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RESUMEN

El siguiente proyecto Técnico tiene como finalidad la implementacion de una
red de comunicacion industrial AS-i. Red que sera utilizada para practicas de
comunicacion AS-i, para lo cual la red consta de una fuente de poder AS-i
compacta (3RK9501-0BA00) para la alimentacion de esclavos y maestro.
También se tiene dos esclavos (nodos) uno digital (4 Entradas/4 Salidas)
(3RK1400-1DQO00-0AA3) y otro analdgico (2 Salidas) (3RK1107-2BQ40-0A3)
ambos médulos compactos K60, asi también se cuenta con un maestro AS-i
CM 1243-2 acoplado a un PLC S7-1200 mismo que serd programado
mediante el programa TIA PORTAL v12, programa que a Su vez permite
establecer y comprobar el estado de la red. Para la comprobacion del
correcto funcionamiento de la red antes mencionada se realiz6 dos
practicas. Para las mismas se utilizé una Touch Panel KTP600 PN para la
creacion de un HMI, el cual ayude a controlar una estacion neumatica, para
tal propdsito se utilizaron (4 Entradas/3 Salidas) del esclavo digital. Cuatro
entradas que indicaran el cierre o apertura de un final de carrera en la
activacion o desactivacion de cada uno de los actuadores de la estacion y 3
salidas que activarian relés correspondientes a cada electrovalvula.
Posteriormente el control de una estacion de variacion de velocidad de un
motor trifasico, para el que se utilizé 2 salidas del esclavo digital para la
activacion de dos estados diferentes en el DRIVE POWERFLEX4 inicio/giro
horario y anti-horario y una salida del analdgico para controlar la frecuencia

con la que el motor gira.
Palabras Claves:

e IMPLEMENTACION.

e AS.
e HMI.
e MODULDO.

e TIAPORTAL.
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ABSTRACT

The current technical project aims on the way to implementing an
industrial communication AS-i network. Which one will be used for
communication applies, this network consists of a compact AS-i power
supply (3RK9501-0BA00) to supply of slaves and the master. It also has
two slaves (nodes), one digital (4 IN / 4 OUT) (3RK1400-1DQ00-0AA3)
and the other one analog (2 OUT) (3RK1107-2BQ40-0A3) both K60
compact modules, and it also has a master AS-i CM 1243-2 coupled to
an S7-1200 PLC which one can be programmed through the TIA
PORTAL v12 program, this allows to set and check the network status
program. With the purpose to check the correct operation, two tests
network were performed with both slaves. It was made using a PN
KTP600 to create an HMI, which help control a pneumatic station. For
that purpose were used (4 IN / 3 OUT) digital slave. Four IN connectors
that indicate the closing or opening switch of each one of the valve
actuators of the station, three OUT connectors activate relays for each
solenoid valve, then control station speed variation of a triphasic motor,
for which digital slave, two OUT connectors were used for the activation
of two different states at the start POWERFLEX4 DRIVE clockwise and
anti-clockwise, one OUT analog connector to control the frequency,
which one the motor rotate.

Keywords:

e |IMPLEMENTATION.
o AS-i.

e HMI

e MODULO.

e TIA PORTAL.

SR. LIC. WILSON VILLAVICENCIO Msc.
DOCENTE



CAPITULO |

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

1.1 ANTECEDENTES.

La Unidad de Gestion de Tecnologias, es una institucion educativa cuya
mision es la de formar los mejores profesionales Teécnicos, integros e
innovadores, competitivos y entusiastas, a través del aprendizaje por logros
aportando asi, al desarrollo del pais.

Asi como también la carrera de Electronica Mencion Instrumentacion y
Avidnica forma profesionales altamente calificados en las areas de
aeronautica e instrumentacion, ademas la carrera brinda conocimientos
técnicos tanto practicos como tedricos que tienen por objetivo la aplicacion

de la electrénica para la solucion de problemas en la industria.

Y es asi que gracias a la constante investigacion de las empresas y a la
anterior implementacion de una red AS-i en la Unidad de Gestion de
Tecnologias. Realizada con un médulo AS-i CP 243-2 el cual se acopla a un

PLC S7-200, trabajo realizado por el Sr. Tecndlogo Luis Pillajo.

También observando lo importante de la aplicacion de la red AS-i en
tesis de grado de la Escuela Superior Politécnica de Chimborazo “Disefio e
implementacion de un prototipo de red industrial basado en el estandar AS-i
(Actuator Sensor Interface) para el sistema de envasado del laboratorio de
automatizacioén industrial FIE” realizada por Joel Alberto Castro Mufioz en el
ano 2012

Se opta por la implementacion de una red AS-i utilizando un maestro CM
1243-2 mismo que se monta directamente a un PLC S7-1200.

1.2 PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA.

En la Unidad de Gestion de Tecnologias existe una red de comunicacion
AS-i compuesto por una fuente AS-i, dos nodos; uno digital y otro analdgico.
Y asi también un maestro CP 243-2 acoplado a un PLC S7-200 el cual
resulta obsoleto y la tecnologia ha ido evolucionando por lo que es necesario
gue el proceso de ensefianza y aprendizaje de docentes y estudiantes vaya

acorde a los requerimientos de la industria.



En la actualidad la mayoria de industrias son automatizadas y es de
importancia que las mismas sean de menos costo a las tradicionales, que
ofrezcan seguridad y no sean tan complejas. Asi también deben contar con
personal calificado para la implementacion, control y mantenimiento de estas

redes, que afio tras afio son mas sofisticadas.

Ya en la industria, cuando un técnico no cuenta con los conocimientos
técnicos y destrezas necesarias para trabajar con ciertas redes de control
pueden ocurrir paros en la produccion, dafios a los equipos o incluso
mirdndolo desde otro punto puede que conseguir un empleo sea una tarea
muy complicada de realizar por la falta de conocimientos técnicos, practicos.

Es por eso que de no darse la implementacion de mas maodulos, el
aprendizaje de los estudiantes se veria truncado ya que no tendrian
conocimientos en la manipulacion de dispositivos Eléctricos y Electronicos
utilizados en el ambito laboral.

1.3  JUSTIFICACION.

El presente trabajo surge por la imperiosa necesidad de adquirir solidos
conocimientos técnicos y formacién pre-profesional de los alumnos de la
carrera de Electronica Mencidn Instrumentacién y Avibnica de la Unidad de
Gestidn de Tecnologias. Pudiendo, asi de esta manera adquirir experiencia

practica previa para un buen desempefio en el ambito laboral.

Con la implementacion de equipos mas actualizados y utilizables acorde
a los avances y tendencias en la industria para el laboratorio de
instrumentacién virtual se lograra consolidar los conocimientos de redes AS-i
y asi también de la creacion de un HMI y del entendimiento global de los

componentes inmersos en este tipo de red y de su potencial aplicativo.
1.4 OBJETIVOS.
1.4.1 Objetivo general.

Implementar una red AS-i con la utilizacion de un mdédulo maestro CM
1243-2 y un PLC S7-1200 para practicas de redes industriales en la carrera
de Electronica Mencién Instrumentacion y Avionica de la Unidad de Gestion

de Tecnologias.



1.4.2 Objetivos especificos.

e Realizar un andlisis de las caracteristicas mas relevantes de la red
AS-i.

e Configurar la red industrial utilizando un software de programaciéon de
alto nivel.

e Comprobar el correcto funcionamiento de la red mediante el
establecimiento de comunicacion entre el maestro y los esclavos y

realizando ejemplos practicos.
1.5 ALCANCE.

El presente trabajo aportara para el desarrollo de los estudiantes de la
carrera Electrénica Mencion Instrumentacion y Avidnica en conocimientos de
automatismos y manejo de dispositivos inmersos en esta rama, asi también
de estructuracién basica y funcional de una red de comunicacion industrial
AS-i
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2.1 Historiade los buses de comunicacion industrial.
Segun la UNAD la historia de los buses es:

Las redes de comunicaciones industriales deben su origen a la fundacion
FieldBus (redes de campo) la fundacion FieldBus, desarrollo un nuevo
protocolo de comunicacién, para la mediciéon y control de procesos donde
todos los instrumentos puedan comunicarse en una misma plataforma.
FieldBus permite disponer de una nueva tecnologia para una nueva
generacion de sistemas de control y automatizacion fisicamente mas
simples, donde toda la rutina de control regulatorio y control légico, es
efectuado por dispositivos de campo, posibilitando ademas una arquitectura
abierta donde cualquier fabricante de equipos de instrumentacion pueda
integrarse a la red de campo existente en una fabrica o empresa (UNAD,
2014)

A finales de los afios 70 se establecen las primeras redes industriales
propietarias. Dichas redes establecian enlaces entre controladores como los
PLC algunas de las primeras fueron las de tipo MODBUS-MODICON, DCS y
WPDF (WESTINGHOUSE). Con el fin de resolver algunos problemas de
heterogeneidad surgen las redes LAC, FACTOR y MAP. (UNAD, 2014)

Ya a finales de los 80 surgen las redes de PLC Propiamente dichas
como las TELWAY — UNITELWAY (TELEMECANIQUE), DATA HIGHWAY
(ALLEN BRADLEY), SINEC (SIEMENS) y TIWAY (TEXAS). En 1983 se crea
un grupo de trabajo en Francia para obtener en bus industrial Gnico, el cual
fue resumido en la especificacion FIP (Factory Instrumentation Protocol). En
1983 se da inicio al P-NET en Dinamarca, y en 1984 surge la especificacion
CAN (Controller Area Network) de Bosch. (UNAD, 2014)

En 1985 se forma el grupo PROFIBUS en Alemania. La situacion en
1990 evoluciona en el surgimiento de diversos protocolos no compatibles
entre si, muchos de ellos basados en productos existentes o prototipos:
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MIL1553B, HART (ROUSEMOUNT), BITBUS (Intel), que finalmente fueron
complementados con propuestas completas como FIP, PROFIBUS. El afan
por lograr uniformidad en los criterios de diferentes fabricantes ha permitido
gue se emitan algunas normativas internacionales. Ya entre 1999 y 2000 se

terminan de aprobar las partes restantes de dichos estandar. (UNAD, 2014)
Segun Rodriguez M. agrega lo siguiente:

La demanda creciente de las comunicaciones a nivel industrial ha llevado
al desarrollo de numerosos protocolos. Estos protocolos pueden diferir
sustancialmente entre ellos, pero en mas o menos se referencian a

estandares internacionales. (Rodriguez, 2012)

Los estandares denominados Factory Bus son los utilizados en el nivel
alto, nivel de control en la fabrica (visualizaciébn en oficinas de control o
produccién), por otro lado tenemos las redes de campo denominadas Field
Bus utilizadas en el nivel bajo. Principalmente para comunicacion de
sensores y actuadores de proceso/maquina, es decir en el nivel mas cercano

a la fabricacion del producto concreto. (Rodriguez, 2012)

En el nivel superior nos encontramos con el nivel informacién de la red o
redes locales que dan las consignas de produccién a los niveles inferiores.
En este nivel para realizar la comunicacion se suelen usar redes de
ordenadores formando una red local, en el mismo edificio, entre distintos

edificios e incluso utilizando internet. (Rodriguez, 2012)

La mayoria de estos buses de campo son controlados por automatas
programables (PLC), que mediante una tarjeta de expansion permiten la
interconexiéon con multiples dispositivos desde un simple sensor de
temperatura hasta una cadena de produccion completa, pasando por
dispositivos algo mas sofisticados como por ejemplo variadores de

frecuencia que controlan motores. (Rodriguez, 2012)

El bus es el medio que permite conectar diferentes equipos de modo tal
gue se puede transmitir varias sefiales en la misma linea, todos los
dispositivos pueden intercambiar datos entre si, y en cualquier momento se

puede realizar una ampliacion. (Rodriguez, 2012)
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Desde el punto de vista puramente econdmico puede ocurrir que el
sistema de bus sea mas costoso, pero por otra parte permite llevar a cabo
una instalacion mas simplificada y rapida, igual que la apuesta en

funcionamiento. (Rodriguez, 2012)
2.2 Bus de comunicacion industrial AS-i.

Segun el manual de Siemens: Respuestas para la industria, 2009 el bus de

comunicacion industrial AS-i es:

Es un sencillo y eficaz sistema de bus de campo. Por un lado, como bus
abierto y preparado para la integracion en cualquier plataforma permite la
transmision de sefales digitales y analdgicas relacionada con el proceso y la
maquinaria. Por otro lado, constituye una interfaz universal entre sencillos
actuadores y sensores binarios, asi como entre los distintos niveles del

control central. (Siemens AG, 2009)

Lo mejor de esto: el sistema AS-Interface se caracteriza por un alto
grado de sencillez y efectividad, siendo por lejos el mas econémico frente a
otros sistemas de bus. Por lo tanto, no es de extrafiar que AS-Interface se
haya convertido en el estandar mas extendido en la automatizacion
industrial. No solo es sumamente facil de manejar y rapida instalacion, sino
gue también es especialmente flexible para futuras actualizaciones,
extremadamente robusto, incluso en las condiciones mas adversas.
(Siemens AG, 2009)

Desde la introduccion en el mercado en 1994, con AS-Interface se han
instalado en todo el mundo méas de 10 millones de nodos en instalaciones de
distintos sectores. Desde 1999 AS-i es un estandar internacional de la
industria, definido por las normas EN 50295 e IEC 62026-2. (Siemens AG,
2009)
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Ventajas de lared AS-i.

Segun el manual de Siemens: Respuestas para la industria, las ventajas de

la red AS-i son:

2.2.2

Gran rentabilidad gracias a un reducido gasto en hardware e
instalacion.

Montaje flexible, configuracion sencilla.

Robusto en la transmisién de datos, confiable en la operacion.

Un solo cable en lugar de varios conjuntos de cables.

Sencillo de manejar y orientado a la practica, y por lo tanto gran
aceptacion entre el personal operador.

Instalacion rapida y mantenimiento sencillo gracias a la tecnologia de
perforacion de aislante.

Libertad sin tablero eléctrico, tecnologia modular E/S.

Configuracion Plug & Play. (Siemens AG, 2009)

Caracteristicas principales de lared AS-i.

Segun Antonio Barragan en sus tutorias las caracteristicas principales son:

Especificaciones abiertas.

Permite la conexién de sensores y actuadores “No AS-i” mediante
mabdulos activos.

Ideal para la interconexion de sensores y actuadores binarios.

A través del cable AS-i se transmiten tanto los datos como la
alimentacion.

Cableado sencillo y econdmico.

Facil montaje, con perforacion de aislamiento.

Sistema monomaestro.

Gran flexibilidad de topologia (arbol).

Reaccion rapida: maximo 5ms para intercambiar datos con hasta 62
esclavos.

Velocidad de transmision de datos de 167 Kbits/s.
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e Maximo 100m por segmento, con posibilidad de extension hasta 3
segmentos (300m).

e Permite conectar hasta 124 sensores y 124 actuadores con modulos
estandar.

e Permite conectar hasta 248 sensores y 186 actuadores con modulos
extendidos.

e Cumple con el requerimiento IP-65/HIP-6 (idéneos para ambientes
exigentes) e IP-20 (aplicaciones en cuadro).

e Temperatura de funcionamiento entre -25° C y +85° C.

e Trasmision por modulacion de corriente, lo cual garantiza un alto
grado de seguridad.

e Segun un estudio realizado por la universidad de Munich, mediante
una red AS-i se puede ahorrar entre un 15% y un 30% del coste total.
(Barragan, 2013)

AS-i se sitla en la parte mas baja de la piramide de automatizacion,
conectando los sensores y actuadores con el maestro del nivel de campo.
Los maestros pueden ser automatas o PCs situados en los niveles bajos de
control, o pasarelas que comuniquen la red AS-i con otras redes de nivel

superior, como Profibus o DeviceNet. (Barragan, 2013)

Nivel de
Sensores y
Actuadore:

Figura 1 Ubicacion de la red AS-i en la piramide de automatizacion.

Fuente: (Barragan, 2013)
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AS-i supone un ahorro considerable en la instalacion, planificacion y el
mantenimiento de maquinas e instalaciones, principalmente en los costes

relacionados con los tiempos de cableado. (Barragan, 2013)
Otras caracteristicas son:

e Empleando el nuevo perfil de la revision v3.0 del estandar AS-i, S-
7.A.A, se puede conectar hasta 496 entradas y salidas binarias.

e Longitud méxima de cable de 100m uniendo los tramos, o hasta 300m
con repetidores. Con la tercera revision de AS-i, cada tramo puede
llegar a los 200m afiadiendo un dispositivo especial de extension,
consiguiendo una longitud méaxima de red de 600m con 2 repetidores.

e La revision 2.1 del estandar facilita la conexibn de sensores y
actuadores analdgicos, y la revision 3.0 aun facilita mas dicha
conexion.

e Deteccidn de errores en la transmision y supervision del correcto
funcionamiento de los esclavos por parte del maestro de la red.

e Cable auxiliar para la transmision de energia: Cable negro (24 VCD) y
Rojo (220 VAC). (Barragan, 2013)

2.3 Configuracion del sistema AS-i.

Segun el manual de Siemens: Respuestas para la industria, la configuracion
de lared es:

El sistema AS-Interface esta compuesto por un maestro, una fuente de
alimentacion AS-Interface y estaciones (nodos), denominadas esclavos. El
maestro de AS-Interface se encarga del intercambio de datos con los
esclavos mediante polling. En un ciclo, se intercambian cuatro bits de datos
en sentido entrada y cuatro bits de datos en sentido salida. Una fuente de
alimentacion de AS-Interface especial permite, aparte de esto, la transmision
de datos y energia por un cable. De este modo, los datos y la energia se
transmiten al mismo tiempo a través de un cable de dos hilos. Y asi, el costo

de cableado de la instalacién es cosa del pasado. (Siemens AG, 2009)
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Configuracion del sistema AS-i
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Figura 2 Configuracion del sistema AS-i.
Fuente: (Siemens AG, 2009)

2.3.1 Topologias de la red AS-i.

Segun AS-interface la topologia se refiere a:

Topologia (estructura de la red). Se describe la forma eléctrica en que

ciertos componentes de campo estan conectados entre si y con el sistema

de control. Esta red eléctrica puede ser distribuida de varias maneras: (AS-

interface Knowledge, s.f.)

Estrella,

Anillo.

Malla.

Estructura de arbol.

Lineal. (AS-interface Knowledge, s.f.)

La palabra Topologia también incluye:

El nimero maximo de usuarios que se pueden conectar a la red. Este
lo podemos obtener dividiendo el nimero de usuarios por a) los
conectados fisicamente y b) los conectados l6gicamente.

La distancia maxima del bus de campo que puede abarcar. Este
namero lo podemos obtener en términos de la distancia maxima entre
a) el maestro y esclavo y b) dos esclavos en la red.

El uso de repetidores puede exigirse para la construccion de ciertas
topologias. (AS-interface Knowledge, s.f.)
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Figura 3 Diferentes topologias de la red AS-i.

Fuente: (AS-interface Knowledge, s.f.)
2.4  Maestro AS-i.

Segun Antonio Barragan en sus tutorias explica lo siguiente sobre maestros
AS-i:

AS-i es una red monomaestro, es decir, solo permite la existencia de un
maestro en la red. Esto posibilita que el protocolo de comunicacién de la red
sea mucho mas sencillo, simplificando la electronica de red. EI Maestro de
red AS-i es el encargado de recibir todos los datos que viajan a través de la
red y enviarlos al PLC correspondiente. También es el que organiza todo el
trafico de datos y en caso de que fuera necesario pone datos de los
sensores y actuadores a disposicion del PLC o de un sistema de bus
superior (por ejemplo PROFIBUS), a través de las pasarelas. (Barragan,
2013)

Ademas de todo esto, los maestros envian parametros de configuracién
a los esclavos y supervisan la red constantemente suministrando datos de
diagnéstico, por lo que son capaces de reconocer fallos en cualquier punto
de la red, indicar de qué tipo de fallo se trata y determinar el esclavo que lo
origino. (Barragan, 2013)
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En el manual del maestro CM 1243-2 detalla lo siguiente:

El maestro AS-i CM 1243-2 permite la conexion de una rama AS-i al
sistema de automatizacion de la serie SIMATIC S7-1200. (SIEMENS Manual
de producto AS-interface, 2013)

En la Figura 4, se muestra un Maestro AS-i CM1243-2 conectado con su

respectivo cable de red AS-i.
Los requisitos del sistema son:

e Laversion de firmware de la CPU debe ser al menos V2.2.

e Una posible ampliacion del nimero de maestro AS-i conectables se
notifica a través del portal Service & Support en la pagina web de
Siemens.

e STEP 7 Basic o Professional V11 son Servipack 2.

e Hardware Support Package (HSP) para STEP 7 V11 SP2. (SIEMENS
Manual de producto AS-interface, 2013)

Figura 4 Maestro AS-1 CM 1243-2.
Fuente: (INT-TECHNICS, 2016)
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2.5 Esclavos AS-i (nodos).

Segun el manual de Siemens: Respuestas para la industria, los esclavos AS-
i son:

Las estaciones en AS-Interface — denominados esclavos — ofrecen la
posibilidad de conectar sensores y actuadores. Pueden instalarse hasta 31
esclavos de distintas caracteristicas en una red AS-i. El usuario puede optar
por modulos E/S para montaje en el tablero o descentralizados y montados a
nivel de campo. Ademas obtener también sensores actuadores que ya
disponen de un esclavo integrado y que, de esta manera, puede conectarse
directamente con el cable de AS-Interface. (Siemens AG, 2009)

Figura 5 Esclavo AS-i serie K60.
Fuente: (Siemens AG, 2009)

2.5.1 Conexidén de los esclavos.

Segun el documento técnico de Viceng Guerrero de IES PALAU AUSIT la

conexion se realiza:

La conexion de los esclavos al bus AS-i puede ser diferente dependiendo de

los esclavos con los que tenemos para realizar el ejercicio. (Guerrero, 2005)
Podemos encontrar basicamente con dos tipos:

e Directa por sistema vampiro.

e Mediante bornes de conexion.
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Los modulos compactos tanto de la serie K45 como de la serie K60, y
otros como la botonera, el final de carrera, etc. Se pueden realizar su
conexion al bus de mediante el sistema vampiro. Mientras que otros como
los modelos Slimline, modulo contador, monitor de seguridad y otros, su
conexion para a ser mediante bornes. En cualquier caso deberemos respetar
la polaridad desde la fuente de alimentacién AS-i, es decir Marrén: borne

positivo (+), Azul: Bornes negativo (-). (Guerrero, 2005)

ofloficle
o

Figura 6 Conexién directa por sistema vampiro y mediante bornes.
Fuente: (Guerrero, 2005)

También se debe tener en cuenta que algunos y no todos necesitan de
una fuente de alimentacion de 24VDC externa a la fuente AS-i y que se
cablea mediante el cable perfilado de color negro en el que se también
debemos tener cuidado de mantener la polaridad. (Guerrero, 2005)

Para el caso de esclavos con el sistema vampiro de la nueva version, se
debe observar en la parte posterior del mismo esclavo la existencia de una
serie de clavos que son los que pincharan sobre el cable perfilado,
dependiendo de los esclavos elegido nos podemos encontrar dos tipos,

como son los que necesitan: (Guerrero, 2005)

e Unicamente cable de datos (cable amarillo).
e Cable de datos (cable amarillo, mas cable de alimentacion auxiliar

(color negro). (Guerrero, 2005)

Si nos fijamos en la parte posterior de un esclavo podemos observar la

disposicion de los diferentes pinchos para clavar en el cable, tanto del bus
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AS-i (amarillo) como para el de alimentacion auxiliar (cable negro).
(Guerrero, 2005)

En la Figura 7, se observa la disposicion e identificacion de los pines de
conexion

Bus AS-i Cable amarillo
Hilo marrdn (+)

Alimentacion auxiliar
24 WDC Cable negro

Hilo marron (+) /
-
0 {}G 0 ;
Alimentacion auxiliar o Bus AS-i Cable amarillo
24 VDC Cable negro \l Hilo azul (+)
Hilo azul (-)

Alimentacion auxiliar L
24 WDC Cable negro
Hilo marrén (+)

Figura 7 Pines de conexion tipo vampiro.
Fuente: (Guerrero, 2005)

Para la Figura 8, tendremos las diferentes posibilidades de conexion de los
esclavos AS-i.

Cable da datos (amarillo)
C—— Hila Marran (+)
! Hila Azul ()
00
00
0 Q
Cable de datos (amarilla)
Y] PRy r——— Hila Marrdn (+)
l 0a l L—'_Hilc Azul (-)

Hilo Marran (+)
Hilo Azul {-)

Cable de alimentacion
aidliar (negro)

Figura 8 Conexion de los cables AS-i.
Fuente: (Guerrero, 2005)
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Una vez conocidos los tipos de conexién que se deben realizar en cada
esclavo, se procede al montaje de cada uno, para ellos realizaremos los
siguientes pasos: (Guerrero, 2005)

e Pasar por la via correspondiente tanto el cable de bus (amarillo) como
el cable de alimentacién auxiliar (negro) sobre la base del esclavo.
(médulo de acoplamiento).

e Colocar sobre el modulo de acoplamiento, el médulo de usuario
apretando suavemente.

e Apretar los tornillos para fijar ambas partes y asegurar las conexiones

tipo vampiro sobre los cables (Guerrero, 2005).

Cable
Redondo | MIA
I3s) - Modulo de

Usuario

Conector™ £
M12 E i

Modulo de
Acoplamiento

Figura 9 Demostracion de montaje de esclavo AS-i.
Fuente: (Barragan, 2013)

2.6 Fuente de alimentacién AS-i.

De acuerdo al catalogo de productos de Siemens una fuente de alimentacion

para AS-i se define como:

Las fuentes de alimentacion para AS-i forman parte de los componentes

indispensables para el funcionamiento de una red AS-i. Estas fuentes
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generan una tension continua estabilizada de 30 VDC de alta estabilidad y
baja ondulacion. (SIEMENS Industry Mall, 2016)

Son fuentes de tipo conmutado. Por el cable bifilar AS-i se transmiten
simultdneamente datos y energia. Por ello las fuentes de alimentacion AS-i
deben proporcionar también funcionalidad de desacoplamiento de datos. Por
este motivo no se pueden utilizar fuentes de alimentacién estandar para
alimentar una red AS-i. (SIEMENS Industry Mall, 2016)

La fuente de alimentacién AS-i abastece la electronica de la red (maestro
AS-i, médulos AS-i) y todos los sensores conectados. Dependiendo del
consumo de la red AS-i, se ofrecen fuentes de alimentacion de 2, 4 a 7 A. se
debe tomar en cuenta que los sensores y actuadores se alimentan por
separado. (SIEMENS Industry Mall, 2016)

La energia para los actuadores (salida) no se toma generalmente del
cable AS-i. Para esto estd previsto un cable separado (cable plano AS-i
negro) para la alimentacion de mayores corrientes. Con esto se pueden
realizar también circuitos de PARADA DE EMERGENCIA. (SIEMENS
Industry Mall, 2016)

Caracteristicas destacadas:

e Alto rendimiento.

e Baja ondulacion.

e Resistente a cortocircuitos y marcha en vacio.

e Proteccién contra sobretensiones en la entrada.

e Pequefas dimensiones.

e Bajo peso.

e Montaje facil y rapido. (SIEMENS Industry Mall, 2016)



18

L1 F1
—==" o
N Filtro de
entrada
PE —
Top Switch .
Aislamiento
Opto- galvanico
acoplador
-
Regulador
AS-i + = o
- l <
Ground P
s ‘I’ 3
AS-i - =
- 8
Filtro §

Figura 10 Disefio basico de una fuente de alimentacion AS-interface.
Fuente: (SIEMENS Industry Mall, 2016)

2.7 Enlace con el nivel principal de control.

Segun el manual de Siemens: Respuestas para la industria, el enlace con el

nivel principal de control se lo realiza:

Hay dos tipos de caracteristicas habituales de AS-i para la integracion de

soluciones de automatizacion. (Siemens AG, 2009)

e AS-i en conexion directa con el control.
AS-i puede conectarse de forma directa y sencilla con un PLC. El

maestro AS-i se puede integrar tan facilmente como los médulos E/S

estandares tipo S7 (Siemens AG, 2009)
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Figura 11 Conexién directa con el sistema de control.
Fuente: (Siemens AG, 2009)

e AS-iinterface como subsistema.

Aparte de la conexién directa, AS-i también puede funcionar como
enlace descentralizado con sistemas de bus situados en una parte superior.
Las ventajas: flexibilidad de cableado de AS-i se puede aprovechar también
en sistemas maestro, en su mayoria mas rigidos; las unidades de funciones,
como por ejemplo celdas, se pueden configurar y poner en funcionamiento
ya antes de haber realizado la programacion final del sistema de control
central. Para ello, se utilizan los enlaces con PROFIBUS o PROFINET.
(Siemens AG, 2009)

Figura 12 Conexiones en forma de subsistema.
Fuente: (Siemens AG, 2009)
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2.8  HMI (Interfaz Humano Maquina).
De acuerdo al Prof. Christian Grondona se define el HMI como:

HMI “Human Machine Interface”, es decir, es el dispositivo o sistema que
permite el interfaz entre persona (operador) y la maquina (proceso).
Tradicionalmente estos sistemas consistian en paneles compuestos por
indicadores y comandos, tales como luces pilotos, indicadores digitales y
analdgicos, etc. En la actualidad, es posible contar con sistemas de HMI
bastante mas poderosos y eficaces, ademas de permitir una conexion mas

sencilla 'y econémica con el proceso o0 maquinas. (Grondona, 2015)
Tipos de HMI

e Terminal de Operador (HMI — Hardware), consiste en un dispositivo,
generalmente construido para ser instalado en ambientes agresivos
donde pueden ser solamente de despliegues numeéricos, o
alfanuméricos o graficos. Pueden ser ademas con pantalla sensible al
tacto (Touch screem). Generalmente se necesita un programa editor

para generar la configuracién del proceso (Grondona, 2015)

Figura 13 HMI en KTP600 Basic mono PN.
Fuente: (Ingenieria Inteligente, 2016)
e HMI Software, Estos software permiten entre otras cosas las
siguientes funciones:
— Interfaz grafica a modo de poder ver el proceso e interactuar con
él.

— Registro en tiempo real e historico de datos.
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— Manejo de alarmas. (Grondona, 2015)

Al igual que en los terminales de operador, se requiere de una
herramienta de disefio o desarrollo, la cual se usa para configurar la
aplicacion deseada, y luego quedar corriendo en el controlador un software
de ejecucion (Run Time). Por otro lado, este software puede comunicarse
directamente con los dispositivos externos (Proceso) o bien hacerlo a través
de un software especializado en la comunicacion. (Grondona, 2015)

Desarrolladores de Software HMI.

— National Instruments.
— Siemens.

— GE Fanuc.

— Omrom.

— Allen-Bradley.

— Wonderware.
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Figura 14 HMI basado en software.
Fuente: (Grondona, 2015)

e PC & Software, esto constituye otra alternativa basada en un PC en
donde se carga un software apropiado para la aplicacion. Como PC
se puede utilizar cualquiera segun lo exija el proyecto. (Grondona,
2015)
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2.9 Software TIA PORTAL V12.

El manual técnico de SIEMENS sobre SIMATIC STEP 7 (TIA PORTAL) se

auto define como:

TIA (Totally Integrated Automation) PORTAL es un software de
programacién de PLC mismo que domina el mercado de lenguaje de
programacion, que dispone de tres lenguajes de programacion:

e FBS/FUB, diagrama de funciones.
e KOP/LAD, diagrama de contacto.

e AWL/STL, lista de instrucciones.

Mismos lenguajes que nos permiten la configuracion y programacion de
controladores SIMATIC S7-1200, S7-300, S7-400, WinAC para
controladores basado en PC y la nueva S7-1500. También permite la
configuracion de dispositivos de red para todos los componentes de
automatizacion, cuenta ademas con una herramienta de diagnostico en linea

para todo el proyecto. (Siemens, 2016)

En la Figura 15, observamos una vista del programa TIA PORTAL V12

Foat s

Project was opened successfully. Pleaze select the next step:

Figura 15 Vista orientada a tareas del TIA PORTAL.
Fuente: (SIEMENS Software SIMATIC, 2013)
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2.9.1 Instrucciones bésicas para programacion del PLC.

Acorde a Siemens SIMATIC STEP 7 en el TIA Portal Software las

instrucciones basicas o editores de programacion:

Tienen texto estructurado, esquema de contactos (KOP), diagramas de
funciones (FUP), lista de instrucciones (AWL) y programacion secuencial
(GRAPH, SFC) adicionales para las familias de controladores S7-1500, S7-
300, S7-400 y WInAC. Gracias a funcionalidades como arrastrar y colocar,
lista de referencias cruzadas a nivel de todo el proyecto, etc. el usuario tiene
a su disposicién herramientas intuitivas para todas las tareas. (SIEMENS
Software SIMATIC, 2013)

Segun Manual STEP 7 V10.5 describe las funciones que mas se distinguen:

e Contactos: los contactos sirven para establecer o deshacer una
conexion conductora entre dos elementos. Los elementos pueden ser
los elementos de programacion KOP o los méargenes de la barra de
alimentacion. La corriente fluye de izquierda a derecha. Contactos
permiten consultar el estado logico o el valor de un operador y
controlador el flujo de corriente en funcion del resultado.

e Bobinas: las bobinas permiten controlar operadores binarios. En
funcion del estado l6gico, las bobinas pueden activar o desactivar un
operador binario.

e Cuadros: los cuadros son elementos KOP con funciones complejas.
El cuadro vacio es una excepcion. Un cuadro vacio es un comodin en
el que puede seleccionar la operacién deseada. (SIEMENS Software
SIMATIC, 2013)

En “instrucciones basicas” se encuentran distintas variaciones de los
contactos, bobinas y cuadros, clasificados en diferentes carpetas de acuerdo
con su funcionamiento. Es preciso asignar variables a la mayoria de
instrucciones KOP. (SIEMENS Software SIMATIC, 2013)
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Figura 16 Instrucciones béasicas del TIA Portal lenguaje KOF/LAD.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

2.9.2 Herramientas de programacion de objetos graficos.
Segun Manual STEP 7 V10.5 la creacion de objetos gréaficos contempla:

El TIA Portal permite crear imagenes para manejar y observar maquinas
e instalaciones. Para crear imagenes se dispone de objetos predefinidos que
permiten reproducir la instalacion, visualizar los distintos procesos y
preseleccionar valores de proceso. Las funciones del panel de operador
determinan la representacion del proceso en HMI y el volumen de funciones
de los objetos graficos. (Siemens STEP Basic V10.5, 2009)

Los objetos graficos pueden utilizarse estaticamente o utilizarse como

objetos dinAmicos mediante el uso de variables:

e Los objetos estaticos no cambian en runtime.

e Los dinamicos van cambiando a medida que se desarrolla el proceso.
(Siemens STEP Basic V10.5, 2009)

Los valores de procesos se visualizan mediante:

e Variables del PLC desde la memoria del controlador.

e Variables internas desde la memoria del panel de operador en forma
de indicadores alfanumeéricos, curvas y barras. (Siemens STEP Basic
V10.5, 2009)
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Los objetos dindmicos también incluyen campos de entrada en el panel
del operador, con el fin de intercambiar valores de proceso o entradas de
operador entre el controlador y el panel de operador a través de variables.
(Siemens STEP Basic V10.5, 2009)

Opciones
N X W EEE* |

- | Objetos basicos
7 = @
A aa

- | Elementos

Baig 0 (o[ L.l

| sauopanusung,kH upadsv@ggg“ sauopemguv'a'H smua!meuaH?@r

ol ==
VlCDntrDles

= E 29 =
<,

0]

> | Graficos

Figura 17 Herramientas de programacion de objetos gréficos.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)



3.1

En este capitulo se explica de una manera clara y entendible paso a paso el
establecimiento de comunicacion en la red AS-i y también la manera de
configurar cada esclavo de la red mediante dos ejemplos, uno controlando

una estacion neumatica y otro en una estacioén de control de velocidad de un

CAPITULO 1l

DESARROLLO DEL TEMA.

Preliminares.

motor trifasico.

3.2

Los componentes para la implementacién de una red AS-i y sus aplicaciones

son:

Requerimientos minimos.

Maestro AS-i CM 1243-2.

Fuente de alimentacion AS-i.

Fuente externa de 24VDC.

Esclavo AS-i Digital 3RK1400-1CQO00-0AA3.
Esclavo AS-i Analégico 3RK1107-2BQ40-0AA3.
Estacion de control neumatico.

Maodulo de control de velocidad de motor trifasico.
Touch Panel. KTP600 Basic mono PN

Switch.

Cable ETHERNET.

PLC S7-1200.

CPU.

Cable AS-i Auxiliar (Negro).

Cable AS-i (Amarillo).

Cable UTP.

Software utilizado:

TIA PORTAL V12.
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3.3 Conexién del mdédulo de red AS-i.

Se inicia conectando el modulo Maestro AS-i CM 1243-2 al PLC S7-1200
mediante el bus de comunicacion S7 a su vez también hay que conectar la
alimentacion del PLC de 110VCA, en la Figural8, se observara la posicion
en la que se debe colocar el maestro AS-i y la ubicacion de la alimentacion

para el PLC,

Alimentacion

Bus de C. S7

Figura 18 Vista superior de CM 1243-2 y PLC S7-1200.

Una vez conectado el Modulo de Comunicacién se procede a conectar el
PLC a la red Ethernet y luego a la alimentacion, y en el Modulo de
Comunicacion habra indicacion de error. En la Figura 19, se observara la
ubicacion de las luces LED de error y en la Tabla 1, se describira el

significado de cada LED encendido en sus diferentes variaciones.

Error

Fallo
pendiente

Figura 19 Conectado el PLC a la alimentacion.
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Tabla 1
Funciéon de los LED del Maestro AS-i CM 1243-2.

Colores de Significado

los LED

AS-i ( AS-i Interface) Detalles sobre el estado de AS-Interface.

LED apagado El maestro AS-1 CM 1243-2 esta offline.

Rojo encendido Se ha producido un error y el bus AS-I haya fallado, p. ej. La tension de alimentacion de
AS-Interface es demasiado baja.

Rojo parpadeando Se ha producido un error sin que el bus AS-I haya fallado, p. ej. Si un esclavo AS-i sefializa
un error en la configuracion.

Verde encendido No se han producido fallos en el bus AS-i
PF (Fallo de Indicacion de fallos de periferia
eriferia
P ) Rojo encendido Se ha producido un fallo de la periferia, p. j. En caso de sobrecarga en las salidas
estandar o en caso de sobrecarga de la alimentacion del sensor de las entradas estandar
CM (MOdO Indicacion del estado operativo (Configuration Mode)
configuracion) ! : ) N
Verde encendido El maestro AS-i CM 1243-2 esta en modo configuracion.
LED apagado El maestro AS-i CM 1243-2 esta en modo protegido.
CER (EITOI' de Indicacion de errores de configuracion (Configuration Error).
configuracic’)n) Indica si la configuracién de esclavos detectada en el cable AS-i coincide con la configuracién teérica (LPS) ajustada

en el maestro AS-i CM 1243-2.

Amarillo encendido . Un esclavo AS-i configurado no eta en el cable AS-i p. e]. Fallo del esclavo.
. Un esclavo no configurado previamente esta disponible en el cable AS-i.
. Un esclavo conectado tiene datos de configuracion diferentes (configuracion

de E/S. cddigo ID) a los del esclavo configurado en el maestro AS-i CM 1243-
2.

DIAG (Diagnostico) Indicacion de estados y fallos del sistema (Diagnosis).

LED apagado No hay alimentacion a través del bus de comunicacion.
Verde parpadeando El maestro AS-i CM 1243-2 esta iniciandose o no esta configurado a través de STEP 7.
Verde encendido El maestro AS-i CM 1243-2 se ha iniciado correctamente
Rojo parpadeando Hay un fallo pendiente:
. No hay tensién de alimentacion.
. Falla interna.
. Error de configuracion.
. Error de parametrizacion.
. Fallo de periferia.

Fuente: (SIEMENS Manual de producto AS-interface, 2013)
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Finalizada la conexion del CM 1243-2, se realiza las conexiones de cada
uno de los esclavos, para lo cual habra que identificar los tipos de cables a
utilizar en la red AS-i y asi también la polaridad de cada uno de estos.

Auxiliar AS-i

Cable AS-i

Figura 20 Tipos de Cables y Polaridad.

Se continuara con el desmontaje del médulo de usuario y también del
modulo de acoplamiento, en cada uno de los esclavos para introducir el
cable correspondiente para cada uno de los esclavos contemplando la
polaridad. En la las Figuras 21, se muestra el modulo de acoplamiento y la
posicion del cable AS-i.

Mddulo de
acoplamiento

Cable AS-i

Figura 21 Montado de cable AS-i en el esclavo analdgico.
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En la Figura 22, se observa el médulo de usuario y los pines de conexion

tipo vampiro

Moédulo de
usuario J

ui —u—

Figura 22 Mdodulo de usuario, esclavo analdgico.

Ahora se asegura el médulo de usuario con el médulo de acoplamiento,
introduciéndolo en las guias y presionando un poco para que se ajusten bien

los pines de conexidn para finalmente asegurar con su respectivo tornillo.

Figura 23 Armado del esclavo analégico.
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El desmontaje del esclavo digital sera de igual manera que se realizd
anteriormente con el esclavo analégico. Se colocaran los cables AS-i de la
forma mostrada en la Figura 24, igualmente contemplando la polaridad de
los mismos.

Médulo de
acoplamiento

Cable AS-i

Figura 24 Montaje del cable AS-i y del AS-i auxiliar en el esclavo digital.

En la Figura 25, se observa el modulo de usuario y los pines de conexion

tipo vampiro

Moédulo de
usuario

Figura 25 Mddulo de usuario, esclavo digital.
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Se realizara el mismo proceso de ensamblaje que se realizo

anteriormente para el esclavo analdgico.

Figura 26 Armado del esclavo digital.

Ahora se conectara la alimentacion para la fuente AS-i y también el cable de

red AS-i con la configuracion descrita en la Tabla 2.

Tabla 2

Configuracion de la fuente de alimentacién AS-i.

TERMINAL DESCRIPCION

1 Linea de la alimentacion (L)
2 Neutro (N)

11 AS-i (+)

12 AS-i (-)

Fuente: (AS-Interface, 2005)
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La siguiente Figura 27, muestra las conexiones realizadas en la fuente de
alimentacion AS-i.

/

Figura 27 Conexiones fuente de alimentacion AS-i.

La siguiente conexion a realizar sera la de la Touch Panel, los bornes de
conexion ya vienen sefialados con la simbologia correcta para alimentacion

de 24 Vcd y red Ethernet, como se indica en la Figura 28.

Ethernet

Figura 28 Cableado de la Touch Panel.
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Finalmente se conectara el cable AS-i al Maestro CM 1243-2 contemplando
la polaridad del mismo.

Figura 29 Cableado finalizado al maestro CM 1243-2.

La comunicacion Ethernet se la realiza con la ayuda de un Switch como se

observa en la Figura 30.

Figura 30 Cableado finalizado de la comunicacion Ethernet.
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Se utiliza la configuracién de la Tabla 3.

Tabla 3

Distribucién de colores para cada componente de la red y su IP.

COLOR COMPONENTE/IP

Blanco  PC/(192.168.0.1)
Amarillo  PLC/(192.168.0.2)
Rojo KTP600/(192.168.0.8)

Como resultado final en los esclavos se visualizara que las luces se
encienden incluido los errores como se observa en la Figura 31 y titilara una
luz verde en DIAG del Maestro, indicando que la red AS-i aln no esta
configurada mediante TIA PORTAL.

Error

SIEMENS
3RK1107-2BQ40-0AA3 o

Figura 31 Error de red en esclavos.

En la Figura 32, se observa el esquema de las conexiones de la red
finalizada, tanto de la red AS-i (Amarillo y negro), como de la PROFINET
(Verde).
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Figura 32 Esquema de Red finalizada.

3.4 Creacion de proyecto en TIA Portal V12 y comunicacion entre
PLCy PC.

Se iniciara el programa TIA PORTAL v12 mismo que desplegara una
ventana ver Figura 33, en la que se seleccionara “Crear proyecto”, se asigna
un nombre al proyecto, también se puede designar alguna ubicacion de
guardado en especial. Una vez llenados los campos necesarios se procede

a dar clic en “Crear”.

Totally Integrated Automation

Iniciar ]§ Crear proyecto

@ Abrir proyecto existente

@ Crear proyecto

@ Migrar proyecto

@ Software instalado

® Ayuda

@) Idioma de la interfaz

Figura 33 Creacion de un nuevo proyecto.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Una vez que se dé Clic en “Crear” aparecera la ventana de la Figura 34,
en la que sera desplegado un menu al lado derecho y en el cual se ubicara

“Dispositivos y Redes” para posteriormente dar Clic en configurar un

dispositivo.

Up Siemens - Red AS- —ax

Totally Integrated Automation

Iniciar Primeros pasos

@ Abrir proyecto existente El proyecto: "Red AS-i" se ha abierto correctamente. Seleccione el siguiente paso:
@ Crear proyecto

5
@ Migrar proyecto

@ CcCerrar proyecto

s Ry Configurar un dispositivo

’\’:&@ Escribir programa PLC

Welcome Tour
Primeros pasos

Configurar
objetos tecnolégicos

Software instalado
. I J Configurar una imagen HMI

Ayuda

@) Idioma de la interfaz

Abrir la vista del proyecto

) Vista del proyecto Proyecto abierto: C\Users\Pc\Documents\Automation\Red AS-i\Red AS-i

P S .|| ———— d
Ao n | k S . g m gy D2
» ( H H 5 A0 mmms

Figura 34 Configuracion de dispositivos.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

En la siguiente ventana de la Figura 35, se tendra que dirigir a “Agregar
un dispositivo” para posteriormente seleccionar el icono de “Controladores”,
y en las sub-carpetas de controladores se dirigiran de la siguiente manera:
SIMATIC S7-1200 — CPU — CPU 1214C AC/DC/Rly — 6ES7214-1BE30-0XB0

a este ultimo se le dara doble clic.



Up Siemens - Red AS4

Totally Integrated Automation

Agregar di

~ [ Contraladores Dispositive:
~ (@ simamc 571200
~ [ cru
» [ CPU 1211C ATIDGRlY
» [ cPu 1211C DODCIDC
» [ CFU 1211C DCIDCIRY

» [l CPU 1212C ACIDCRly
» [ cPU 1212¢ DEIDCIDC

[ CPU 1212C DEIDCIRly Referencia: [ 6ES7 214-1BE30-0XB0.

Dispositivos y @ Mostrar todos los dispositivos
redes

Agregar dispositivo

Controladores

CPU 1214C ACIDCIRlY

9 Versién: V22 [+]
Descripeién:
» (@ cPU 1214¢ DaDEIDE Memoria de trabajo SOKB; fuente de

HMIE
Configurar redes 7;'

alimentacién1 201240V AC con DI14 x24V DC
SINKISOURCE, DQ10 xrelé y A2 integradas: 6

» [ CPU 1214C DEIDCRYY

» Ll cPU 1215C ACIDGIRlY contadores rapidos y 2 salidas de impulso
Sistemas PC » [ CPU 1215 DEIDCIDC integrades; Signal Board amplia 1O integradas;
e — hasta 3 médulos de comunicacion para
b (EEEREEELy comunicacion serie; hasts & médulos de
» [ cPU 1200 sin especificar sefiales para ampliacién IO; 0,1ms/1000
» [ SIMATIC 571500 instrucciones; conexién PROFINET para

[ SIMATIC 57-300 programacién, HMI y comunicacién PLCPLC

» [ simanc 57400

Ayuda .
» Ll SIMATIC ET 200 CFU

P Vista del proyecto Proyecto abierto: C:\Users\Pc\Documents\Automation\Red AS-i\Red A

<0 W
Figura 35 Seleccion del PLC a utilizar.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

< % a0

Al seleccionar el PLC a utilizar se mostrara una ventana presentando
una imagen del PLC misma que tiene en la seccion de la conexion
PROFINET un cuadro verde, el cual se selecciona dando doble clic y en el
menu desplegado en la parte inferior se buscara “Protocolo IP” para

configurar la Direccién IP que en este caso sera: 192.168.0.2.
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Figura 36 Configuracion de la Direccion IP.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Realizado esto se selecciona “Cargar en dispositivo” y se dara Clic sobre el

mismo.

s Herramientas Ventana Ayuda
yr: g G rj] [} & Establecer conexin online

Cargar en dispositivo

d# [FLc [=] : ] @ = @ % [100%
Figura 37 Actualizando la IP configurada.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

En la ventana que se desplegara luego de dar Clic en “Cargar en
dispositivo” se seleccionara el tipo de interfaz que habra entre la unidad de
programacioén del PLC llamada PG con el PC, misma interfaz que serd PN/IE
también se selecciona la tarjeta de comunicacion que esté utilizando el PC,
una vez realizada la configuracion correcta se observara que el icono del
PLC se bordeara con un color naranja con una linea verde saliendo de él.

Cuando este todo configurado se seleccionara “Cargar”.
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Figura 38 Configuracion previa a carga en PLC.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Una vez que se dé clic y se compruebe que la configuracion sea exitosa

se tiene una ventana en la que se debera seleccionar nuevamente “Cargar”.

Uf Siemens - Red AS-i _mX
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(5 (% i Guardarproyecto 540 ¥, X 9@ § 5[MEH 2 R § etoblecer conexin online F Deshocer conexivn online S 1 M8 3¢ - 1] PORTAL

i

bol del proyecto il
[ Vista topolégica g Vista de redes | Vista de dispos

o5
EHQO Vista preli s =

e Comprobar antes de cargar
w |7 Red AS- EI

aiempiey ap ofojeie)

I Agregar dispositivo Estado || Destino Mensaje Accién
oy Dispositivos y redes 4 @ R Listo para operacién de carga.
RAEEPLC_1 [CPU 1214C AGDCIRIy]
IY configuracién de dispositives Q b Parar médulos Los médulos se pararén para realizar I carga en el dispositivo Psrar tados =

4] Online y diagnéstico

= =
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Figura 39 Vista preliminar de carga.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
Finalmente en una ventana siguiente cuando todo se haya cargado con éxito

y no exista ningun tipo de error se seleccionara “Finalizar’
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Figura 40 Resultados de la operacion de carga.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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3.5 Configuracion del Maestro CM 1243-2 con el PLC S7-1200.

Para colocar el maestro CM 1243-2 o cualquier otro mddulo, se lo
buscard en el Catalogo de hardware ya sea abriendo cada carpeta de
acuerdo a lo que se deseé agregar, buscandolo por su nombre, o
directamente poniendo el nimero de parte del producto en el buscador del
catalogo.

Red AS-i » PLC_1[CPU 1214C AGDCRIy] - EX

| Vista topolgica [ghy Vista de redes |[IY Vista de dispositivos \| Opciones
EY
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Figura 41 Buscando en el catalogo el maestro AS-i.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
Se seleccionara y arrastrara a la primera zona de azul que se pinta en el

lado izquierdo del PLC.
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» [ Punte 3 punto
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u 3RK7243-2AA30-0XBO
+ [ Médulos tecnolégicos

Figura 42 Agregado de maestro AS-i.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
Nuevamente se realizara la carga en el dispositivo y se podra visualizar

en el médulo fisico: una luz verde encendida para DIAG, AS-i una luz roja

parpadeando, CM encendida la luz verde y en CER una luz amarilla
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encendida y también notaremos que ninguna luz de error esta encendida en
el PLC.

Figura 43 Comunicacion establecida entre maestro AS-iy PLC.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
En el programa se abrira la pestafa “vista de redes” y se observara lo de la

Figura 44.

T Siemens - Red AS-i

Froyecto  Edicion Ver Insertar Online  Opci

E BHGuardarpmyeﬁn i M :fg _‘g x

Red AS-i » Dispositivos y redes

pf Conectar en red ﬂ Conexiones |Conexidn_F

PLC_1
CPU1214C

|
Figura 44 Comunicacion establecida, programa TIA PORTAL.

Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
3.6 Configuracion de esclavos digital y analdgico a la red AS-i.

Nuevamente se ubicara el “Catalogo de hardware” y se procede a buscar
a cada uno de los esclavos, esta vez revisando las carpetas, se desplegaran
las sub carpetas en el siguiente orden para el esclavo analdgica:
Dispositivos de campo — Esclavos AS-Interface — Mdédulos de E/S IP6x
moddulos compactos — Analdgicos — Salida — AS-i K60, 2A0-V — 3RK1107-
2BQ40-0AAS.
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Figura 45 Busqueda del esclavo analégico AS-i.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Mismo que sera arrastrado a la pantalla de vista de redes,
posteriormente se conectara las lineas “amarillas” de AS-i. Y nuevamente se
realiza la busqueda, ahora para el esclavo digital: Dispositivos de campo —
Esclavos AS-Interface — Médulos de E/S IP6x mddulos compactos —
Digitales — Entrada/Salida — K60, mddulos compactos - AS-i K60, 4DI/4DO —
3RK1400-1CQO00-0AA3. Y al igual que con el otro modulo este debe ser
arrastrado a vista de redes para posteriormente conectarlo a la red AS-i.
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Figura 46 Esclavos analdgico y digital conectados a la red AS-i.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Finalmente se cargard la red al dispositivo y fisicamente en los esclavos
se visualizard que las luces de fallas en ambos esclavos se apagan y las
luces en el CM 1243-2 se encenderan en verde para DIAG, CM y AS-i.
Indicando asi que la red AS-i ya esta establecido y no se ha producido

ningun error.

\ ¥

Figura 47 Esclavos Analégico y Digital, sin error y conectados a la red.

Antes de comenzar a programar se debe identificar las direcciones de
Entrada/Salida para cada uno de los esclavos, primero se revisara el esclavo
analogico. Para ello hay que dirigirse a “vista de dispositivos” y seleccionar el
esclavo analdgico y dirigirse a “Direcciones de E/S” en la Figura 48, se
observa la ventana en la que se indica la “Direccién inicial” y “Direccién final”

para las salidas del esclavo analdgico.

descentralizada » AS-i_1 » AS-iK60,2A0-V_1

| Vista topolgica |y Vista de redes || [[IY Vista de dispositivos
=

as-ivariador » PLC_1[CPU 1214C AUDURIy] » Periferia

i [ermzons [ B &S Qrm =
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|| General I | Variables 10| Textos

E/5 analégica

Informacién de catslogo
Asinterface Direcciones de salida

~ Opciones

Figura 48 Direcciones E/S del esclavo analdgico.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Se realizara el mismo proceso anterior para seleccionar un esclavo,
ahora la seleccion sera sobre el esclavo digital, habra que dirigirse a
“Direcciones E/S” y se observara primero las “Direcciones de entrada” como
en la Figura 49, donde se podra identificar la “Direccion inicial’ y la

“Direccion final”.

as-ivariador » PLC_1 [CPU 1214C AUDURIy] » Periferia descentralizada » AS-i_1 » AS-i K60, 4DI/4DO_1

05

& FIP T — 4
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I | Vvariables 10 | Textos

[w]3]

EfS digital

Direcciones de entrada

Memoria

Direcciones de salida

Figura 49 Direccién de entradas del esclavo digital.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Habra que deslizarse un poco y ubicarse en “Direcciones de salida”
como en la Figura 50, donde se podra identificar la “Direccion inicial” y la

“Direccion final”.

as-ivariador » PLC_1[CPU 1214C AUDGRIy] » Periferia descentralizada » AS-i_1 » AS-i K60, 4DI/4ADO_1
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1D de hardware

Z

Figura 50 Direcciones de salida del esclavo digital.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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3.7 Configuracion de la Touch Panel KTP600 PN.

Para la configuracién de la Touch Panel se tendr& que agregarla a la red,
para ello se realizara un proceso similar al agregado de los esclavos AS-i,
realizado anteriormente y serda de acuerdo al despliegue de carpetas
siguiente: HMI — SIMATIC Basic Panel — 6" Display — KTP600 Basic mono
PN, e igual que antes, debe ser arrastrada a la pantalla de “vista de redes” y

se conectaran los puntos verdes que corresponden a la red PROFINET.
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Figura 51 Busqueda y colocacion de la KTP600 Basic mono PN a la red.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Se realizara el cargado de la red al dispositivo PLC, primero se debera
ubicar y seleccionar “PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]”, en el menu del “Arbol
del proyecto” y se procede a realizar el proceso realizado anteriormente de

cargado.
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Figura 52 Cargado de nueva red en el PLC.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Y finalmente se cargara la red a la Touch Panel, de la misma forma
ahora se seleccionara “HMI_1 [KTP600 Basic mono PN]’ y se seleccionara
igual “Cargar en dispositivo” también se configura la PG en Ethernet y la

interfaz debe ser la misma que se utilizé para el PLC.
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Figura 53 Cargado de red en la Touch panel.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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3.8 Realizacién de la préactica de control neumatico.
3.8.1 Accediendo a bloques de programa

Se seleccionara en “Arbol del proyecto”: PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]
— Bloques de programa — Main [OB1], se dara doble clic en este ultimo y se
desplegara una pantalla en blanco donde se podra realizar los LADDER de

programacion.

Arbol del proyecto o 4
Dispositivos
- ) g

¥ | COMPLETO NEUMATICA
B Agregar dispositivo
iy Dispositivos yredes

~ | PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]|

T Configuracion de dispositivos

% Online ydiagnéstico

~ |.g Bloques de programa

i SOregar nuevo blogue

E g hain [OB1]

b ' Blogues de sisterna
» [ Objetos tecnolégicos

4 Fuentes externas
» [ Variables FLC

Figura 54 Menu Arbol del proyecto.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.8.2 Programacién en PLC

%000
W06 "HABILITARES CLAW
"Tag_1" o5

] | I 1

| 11 L |

Figura 55 Primer LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Este primer LADDER esta4 conformado por dos elementos un contacto

normalmente abierto interno del PLC (marca) y una salida externa del PLC,

e EIl contacto interno del PLC se lo utilizar4 llamando a un valor de
marca, en este caso %MO0.6 (Tag_1) de tipo binario, actuara como
paro de emergencia al controlar la alimentacion para las salidas de

cada esclavo al enviar estados légicos de “1” 0 “0” a %Q0.0. Mismos
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estados que seran a su vez dados por la activaciébn o desactivacion
de un botdn en la Touch Panel.

La salida del PLC %Q0.0 (HABILITARESCLAVOS) sus contactos
serviran como paro de emergencia interno, mismos que se abriran o

cerraran de acuerdo a el estado enviado previamente.

0.0
W20 "HABILITARES CLAV WO 1 W20
"ENTRADAT" 05" "APAGAT" "SALIDATT

] 1 11 | I
1 I 11 |/= LI |

Figura 56 Segundo LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Para la siguiente Figura 56, se tiene cinco elementos de tipo binario, una

marca interna del PLC normalmente cerrada (APAGAL), el contacto de la
salida del PLC de (HABILITAESCLAVOS), una entrada normalmente abierta
gue toma referencia del estado de la entrada digital 1 del esclavo digital
(ENTRADA1) y finalmente la salida analégica 1 (SALIDA1l) del mismo

esclavo con su contacto normalmente abierto para enclavamiento.

El contacto %12.0 (ENTRADAL1) se activara o desactivara de acuerdo
a la variacion externa de un contacto, final de carrera. Para este caso
el final de carrera inicial normalmente abierto (NO) “F.C. 1.2” del
primer cilindro, mismo que es activado por la “ELECTROVALVULA
2.1” desconectada, que dara inicio a la secuencia de activacion de
cada una de las salidas de haber primero activado el (Tag_1).

El contacto %Q2.0 (SALIDA1l) ayuda para que el circuito quede
enclavado al momento de activar (ENTRADAL), caso contrario se
activara y desactivara al mismo tiempo que (ENTRADAL)

La salida %Q2.0 (SALIDA1) activara al “RELE-1 24Vcd” mismo que al
ser activado cerrara su contacto normalmente abierto (NO)
permitiendo asi la alimentacion de la “ELECTROVALVULA 2.17



50

Para el contacto %MO0.1 (APAGAl), este serd activado por un

temporizador %DB2 mismo que se activara al finalizar la secuencia de

encendido.
%00 .0
W21 "HABILITARES CLAY 02 w021
"EMTRADAZ" os” "APAGAZT "SALIDAZT
] | ] | ]
1 T 1T |/= : :
Wz
"SALIDAZ"
] |

Figura 57 Tercer LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

En este grafico hay cinco elementos de tipo binario, una marca interna
del PLC normalmente cerrada (APAGA2), el contacto de la salida del PLC de
(HABILITAESCLAVOS), una entrada normalmente abierta que toma

referencia del estado de la entrada digital 2 del esclavo digital (ENTRADAZ2)

y finalmente la salida analégica 2 (SALIDA2) del mismo esclavo con su

contacto normalmente abierto para enclavamiento.

El contacto %I12.1 (ENTRADAZ2) se activara o desactivara de acuerdo
a la variacion externa del final de carrera secundario normalmente
abierto (NO) “F.C. 1.3” del primer cilindro el cual es activado por la
‘ELECTROVALVULA 2.1”.

El contacto %Q2.1 (SALIDA2) ayuda para que el circuito quede
enclavado al momento de activar (ENTRADAZ2), caso contrario se
activara y desactivara al mismo tiempo que (ENTRADA?2).

La salida %Q2.1 (SALIDA2) activara el “RELE-2 24Vcd” mismo que al
ser activado cerrara un contacto (NO) y permitira asi la alimentacion
de la “ELECTROVALVULA 3.1”

Para el contacto %MO0.2 (APAGA2), este serda activado por un
temporizador %DB3 mismo que se activara al finalizar la secuencia de

encendido.
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%00
W22 "HABILITARES CLAV %03 %22
"ENTRADAZ" os" "APAGAI" "SALIDAZ"

] 1 ] 1 | I 1
11 11 I/I LI

2.2
"SALIDA3"
] |

Figura 58 Cuarto LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

El siguiente LADDER tiene elementos de tipo binario, una marca interna
del PLC normalmente cerrada (APAGAS), el contacto de la salida del PLC de
(HABILITAESCLAVOS), una entrada normalmente abierta que toma
referencia del estado de la entrada digital 3 del esclavo digital (ENTRADA3)

y finalmente la salida anal6gica 3 (SALIDA3) del mismo esclavo con su

contacto normalmente abierto para enclavamiento.

El contacto %12.2 (ENTRADAZ3) se activara o desactivara de acuerdo
a la variacion externa del final de carrera (NO) “F.C. 1.5” del segundo
cilindro mismo que es activado por la “ELECTROVALCULA 3.1”.

El contacto %Q2.2 (SALIDA3) ayuda para que el circuito quede
enclavado al momento de activar (ENTRADAS).

La salida %Q2.2 (SALIDA3) activara el “RELE-3 24Vcd” el cual
cerrara un contacto (NO) y permitira la activacibon de la
“ELECTROVALVULA 4.1”

Para el contacto %MO0.3 (APAGA3), este serd activado por un
temporizador %DB4 mismo que se activara al finalizar la secuencia de

encendido.
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%00 .0
W23 "HABILITARES CLAY Y0 4 Y00
"EMTRADAL" 05" "RESET "MINAPAGADO"
] 1 ] 1 1
11 11 I/I : :
&0 0
"MINAPAGADD"

Figura 59 Quinto LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Para esta figura 59, se cuenta con cinco elementos de tipo binario, una

marca interna del PLC normalmente cerrada (RESET), el contacto de la
salida del PLC de (HABILITAESCLAVOS), una entrada normalmente abierta

que toma referencia del estado de la entrada digital 4 del esclavo digital

(ENTRADA4) vy finalmente tenemos un contacto de marca interna

(MINAPAGADO) con su contacto normalmente abierto para enclavamiento.

El contacto %I12.3 (ENTRADA4) se activara o desactivara de acuerdo
a la variacion externa del final de carrera (NO) “F.C. 1.7” activado por
el tercer cilindro mismo que ser4d accionado por Ila
‘ELECTROVALVULA 4.1 momento en el cual se dara inicio al
proceso de desactivacion una por una de las electrovalvulas,
mediante las siguientes lineas.

El primer temporizador serd activado por la marca interna %MO0.0
(MINAPAGADO)

Para el contacto %MO0.4 (RESET), este sera activado por un
temporizador %DB1 mismo que se activara al finalizar la secuencia de

apagado.
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“WDB2
"IEC_Timer_0_
DE_1"
0.0 TON W01
“MINAPAGADO" Time *APAGAT"
] |
1 T IN Q { :
T#5000ms FT ET

Figura 60 Sexto LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

En este sexto LADDER se tiene tres elementos, dos de tipo binario y una
instruccion basica de operaciones logicas con bits %DB2 (temporizador
Retardo a la desconexion), el contacto %M0.0 (MINAPAGADO) que dara el
estado logico de “0” abierto o “1” cerrado, para IN del %DB2 y una salida
%MO0.1 (APAGAL) misma que permanecera activa por el tiempo ingresado
en PT, una vez transcurrido dicho tiempo se apagard y desconectara
‘ELECTROVALCULA 2.1”

WDB3
"IEC_Timer_0_
DE_2"

W01 TON 02
"APAGAT" Time "APAGA2"
{ | In Q { }

T#5000rms FT ET

Figura 61 Séptimo LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Este grafico tendra igualmente tres elementos, dos de tipo binario y una
instruccion basica de operaciones ldgicas con bits %DB3 (temporizador
Retardo a la desconexion), el contacto %MO0.1 (APAGAL) que dara el estado
l6gico de “0” abierto o “1” cerrado, para IN del %DB3 y una salida %M0.2
(APAGA2) misma que permanecera activa por el tiempo ingresado en PT,
una vez transcurrido dicho tiempo se apagard y desconectara
“‘ELECTROVALVULA 3.1”
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WDB4
"IEC_Timer_0_
DE_3"
Y0 .2 TON W0 3
" APAGAZ" Time "APAGAZ"
11
1 | IN Q { }
T#5000ms FT ET

Figura 62 Octavo LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Para esta figura 62, se tiene tres elementos, dos de tipo binario y una
instruccion basica de operaciones logicas con bits %DB4 (temporizador
Retardo a la desconexion), el contacto %MO0.2 (APAGA2) que daré el estado
l6gico de “0” abierto o “1” cerrado, para IN del %DB4 y una salida %MO0.3
(APAGA3) misma que permanecera activa por el tiempo ingresado en PT,
una vez transcurrido dicho tiempo se apagard y desconectara
“ELECTROVALVULA 4.1”

%DB1
"IEC_Timer_0_DE"
W03 TON W0 4
"APAGAZ" Time “RESET"
] |
{ | IN Q { }
T#3500m:s FT ET

Figura 63 Noveno LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Finalmente en el noveno LADDER se tendra igualmente tres elementos,
dos de tipo binario y una instruccion basica de operaciones logicas con bits
%DB1 (Temporizador Retardo a la desconexion), el contacto %MO0.3
(APAGA3) que dara el estado légico de “0” abierto o “1” cerrado, para IN del
%DB1 y una salida %MO0.4 (RESET) misma que permanecera activa por el
tiempo ingresado en PT, una vez transcurrido dicho tiempo se apagara y
reiniciara finalmente todas las lineas anteriores y el proceso se reiniciara

automaticamente, las variables utilizadas en el proceso son las siguientes.
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COMPLETO NEUMATICA » PLC_1 [CPU 1214C ACUDCRIy] » Variables PLC » Tabla de variables estandar [33]

<@ Variables
$F B Tm
Tabla de variables estandar
Nombre Tipo de datos Direccidn Rema... Visibl. 2 ;.. Comentario
1 4D SALIDAT Bool o —| =]
2 4@ HABILITARESCLAVOS Bool %Q0.0 2
S @ sADs gool wQz Variables Esclavo
4 |40 SALIDA3 Bool %Q2.2
5 4@ SALIDA4 Bool %Q2.3 s
6 4@ ENTRADA1 Bool %I2.0 dlgltal
7 @ ENTRADAZ Bool %121 .
& <@ ENTRADA3 Bool %2 2 =)
9 @ ENTRADA4 Bool %23 W \
10 4@ MINAPAGADOD Bool Sehi0.0 W W
11 <@ APAGAI Bool %M1 ™ =]
12 <@ APAGAZ Bool %M0.2 =] =]
13 4@ APAGA3 Bool %MO.3 =] =]
14 <@ RESET Bool %O 4 =] ™
15 4@ INICIOIPARADA Bool W06 =) [
16 <Agregars |

Figura 64 Variables estandar.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.8.3 Programacioén del HMI en una KTP600 Basic mono PN.
3.8.3.1 Accediendo a las imagenes HMI.

Se ubicara todo en la parte correspondiente al HMI que sera HMI_1
[KTP600 Basic mono PN] — Imagenes — Imagen_1 y damos doble clic y se
desplegara una pantalla similar a nuestra Touch Panel KTP600 Basic mono
PN. Misma en la que ya se podra realizar la distribucion de objetos y
elementos de acuerdo a nuestras necesidades y preferencias.

Arbol del proyecto m 4
Dispositivos
FHQQ g

¥ ] COMPLETO NEUMATICA
‘:'Agregar dispositivo
EE'h Dispositives yredes

s
| + [ HMI_1 [KTP600 Basic mono PN] I
T Configuracién de dispositivos
% Online ydiagnastico
Configuracidn de runtime
" .

Irnag-:-n_1

» [ Administracién de imagenes

=

Figura 65 Menu arbol del proyecto.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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En la Figura 66, se observa la pantalla desplegada llamada “Imagen_1" en la
cual se agregaran objetos para conformar el HMI que se deseé

arsmianis @) |

9 —+ m:coOpdones |
B =R =
+ | Objetos basicos
/S o9l
A il

seuduiag 2)

Visualizacién

[ v'?..J

IMAGEN _1

I N ‘ Elementos

[ [ A

% E &

AN

I!:\:m;su|l§e| upadsvl&il

Figura 66 Imagen desplegada y paleta de Objetos basicos/Elementos.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.8.3.2 Armado basico de la interfaz.

Se arrastrara objetos béasicos como: “cuadrado”, “circulo”, “Texto” vy
también un “interruptor” y se le agregara a este ultimo un texto modificado
(INICIO/PARADA), asi también se puede definir el color del fondo del objeto

‘cuadrado” mediante las herramientas de edicion de objetos.
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;
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-
-
;
-
=
et

-

0 [ o

Figura 67 Imagen_1 con objetos basicos y un elemento.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Finalmente se construira la interfaz ordenando los objetos por el entorno de
la IMAGEN_1 presentada.
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Figura 68 Imagen_1, interfaz final.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.8.3.3 Designacién de variables a objetos y elementos.
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Se debe seleccionar dando clic derecho sobre el objeto/elemento a

modificar y se seleccionara “Propiedades”, también se podra ingresar a

propiedades presionando “Alt+Entrar”.

T4 Siemens - COMPLETO NEUMATICA

Froyecto  Edicién Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda

B COMPLETO NEUMATICA » HMI_1 [KTP600 Basic mono PN] *» Imagenes » Imagen_1

GF (% Guardarproyecto 2 M = 5 X D) e *: G 5 B [ & Establecer conexién online ¥ Deshacer conexian o

SIEMENS

Visualizacién

Crrl+X
Copiar Curl+C
Pegar Cerlsv
Copiar en formato Excel
% Borrar Supr
Creartipo de faceplate
Orden »
Agrupar »
Animaciones

@ e
Eventos

Sinéptice de las dinamizciones
uzmdas

Mayis+F11

 Visa dol poral

EllaN ot 6 @] W Al

Figura 69 Menu de acceso a propiedades.

Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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En la ventana que se desplegara de propiedades se buscara “General”,
“‘Proceso” y “Variable” esta ultima se debe modificar acorde a las
necesidades de control, en este caso sera con una variable para un
interruptor (binario), si se desea modificar o visualizar determinados valores

de variables de algun proceso.

‘ﬁhopiedades “*_illrlformacién y“ﬂ Diagnéstico ‘
J Propiedades “ Animaciones “ Eventos H Textos ‘ v | Elementos
Generl i
Representacion . @ E
Proceso Ti \d I: \-
Misceléneo o 5 = |
* Intermuptor 1 Variable: fflag_1 EP Formato: | Interupter con texto v
Variable pLC: @ Tabla de v}y Define la variable. WDAI Bool a
Apanencia ., |40 Tabla de variables estindarENTRADAZ Bool E
Direccién: B
Aspecto 4 Tebla de variables esténdarENTRADA3 Baol
. [ Valorde "ON": bl bles estindarl |
Representacion i 4@ Tabla de vaniables estandarENTRADAG Boo
Formato de texto : 4 Tabla de variables estandarINICIO Baol
: 4@ Tabla de variables estindarPARADA Bool
Variahles PI C 4@l Tabla de variables estindarSALIDAT Bool oles
Sequndad 40 Tabla de variables estindar/SALIDAZ Bool j |
} Campo de texto_2 | N = 1
UI‘

Figura 70 Modificado de la variable del objeto/elemento.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Para este caso se seleccionara “Tag_1" mediante el cual se controlara el
inicio y parada de la secuencia antes programada. De la misma forma se
realizara la configuracion de las variables para los objetos “circulo” que se

encuentran en la “IMAGEN_1 de acuerdo a la siguiente Tabla 4.

Tabla 4

Orden de variables de Objetos.

NOMBRE EN LA VARIABLE DEL UBICACION EN ESCLAVO
INTERFAZ PLC DIGITAL
ACTUADOR A %Q2.0 SALIDA 1
ACTUADOR B %Q2.1 SALIDA 2
ACTUADOR C %Q2.2 SALIDA 3
ACT(A) 1 %I12.0 ENTRADA 1
ACT(A) 2 %I12.1 ENTRADA 2

—
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ACT(B) 1 %I2.2 ENTRADA 3

ACT(C)1 %I12.3 ENTRADA 4

3.8.3.4 Designacion de animacién o eventos a objetos.

Para la creacién de eventos en un elemento “interruptor” en las mismas
propiedades habra que seleccionar “Eventos” aqui sera donde se
modificaran los atributos para las acciones de presidén, en este caso lo
utilizard conmutado en ON y OFF, entonces se modificara (Conmutar ON) y
Agregar funcién — procesamiento por bits — ActivarBit, una vez creada la

funcién se debe modificar la variable que se desea controlar, en este caso

sera “Tag_1".

‘ Propiedades H Animaciones l Eventos IH Textos

r3 =X

¥  Interruptor_1
Lambic, v ActivarBit
E Conmutar ON Variable (Entradalsalida) “ ..
Conmutar OFF <Agregar funciénz 40 PLC_tiControllerTagsFolder/Tabla de variables estandarENTRADAS
Activar 4@ PLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindarENTRADAS
Desactivar L] 40 PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estandariHABILITARESCLAVOS
»  Campode texto_2? tl 40 PLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindarilNICIOIPARADA

5 4@ PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estindariMINAPAGADO
il 40 FLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindarRESET
Variables PLC

4@ PLC_ 1iControllerTagsFolderiTabla de variables estandariSALIDAT
‘-ﬂl PLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estandariSALIDA2

Figura 71 Agregado de funciones para el elemento “interruptor”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Se realizard el mismo proceso anterior pero ahora se seleccionara
(Conmutar OFF) y se agregara la funcién DesactivarBit y la variable también

sera “Tag_1". Una vez modificado esto se tendra las siguientes indicaciones.

| Propiedades ” Animacic

- Interruptor_1
Carmhin

o | Conmutar ON
fi& conmutar OFF

wcoear

Desactivar

[J Campo de texto_2 1

Figura 72 Indicacion de funciones establecidas para el elemento.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Para la asignacion de animaciones en objetos, en objetos “circulo”, se
ingresara a “Propiedades” del objeto, luego a “Animaciones”, ya dentro de
este se buscara “visualizacion” se dara clic sobre “Agregar animacién” y en
la pantalla que desplegada se seleccionara “Apariencia” dando doble clic

sobre él.

© macmo/eaRaDA g nimacion X
ST e EESFTEREE

|—| I S
‘ Propiedades IAnimaciDnes Eventos Textos it

Tipos de animacién

16n que debe

- B, Visualimcidn Visualizacion
B Agregar animacitn [y Apariencia 1

- ® vsiies i

= vimgenenl @ maniony  [mrebhdeei [Lmecen s [
Figura 73 Agregado de animaciones para el objeto “circulo”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

4 Vista del portal

Posteriormente se modificara en la “Apariencia” la “Variable” de acuerdo
a la tabla 4, y se cambiara los valores de rango al agregar los dos primeros

valores “0” y “17.

E“Pmpiedades
Propiedades Animaciones || Eventos ” Textos
Apariendia
Vista general .
ariable Ti
- ® Visualimcion =2
B Agregar animacion Nombre: |ENTRADAT [E...] @ Rengo
i Apsriencia Risacaid () Varios bits
» & Movimient
- vimientos Bitindiv.
golor de fondo Color Borde Parpadec
0 [ ]255;255;255 [ oioi0 Mo
1 [ ]255;255;255 [ oioi0 Mo

[ |Imagen_1

Figura 74 Modificacion de la animacion del objeto “circulo”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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Establecidos los rangos de “0” y “1” se modificara a continuacion el color
de fondo para el rango “1” en este caso sera de color negro. Todas estas
modificaciones daran el efecto de desactivacién y activacion al alternar del
blanco al negro, negro-activado cuando la variable entre en estado légico “1”
y de blanco-desactivado cuando la variable entre en estado logico “0”, estas
variaciones seran solo para visualizacion y no podran ser modificadas

directamente en la Touch Panel.

|§.Propiedades H

Propiedades Animaciones H Eventos || Textos

Apariencia

Vista general

Variable Tipo
- ® Visuslimcién P
B Agregar animacién Nombre: |ENTRADAT =l ® Rango
- Apsriencia Direccién: () Varios bits
» & Movimientos ~ .
RENgo - Color de fondo Color Borde Parpadeo
0 [ ]2s5:255:255 [ oioio No
[ FlMlooo Rl leses. ¥ -
<Agregar>

Figura 75 Configuracion de apariencia para un “circulo”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.8.4 Esquemas eléctricos de la préctica.

En el primer esquema se podra observar las conexiones eléctricas
realizadas para las entradas de esclavo digital, mismas que se conectan a

los finales de carrera correspondientes del tablero de control neumatico.

RELE-1 24 Wed RELE-2 24 Viod RELE-3 24 Wod

TAved
- AL & @ A2 BTy AL e ® A2
.
- wo O wo M e o TOM
- LR T s cae

FLo13 Mg w0 o

- T T
u " - Lr—J Fea2 ":. fT:w FL. 15 »:.ﬂl) o FC.17 ﬂl’.. e
. . I

= J T

ELECTROVALVULA 2.1 ELECTROVALVULA 3.1 ELECTROVALVULA 4.1

ELECTROVALVULA LY

Figura 76 Conexiones eléctricas de entradas del esclavo digital.



62

Este segundo esquema se observa las conexiones eléctricas de las

salidas del esclavo digital y su conexion a los relés en el tablero de control
neumatico.

RELE-1 24 Wod RELE-2 24 Vod RELE-3 24 Vod
Taved .D.
- AL A2 Al a2 AL » A2
i o M 1| Bl Bl | R =
- L1 L Mo oM Mo COM
- - - .. - -
=
FC13 Mg
FC.12 “. f-m"
FLLS esew FL1r g ¥ G
T
ELECTROVALVULA 2.1 ELECTROVALVULA 3.1 ELECTROVALVLALA 4.1
| - ! o
ELECTROVALVULA L1
e -

Figura 77 Conexiones eléctricas de las salidas del esclavo digital.

Para este esquema final se observara las conexiones eléctricas realizadas

para las electrovalvulas del tablero de control neumatico.

RELE1 24 Wed FELE2 28 vied RELE.3 24 Vel
Zaved
3 AL ee a2 a1 & @ A2 Al == A2
.
- wo  OM wo COM o OOM
I .e S .e
FL13 "y n g™
Fr1z Yo n e
. NC_ ho cow
2 FL1S s=e Felr Ta e
1
ELECTROVALVULA 2.1 ELECTROVALVULA 3.1 ELECTROVALVLLA 4.1
P wal we
‘— T :
T Clnag
. ELECTROVALVULA 1.1
O 11

Figura 78 Conexiones eléctricas de las electrovalvulas.
3.9 Realizacion de la practica de control de un motor trifasico.
3.9.1 Configuracion de la estacion de control de un motor trifasico.

Esta préactica se la realizara utilizando el variador de velocidad (DRIVE)
PowerFlex4 de la estacion de motor trifasico. Antes de comenzar a realizar

cualquier tipo de conexiones es necesario conocer e identificar los
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elementos que permitirdn realizar las configuraciones en el DRIVE
PowerFlex4, en la Figura 79, se observaran los controles integrados del
DRIVE y asi mismo en la Tabla 5, se tendran las descripciones generales de

cada una de las teclas de control del DRIVE.

pﬂl‘ln i F _

Figura 79 PowerFlex4 controles integrados (teclado).

Tabla 5
Descripcion del teclado PowerFlex4.
TECLA NOMBRE DESCRIPCION
Escapar. Retroceder un paso en el menu de
fE P programacion.
\\ 53&?/-' Anular un cambio a un valor de parametro y
salir del Modo de Programacion.
_ - Seleccionar. Avanzar un paso en el menu de programacion.
i Saf ) Seleccionar un digito al visualizar el valor del
== parametro.
Flecha. Permite desplazarse a través de grupos y
TN ~,  Hacia Arriba. parametros. o
| & ) v | Flecha. Aumenta o reduce el valor de un digito
A Iy . . . .
— : Hacia Abajo intermitente.

B . Ingresar. Avanzar un paso en el menu de programacion.
-'/{1_11\" Guardar un cambio a un valor de parametro.
=)

g Potenciometro. Se utiliza para controlar la velocidad del

f{ﬁ‘- %\ variador. La condicion predeterminada es
I “;,w activa.
s Se controla por medio del parametro P038.

—
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Arranque. Se utiliza para poner en marcha el variador. La

condicién predeterminada es activa.
Se controla por medio del parametro P036.

Retroceso. Se utiliza para invertir la direccién del variador.

La condicién predeterminada es activa.
Se controla por medio de los parametros P036 y
A095.

Paro. Se utiliza para detener el variador o borrar un

fallo. Esta tecla siempre esta activa.
Se controla por medio del pardmetro P037.

Fuente: (Allen-Bradley, 2009)

Asi también es importante conocer los parametros expuestos en la Tabla

6, mediante los cuales vamos a programar el DRIVE para que sea

controlado externamente y no por los controles en el mismo.

Tabla 6

Parametros de configuracién para el PowerFlex4.

PARAMETROS DESCRIPCION

PO31

P032
PO33

P034
PO35
P0O36

PO37

P038

P039

Voltaje nominal del motor. (Basado en la capacidad
nominal del Variador).

Frecuencia. (60 Hz).

Corriente del motor. (Basado en la capacidad nominal del
Variador).

Frecuencia minima. (0.0 Hz).
Frecuencia maxima. (60 Hz).
Fuente de inicio.

P036 = 0 Motor se enciende y se apaga por medio del
teclado.

P036 = 2 Motor se enciende y se apaga cortocircuitando
los terminales 2 y 11. (Dos Hilos).

Modo de parada.

P037 = 4 Ejecuta las rampas de aceleracion y
desaceleracion.

Forma de variar la velocidad.

P038 = 0 La velocidad del motor se controla por medio del
potenciometro del teclado.

P038 = 2 La velocidad del motor se controla ingresando
de 0 a 10 Voltios entre los terminales 13y 14.

Tiempo de aceleracién. (5.0 segundos).

—
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P040 Tiempo de desaceleracion. (5.0 segundos).

P041 Reset.

Fuente: (Allen-Bradley Rockwell Automation)

Se continuard con la identificacion ahora de los terminales de control

mediante los cuales se realizaran las conexiones necesarias para la practica.

_ PamD 5
MANQUIE MARCIAA AV;NC&

SENAL

| AR

LETRA | COLORDE
CABLE.

Figura 80 Terminales de control, médulo de un motor trifasico.
En la Tabla 7, se encontraran los controles a utilizar en la practica con sus

respectivas descripciones y sus parametros.

Tabla 7

Terminales de control a utilizarse en la préactica.
PARAMETROS

DESCRIPCION

N° SENAL

El comando proviene del teclado integral por P036, PO37

2 Arranque
defecto. Para deshabilitar la operacion en reversa,

Marcha
AVANCE. consulte A095 [Inver Deshab.].
3 DIR/RUN REV P036, P037,
A095
11 +24 VCC. Potencia provista por el variador para las entradas

digitales. La corriente maxima de salida es de 100

>
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13 Ent.0-10V. Para alimentacion externa de entrada de 0-10 V P038
(impedancia de entrada = 100k ohm) o limpiador

de potenciémetro.

14 Comdudn Para Ent 0-10Vcd o Ent 4-20mA.
Analégico Electronicamente aislado con entradas anal6gicas
de E/S digitales.
Fuente: (Allen-Bradley, 2009)
En esta Tabla 8, se indicaran los terminales de control y su configuracion

utilizada para cada descripcion y su salida correspondiente de los esclavos.

Tabla 8

Conexion de terminales de control y su descripcion.

CONEXION DESCRIPCION

11-2 Giro horario (mediante relé %Q2.0)
11-3 Giro Anti horario (mediante relé %Q2.1)
13-14 Sefial de control de velocidad (%QW66)

3.9.2 Programacién en el PLC

W00 Y01
*IMICICIPARADAT *INTERMA®
] | { 1

| LI | L |

Figura 81 Primer LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Este primer LADDER cuenta con dos elementos un contacto
normalmente abierto interno del PLC (marca) y una salida interna del PLC

(marca).

e FEIl contacto interno del PLC lo utilizamos llamando a un valor de
marca, en este caso %MO0.0 “INICIOPARADA” de tipo binario, actuara
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como paro de emergencia al controlar la alimentacion para las salidas
de cada esclavo al enviar estados logicos de “1” o “0” a %MO0.1
‘INTERNA”. Mismos estados que seran dados por la activacion o

desactivacion de un boton en la Touch Panel.

W02 W01 W02.0
"HORARIO" *INTERNA® "SALIDAHORARIO"®

] | ] | { 3
| 11 11 L

Figura 82 Segundo LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

La siguiente figura 82, tendra tres elementos binarios, dos contactos
normalmente abiertos internos, (marcas) “HORARIO” e “INTERNA” también
se tiene una salida del esclavo digital “SALIDAHORARIQO”.

e Al activarse %MO0.1 “INTERNA” se podra activar libremente %MO0.2
‘HORARIO” mismo que activara a %Q2.0 “SALIDAHORARIQO”, y que
activara el “RELE 1” y cerrara el contacto (NO) para los pines de

configuracion para Giro Horario del motor.

MO0 3 W01 W21
"ANTIHORARIO® *IMTERMA® "SALIDAANTIH

] 1 ] 1 I
| LI | 11 L

Figura 83 Tercer LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

En este tercer LADDER se tiene tres elementos binarios, dos contactos
normalmente abiertos internos, (marcas) “ANTIHORARIO” e “INTERNA’
también se tiene una salida del esclavo digital “SALIDAANTIH".

e Al activarse %MO0.1 “INTERNA” podremos activar liboremente %MO0.3
‘“ANTIHORARIO” mismo que activara a %Q2.1 “SALIDAANTIH", y que
activara el “RELE 2” y cerrara el contacto (NO) para los pines de

configuracion para Giro Anti-horario del motor.
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NORM_X SCALE_X
Int to Real Real to Int
EN ENO EN ENQ ———
0 0
N D40 MIN UQWE6
AMWE0 ouT — "Tag 2 AMDAD "SALIDA
"Tag_1" — VALUE “Tag_2" — WALUE DUT — ANALOGICA”
100 — max 27648 — paX

Figura 84 Cuarto LADDER de programacion.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Para este ultimo LADDER de programacion se realizara primero un
proceso de normalizado con el blogue NORM_X, de la variable %MW30
“VALUE” mapeandola en una escala lineal definida por los parametros MIN
(0) y MAX (100) que sirven para definir un rango de valores, por ejemplo en
la variacion de la velocidad del motor en un rango que va del 0 — 100%, el
resultado se calcula y se deposita como numero en coma flotante en la
salida %MD40 “OUT” los valores de conversion se pueden observar en las

siguientes Tabla 9 y Tabla 10.

Tabla 9

Ejemplo de valores operados en NORM_X.

PARAMETROS OPERANDO VALOR

MIN 0 0
VALUE %MW30 50
MAX 100 100
ouT %MDA40 0.5

Para el siguiente bloque SCALE_X en el cual se escala el valor de la
entrada %MD40 “VALUE” mapeandolo en un rango de valores determinados
por los parametros MIN (0) y MAX (27648), el resultado de la escala es un

namero entero que se deposita en la salida %QW66 “OUT”.

Este %QW66 es la salida dos del esclavo analégico los valores deben
ser enviados en forma de entero correspondiendo a 27648 = 10Vcd y 13824
= 5Vcd.



69

Tabla 10

Ejemplo de valores operados en SCALE_X.

PARAMETROS OPERANDO VALOR‘

MIN 0 0
VALUE %MD40 0.5
MAX 27648 27648
ouT %QW66 13824

3.9.3 Programacion del HMI en la KTP600 Basic mono PN
3.9.3.1 Armado basico de la interfaz.

Al igual que se realiz6 en la practica anterior se arrastraran los objetos
necesarios a la “Imagen_1" y se los ordenara y modificara acorde a las

necesidades.

SI—

0 B B

Figura 85 Imagen_1 con objetos basicos y un elemento.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Esta sera la interfaz final ordenando los objetos por el entorno de la pantalla
presentada.
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SIEMENS

3

0 [0 =

Figura 86 Imagen_1, interfaz final.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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3.9.3.2 Designacion de variables a objetos y elementos.

Se seleccionara sobre el objeto/elemento a modificar y se le dara clic
derecho, para luego seleccionar “Propiedades”, también se puede ingresar a

propiedades presionando “Alt+Entrar”.

4y Siemens - as-ivariador

Proyecto  Edicién  Ver Insertar Online Opcicnes  Herramientas  Ventana Ayuda
f (% [ Guardarproyecto S M = 5 x')! iz E & = Eﬁ Establecer conexién on

# as-ivariador » HMI_1 [KTP600 Basic mono PN] » Imagenes » Imagen_1

Visualizacion

Ctrl+X
% Copiar Crl+C
@ Pegar ctrl+v
Copiar en formato Excel

¥ Borrar supr

Crear tipo de faceplate

_____ Alineacién 3
""" Orden 4
Agrupar 4

Animaciones

Eventos
sindptico de las dinamizmciones

Infarmacién de referencias crumdss  Mayls+F11

General Modificar referencia de objeto

i

- Proceso
Apariencia o ’—I» =] Propiedade: Alt+Entrar 1
Aspecto ) N 2 — : con

Figura 87 Menu de acceso a propiedades.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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En la ventana que se desplegara de propiedades se ubicaran a
“General”, “Proceso” y luego “Variable” aqui se modificara la variable que se
necesite, que sea controlada mediante un interruptor (binario), o si se

requiere modificar o visualizar determinados valores de variables de algun

. ANTTUODADT -
Variables PLC 4@ Tabla de variables estandar/ANTIHORARIO Bool
44 Tabla de variables estandariHORARIO Bool
4 Tabla de variables estandariINICIO/PARADA Bool
J Propiedades " Animaciones || Event|'d Tabla de variables estandariTag_1 Int
- 4@ PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estdndar/ANTIHORARIO
-WII PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estandarfHORARIO
40 PLC_liControllerTagsFolderTabla de variables estdndar/INICIOIPARADA
Apariencia Froceso 4@ PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estdndar/INTERNA
Aspecto E Variable: | INICIO/PARADA 3 Formato: | Interruptor con texto
Representacion i Variable FLC: "INICIOIFARADA" la
Formate de texto i . o Texto
il Direccién: Bool
Limites
V=[er Tt ON: [oN
isestines ] —
Seguridad
OFF: |OFF

4 Vista del portal 3 Vista general 4 Main (DB1) [ | imagen_1

Figura 88 Asignacion de la variable del objeto/elemento.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Para este caso se seleccionara “INICIOPARADA” mediante el cual se
controlarda el inicio y parada de las secuencias antes programadas, para
otros interruptor “HORARIO” y en un tercer interruptor “ANTIHORARIO” la
asignacion de variables se realiza mediante el mismo proceso, pero para los
interruptores de “HORARIO” y “ANTIHORARIO” se modificara el Texto que

aparece como “ON” y “OFF” en la seccion “Textos”

| Propiedades || Animaciones || Eventos Textos

!’" Espaficl .. Referencia
ANTIHORARIC | Interruptor_31Texto OFF
ANTIHORARIO  Interruptor_31Texto ON

GIROS Campo de texto_d4iTexto
HORARIOD Interruptor_ZlTe;tn OFF
HORARIO Interruptor_21Texto OM
SWITTCH TATETUpLaT_S1Tex0 ae tillo
Switch Interruptor_21Texto de titulo

Figura 89 Modificacion de textos en los “interruptores”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)
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3.9.3.3 Designacioén de eventos a objetos.

Para la creacién de eventos en un elemento “interruptor” en las mismas
propiedades se buscara “Eventos” y aqui se modificaran las acciones a
ejecutar cada vez que sean activados o desactivados, se los utilizara
conmutado en ON y OFF, se modificar4d (Conmutar ON) y se agregaran dos
funcion — procesamiento por bits — ActivarBit y DesactivarBit, una vez
creadas las funciones se modificaran las variables que se desea modificar,
para “HORARIO” y en un tercer interruptor “ANTIHORARIO”. En el caso de
la variable “INICIOPARADA” solo se agregara la funcion ActivarBit.

‘ Propiedades H Animaciones l Eventos IH Textos ‘

r3 =X

¥  Interruptor_1

Lamhic, v ActivarBit
[& conmutar ON Variable (Entradalsalida) “ 2 ‘
Conmutar OFF <Agregar funciénz 40 PLC_tiControllerTagsFolder/Tabla de variables estandarENTRADAS
Activar 4@ PLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindarENTRADAS
Desactivar L] 40 PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estandariHABILITARESCLAVOS
»  Campode texto_2 Kl 40 PLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindarilNICIOIPARADA

4@ PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estindariMINAPAGADO
40 FLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindarRESET

4@ PLC_ 1iControllerTagsFolderiTabla de variables estandariSALIDAT

| 4@ PLC_1iControllerTagsFolder/Tabla de variables estindariSALIDA2

Variables PLC

Figura 90 Agregado de funciones para el elemento “interruptor”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Se realizara el mismo proceso anterior pero ahora para (Conmutar OFF)
y se agregard la funcion DesactivarBit y las variables seran
“INICIOPARADA” para otro interruptor “HORARIQO” y en un tercer interruptor
‘ANTIHORARIO”. Una vez modificadas se tendrd las siguientes

indicaciones.

Propiedades || Animacic

- Interruptor_1
L

E Conmutar ON
w| Conmutar OFF
ACtivar

Desactivar
[J Campo de texto_2

T = T =7

Figura 91 Funciones establecidas para el elemento “interruptor”.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)



73

Es importante que el interruptor (HORARIO) y (ANTIHORARIO) no se
inicien a la vez por lo que en la seccién de (Conmutar ON) de ambos
interruptores se agregd una funcion de “DesactivarBit” y la variable sera el
opuesto, es decir si se esta en el interruptor (HORARIO) ActivarBit sera en la
variable “HORARIO” y DesactivarBit sera en la variable “ANTIHORARIO” y

viceversa en el otro interruptor.

|§,Propiedades
| Propiedades || Animaciones I Eventosl Textos
r T HE X

Cambic
i1} Conmutar ON; + ActivarBit
E Conmutar OFF : Variable (Entradalzalida} HORARID

Activar i » DesactivarBit

Decactivar » Variable (Entradalzalida) ANTIHORARIO

[ <Agregar funcién>
(<] i

Figura 92 Aseguramiento en activacion de terminales de control.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.9.3.4 Configuracion del elemento Campo E/S.

En “Propiedades” del “Campo E/S” primero se configurara la parte de

“Tipo” colocandolo en “Entrada”, solo entrada.

J Propiedades || Animaciones || Eventos || Textos |
Proceso Formato

General Variable: | |§J_| Formato visualiz: ﬂ

- ) Variable PLC: Decimales: -
|fe'nt0 ‘ Direccitn: g Longitud de campo: g

Representacion il

Ermmeim dl s N Ceros & la imuierda: [ |

Lirnites I Tipo Formato represent.:

Miscel.a'neo Modo: |Entrada [~] 5999 [-]

A=

Entradaizalida

4 Vista del portal

Figura 93 Configurando el modo del Campo E/S.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

Se continuara configurando en “Proceso” la “Variable” y la variable
correspondiente sera %QW66 ya que es la variable de salida analégica que

se esta utilizando y esta asociada al Tag_1.
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J Propiedades || Animaciones || Eventos || Textos
Proceso Formato
General Vanable: M |E Formato visualiz: | Decimal
Variable pLC: |“@ Tabla de variables estandarANTIHORARIO Bool
-Compona iento i lL4m_Tahlade wariahle: ecrandarHORERIO Bool
Representacion C 4 Tabla de variables estandar/INICIOIPARADA Bool
Formato de texto * 4 Tabla de variables esténdariTag_1 Int
Limites [ Tipo O P T O ONET o 0e T OO 130T UE VanaOes BetaNaa I E O —
Misceléneo Modo: I|“@ PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables estandarHORARIO
Seguridad E E_H‘l ontroller agsFo derTabla de vanables estandaMNICIOIFARADA ‘
4@ PLC_1iControllerTagsFolderTabla de variables esténdarNTERNA

Figura 94 Configurando Variable.
Fuente: (TIA PORTAL V12, 2016)

3.9.4 Esquema eléctrico de la practica.

En la siguiente Figura 95, se muestra las conexiones eléctricas a
realizarse para la practica de control de un motor trifasico, tanto las salidas
del esclavo digital que van conectados a su respectivo relé y una salida

analdgica que va directamente a los terminales de control.

TERMINALES DE
CONTROL
2 3 1 13 14

[ S E— —

& IN1

MC  NO COM
6L

IN 2

ISO[@
O[&S

|
i

MC  NO  COM
Q(le—

®
Y

Figura 95 Esquema eléctrico salidas analdgica y digital.
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CAPITULO IV

CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.

Conclusiones.

El andlisis de las caracteristicas del funcionamiento de la red AS-i
permiti6 desarrollar la intercomunicacion satisfactoriamente entre los
diferentes dispositivos como el maestro, esclavo, touch panel y PLC.
Mediante la utilizacion del software de alto nivel (TIA PORTAL) se
realiz6 la configuracion de la red y programacién de los equipo,
facilitando asi la creacion de dos HMI, uno para el médulo de control
de un motor trifasico y otro en una estacion de control neumatico
utilizando pocos recursos en los esclavos de la red AS-i . Las
direcciones de los esclavos son asignados autométicamente por el
maestro AS-i configurado.

La red funciona satisfactoriamente con los dos HMI realizados, para la
aplicacion con el modulo electroneumético se requiere conectar las
salida digital a la bobina del relé y los contactos de este, al cerrase
alimentaran las bobinas de las electrovalvulas.

Para términos didacticos se podra utilizar la fuente de alimentacion
interna del PLC 24VCC 300mA para alimentar el esclavo digital y

utilizar sus salidas y entradas sin ningan problema.
Recomendaciones.

Revisar las especificaciones y caracteristicas de cada equipo para
realizar una correcta conexion entre los equipos antes de alimentar
los dispositivos con voltaje.

Para la comunicacion del PLC y la Touch Panel con la PC verifique
que las direcciones IP sean las correctas, asignando diferentes
direcciones IP (Protocolo de Internet) para cada uno de ellos.
Verifique que se haya realizado la conexion del cable auxiliar AS-i a
una fuente de alimentacidbn externa, ya que de no realizarlo

provocaria un fallo en la red.
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