WView Tools Runtime Help

DS d8 | DM @F| 9 % Ga @ x| E

- E‘ﬂamﬂﬂ . Tag Name ! Address Data Type Scan Rate Scaling Description
Deviee €2 MDC_RPM MD38 Float 100 None
“d MOTOR_RPM MD22 Float 100 None
- = < :
Date i Time Source Event .
D15/10/2020  16:22:24 NIOPC Servers... Created backup of project C:\ProgramData’\National Instru...
D15/10/2020  16:22:24 NIOPC Servers..  Starting Siemens TCP/IP Ethemet device driver
i) 19/10/2020 16:22:24 Siemens TCP/IP... Siemens TCP/IP Ethemet Device Driver V5.19.492.0
19/10/2020  16:22:24 NIOPC Servers... Runtime project replaced from 'C:\Users'\Luis\Desktop \tesi...
15/10/2020  16:24:00 NIOPC Servers.  Closing project C:\Users'\Luis\Desktop \tesis_practicas\CO ..
@ 19/10/2020  16:24:00 NIOPC Servers . Configuration session assigned to Luis as Default User has
@ 19/10/2020 16:24.13 NIOPC Servers.. Configuration session started by Luis as Defaul User (R/W)
i) 19/10/2020 16:24:21 NI OPC Servers... Stopping Siemens TCP/IP Ethemet device driver.
18/10/2020  16:24:51 NIOPC Servers..  Starting Siemens TCP/IP Ethemet device driver

Figura 181. Visualizacion del tipo de dato de los TAGs creados de la
practica 8.
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Paso 9.

Abrimos el software Labview, en el cual usaremos:

¢ 3 Numeric Control

e 1 Ok Button

e 1 Stop Button

e 1 Visualizador Grafico

remser IR A
RPM SETVS RPM ACT vocren [N ]
1000-2 . 0K Button —
RPM SET e 7K
4o
MDC RPM N°PRACTICA
A = ;
_7’07 B phaz

LA RPM SET

START v RPM SETVS REM ACT
i e

) MDCROM

jiFE g

o-n
19:00:00,000
31712/1903

i
19:00:03,
31712/190]

Figura 182. Panel Frontal y Diagrama de bloques de la practica 8.

Paso 10.

Ahora procedemos a configurar los 3 Numeric Control con su respectivo dato
del PLC.

Data Type Data Entry Display Format Docurmentation Data Binding o
Data Binding Selection
DataSocket o
HAccess Type Read/Write -
Path
Browse... |«
Mational Instruments recommends that you use data binding through the
Shared Variable Engine. Refer to the LabWVIEW Help for more information
about data binding controls.
Ok Cancel Help

Figura 183. Configuracion de los Numeric Control de la practica 8.
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Le damos Click en Data Binding Selection, en este caso seria
DataSocket.

Le damos Click en Access Type, en este caso seria Read/Write.

Le damos Click en Browse y seleccionamos en DSTP SERVER, nos
aparecera la siguiente ventana:

Select URL p=y
=0 Este equipoc -~ Ok
-- Maticonal Instruments.LockoutOP CSere c |
: Ml Mational Instruments. NIOPCSernvers.W anes
Maticnal Instruments. OP CDemo
Maticonal Instruments.Variable Engine
OPC.SimaticHMILL.CoRtHmiETm
. oystern
DataSoccket Server
e
L4 >
Browze hozt: | | B efreszh
URL: | |

Figura 184. Seleccion del Servidor del OPC.

Desplegamos el NIOPCSERVER.

Luego desplegamos Channell.

Desplegamos Devicel.

Y seleccionamos nuestra variable a enlazar y le damos OK.

Select URL ey

=3 _Systemn -~ Ok,
=23 Dewicel
l:l _InternalTags
l:| _Statistics

Cancel

-

—— =8 Pl i o =l o es veen —amdbrm AT T e —

Erowise host: | | Hefrezh

URL: |[opcisAocalhost/Mational Instruments. MIOPCServers WS/ Channel1.Dex |

Figura 185. Enlazamiento del primer Numeric Control.

Este paso repetirlo con los 2 Numeric Control.

151



Select URL

D _Systemn
E]D Dewvicel
D _lnternalTags
=-{53 _Statistics
[ZA _Systemn
el ioc ke
BT PAEML
L8V PAOTOR_RPM

L4

[ = R W [Py o UL . Tl o D,

Browze host: |

LIRL: |opc:,-",-"|oca|host,-"National Instn_lments.NlOF'CSenrers."|.|"5,-"Char1nel1_De\.l maticn

Figura 186. Enlazamieno del se_guﬁdo Numeric Control.

e Configuraciéon del Numeric Control llamado MDC_CONTROL.

Crata Type Drisplay Format Documentation

Select URL

--{:I _Swyrstem

E]Cl Crewicel
Cl _InternalTags
D _Statistics
CI _Systerm

LD pADC_RPPA

LB MOTOR_RPM

-

P = N (P Sy [ P Y . Wl o T

Eroweze host: |

RL: opcSAocalhost Mational Instruments . NIOPCServers WS Channel1.Dex |

Figura 187. Enlazamientod el tercer Numeric Control.

e Configuracion del Numeric Control llamado N° PRACTICA.
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RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del médulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del modulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la préactica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacion durante la practica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.

e Realizar los pasos 5 y 6 correctamente, ya que estos pasos son claves

para la comunicacion entre el PLC, EPC y el software Labview.
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Anexo 3.9 Solucién de préactica 9

Paso 1.

Se debe realizar la conexidén entre la parte de control y la planta, se debe
seguir los pasos indicados en el Anexo 2 (Pasos previos a practicas) y del
Anexo 3.0 (Introduccién a practicas).

Paso 2.

Una vez creado nuestro blogue de funcion, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
- e el = N —— 11~ N N e —— S =
P#9
MNombre Tipo de datos Valor predet. Remanencia  Accesibled... Escrib... Visible en .. Valor de a..
<@ ~ Input
q = IN_TEMP wiord &) 1620 o rem... [=] (=] =] =]
< = I Real 0.0 Mo remane.. E @ @
<@ ¥ Output
1 = TEMP_SCALE Real 0.0 Mo remane... = ] =]
< = FOCO_OUT Boaol false Mo remane... (=] =] ]
<@ ~ InOut
= Agrega
-l ~ Static
Olam = TEMP_NORM Real 0.0 Mo remane (] =
1 <@0 ~ Ternp
2 L] Agregar.
2 <@ ~ Constant
4 = Agregar:

Figura 188. Creacion de variables locales de la practica 9.

Paso 3.

Usaremos los siguientes bloques a programar el control de temperatura.

NORM_X SCALE_X
UDInt to Real Real to Real
EN ENO EN ENQ —
0 — MIN ouT — STEMP_NCRM 0.0 — MN oUT — #TEMP_SCALE
#IN_TEMP —yALUE STEMP_NORM — yALUE
27648 — pAX 67.0 — MAX

Figura 189. Blogues de programacién para el control de temperatura de la
practica 9.
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Paso 4.

Ahora en el bloque de funcion creado “P#9”, ubicaremos las variables del PLC

a usar afiadiendo también un bloque == ubicando en el MB4.

UDB13
"P#g_DE"
aap s B8
" OPC_MENU" -
I Bz;e | EN EMND ————
§ e a UM DA2
TTEMP_INT —IN_TEMP “TEMPZ_OUT_
WADTO TEMP_SCALE SCALE"
"HM_TEMP_SET" —| |y w00
FOCO_OUT — "SIGNAL_FOCO"

Figura 190. Blogque de funcién P#9 para la practica 9.

Mediante la comunicacion del OPC recibira el PLC el nimero de la practica

#9. Asi nos aseguraremos que funcione nuestro bloque de funcién creado.
Paso 5.

Seguir los pasos indicados en la PRACTICA#8 desde el paso 5 hasta el paso
6 para la comunicacion con el OPC.

Paso 6

Una vez realizado la configuracion, agregamos los TAGs que usaremos en
bloque creado en el PLC: MD10 y MD42 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con
el tipo de dato BYTE, Q0.0 con el tipo de dato BOOLEAN.

€ NI OPC Servers - Runtime - S} =
File Edit View Tools Runtime Help
N =2 | = [ id [EE]
W Channel Tag Name Address Data Type Scan Rate Scaling Description
om i1 <4 FOCO Qoo Boolean 100 None
I MENU MB4 Byte 100 None
- TEMP_ACT MDa2 Float 100 None
“a TEMP_SET MD10 Float 100 None

[ e < .

Date
i 13/10/2020
i) 19/10/2020
i) 19/10/2020
i 19/10/2020

a TCP/IP Ethemet device driver

Ready Default User Clients: 0  Active tags: Dof O

Figura 191. Visualizacion del tipo de dato de los TAGs creados de la

practica 9.
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Paso 7

Abrimos nuestro Labview, la cual usaremos 3 Numeric Control, 1 Ok button, 1

Stop Button, 1 Visualizador grafico, 1 Square Led.

I OK Button 2
s« I en HTae ~Pf
FOCO
Set VS Temp Temp ERN | -.:. o §
100-,
= T FOCO
- -
25-] Temp e -
20- go | =
75-| N* PRACEA Temp stop 3
70 START 0 fizh E=a
65-] i I ).

60
SRUCEAY
55-]

s0-]
5
20-
25-|
10-]
25-]
20-]
15-
10-|

5|

Amplitude

0- i
19:00:00.000 19:00:05.

Figura 192. Panel Frontal y Diagrama de bloques de la practica 9.

Paso 8

Seguir los pasos indicados en la PRACTICA#8, el paso 11 para asociar las
variables de los elementos: Set, Temp, N° Practicay Foco con su respectiva
variable en el OPC.

RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del modulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del médulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la préactica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacion durante la préactica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.

e Realizar los pasos 5 y 6 correctamente, ya que estos pasos son claves
para la comunicaciéon entre el PLC, EPC y el software Labview.

e Segquir el paso 8 correctamente, para asociar las variables de los

elementos con su respectiva variable en el OPC.
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Anexo 3.10 Solucidn de practica 10

Paso 1.

Se procede a realizar los pasos del anexo 2 (Pasos previos a practicas) y los

pasos de la practica 1 del anexo 3.1.

Paso 2.

Una vez creado nuestro bloque de funcién, nos dirigimos dandole doble clic

para su programacion y creamos las nuevas variables locales a usar en el

bloque.
P#10 - -

Nombre Tipo de datos Walor predet. Remanencia  Accesibled... |Escrib.. Visible en .. | Walor de a..
<l v Input
< = IN_TENP uDint iE)] o Mo rem... [+] =] =] =]
< = FUZZY Real 0.0 Mo remane... (=] =] (=]
<@ T Output
<3 = TEMP_SCALE Real 0.0 Me remane... (=] =] (=]
<l = FOCO Bool false Mo remane... =] =] =2
< ~ InOut
< T Statl:‘-: N
< = TEMP_MORN Real 0.0 Mo remane... (=] =] (=] =
<l >~ Temp
“am v Con:::;n:t-
[l ]

Figura 193. Creacion de variables locales de la practica 10.

Paso 3.

Usaremos los siguientes bloques a programar el control de temperatura.

NORM_X SCALE_X
uDInt to Real Real to Real
[ ENO EM END ——
o MM ouTt FTEMP_MORM 0.0 MM out FTEMP_SCALE
FIN_TENP VALUE FTEMP_NORM VALUE
27648 WX 67.0 (Y5
#FUZZ™ FFOCO
= | { }
Real | b r
1.0

Figura 194. Blogues de programacién para el control de temperatura de la
practica 10.
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Paso 4.

Ahora en el bloque de funcién creado “P#10”, ubicaremos las variables del

PLC a usar afiadiendo también un bloque == ubicando en el MB4.

WDB14
“PE£10_DB"
B4 B9
" OPC_MEMU® B0
I Byte I EM EMO fF——
10 L Ewsa ADAzZ
TE MP_IM IM_TE MP “TEMPZ_OUT_
SCALE™
UMDS0 TEMP_SCALE =
"FUZZY_ QO O
COMNTROLLER® FUZZY FOCOD —"SI1GMAL_FOCO"

Figura 195. Bloque de funcién P#10 para la practica 10.

Mediante la comunicacion del OPC recibira el PLC el numero de la practica

#10. Asi nos aseguraremos que funcione nuestro bloque de funcién creado.
Paso 5.

Seguir los pasos indicados en la PRACTICA#8 desde el paso 5 hasta el paso
6 para la comunicacion con el OPC.

Paso 6

Una vez realizado la configuracién, agregamos los TAGS que usaremos en
bloque creado en el PLC: MD42 y MD50 con el tipo de dato FLOAT, MB4 con
el tipo de dato BYTE.

o NI OPC Servers - Runtime _ =] =
File Edit View Tools Runtime Help
O =F == | = G5 Va2 5 | 9 X Ga > | B
&P Channel 1 Tag Name Address Data Type Scan Rate Scaling Description
M Devicel -
S Fuzzy MD50 Float 100 None
“d MENU MBa Byte 100 None
A TEMP_ACT MDaz Float 100 Norne
[&5 = < >
Date Time ~
i) 19/10,2020 17:24:55
i) 19/10/2020 17:24:55
i) 19/10/2020 17.24:55
i) 19/10/2020 17:24:55
£\ 19/10/2020 17:24:55
i) 19/,10/2020 17:25:47
i) 19/10/2020 17.26:23
¥ 13/10/2020 18:04:49 MI OPC Servers.
W 19/10-2020 18:07:04 NI OPC Servers

Figura 196. Visualizacion del tipo de dato de los TAGs creados de la
practica 10.

158



Paso 7

Abrimos nuestro Labview, la cual usaremos 5 Numeric Control, 1 Numeric

Indicator, 1 Ok button, 1 Stop Button, 1 Visualizador grafico.

[ seeoNT [ ml
FUZZY_CONT |/ SET 2 Control & Simulation Loop
FUZZY_CONTROLLER 4‘\,0—
o0 L |
ssssss
p =
80: 0
4w output value !
2 ‘:' *
£ L o>
£ KP_FUZZY N*PRACTICA | [ |
i \,_ ,— s e
e A 0 |
od KD_FUZZY ST :
| 1 ' A el
18:00:00,000 18:00:02,500 12:00:05,000 olos — mﬂ -
31/12/1903 31/12/1903 31121903 ek [=Ed
Time
SALIDA |
u
20
15-|
% 107 )
3 START J
£ 5
£
< 5
STOP
5| | .
7>18]
10+ | i i | |
0 1 2 3 4 5 v 9
A -

Figura 197. Panel Frontal y Diagrama de bloques de la préactica 10.

RECOMENDACIONES:

e Verificar la alimentacion del médulo PLC.

e Verificar la correcta conexion del médulo PLC y la planta EPC.

e Realizar previamente el Anexo 2 para el inicio de la practica, escogiendo
el PLC S7-1200 y HMI KTP 600 para que no haya problemas de
compilacion durante la préctica.

e Configurar correctamente el proyecto en TIA Portal.

e Realizar los pasos 5 y 6 correctamente, ya que estos pasos son claves

para la comunicacion entre el PLC, EPC y el software Labview.
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