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"La fabrica del futuro tendra sélo dos empleados, un hombre
y un perro. El hombre estara ahi para dar de comer al perro.
El perro estara ahi para mantener al hombre alejado de los
aparatos”

Warren G. Bennis
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Introduccion

» Actualmente el laboratorio instrumentacion virtual
No cuenta con equipos ni guias practicas
relacionados con mandos de servomotores
industriales. Es esencial que los estudiantes y
docentes de la universidad de las fuerzas armadas

SIEMENS

ESPE especialmente los estudiantes de la carrera P oo

de electronica mencién instrumentacion y avionica, — 9 |

y automatizacion e instrumentacion conozcan y | ' -
desarrollen practicas de mando de un servomotor [ “ i I" ’
industrial mediante un PLC S7-300, debido a la | ‘. ';1.. 00§
necesidad en el campo laboral, a su vez que estos o
Instrumentos son vital importancia para el control ‘ NEEEEERERD

de procesos industriales.
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Objetivos

Objetivo general

* Implementar el mando de un servomotor industrial mediante un
PLC S7-300 para practicas de control de movimiento.

Objetivos especificos

 Investigar acerca del control de movimiento de un servomotor
iIndustrial para determinar el mando adecuado.

« Realizar la programacion para el control de movimiento de un
servomotor industrial utilizando lenguaje ladder para el plc s7-
300.

« Elaborar una guia de practica para el control de movimiento de
un servomotor utilizando el PLC S7-300.

@ ESPE

SIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
nnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnn




Alcance

« El presente proyecto tiene como finalidad investigar y realizar el control de movimiento de
un servomotor industrial utilizando el automata programable PLC S7-300 con fines educativos,
gue permitira a los estudiantes de la universidad de las fuerzas armadas ESPE de la carrera
de automatizacion e instrumentacion desarrollar practicas de control de movimiento de un

servomotor industrial.

. Mediante la creacion del proyecto se generara una guia de practica de laboratorio para la
creacion, verificacion e implementacion del control de movimiento de un servomotor industrial
utilizando el plc s7-300 donde los estudiantes podran desarrollar simulaciones y estudios
acerca de estos equipos, ademas podran familiarizarse con los elementos con los cuales a

sido desarrollado.
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Mando

« Significa influir o modificar valores de servicio (magnitudes de salida) por una
0 varias magnitudes de entrada.

. En lo que se refiere a motores electricos, los sistemas de mando
encuentran aplicaciones en los siguientes factores: conexion y desconexion,
iInversion de sentido de rotacion variacion de velocidad, etc.
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PLC S7-300

Presenta la posibilidad de realizar estructuras descentralizadas e interconexiones por red.

Aplicacion de manera comoda por su facilidad de uso e instalacion simple no requiere de ventilacion.

- Permite su ampliacion en caso de acumulacion de tareas.

Presenta gran cantidad de funciones integras ya que es potente.

Alta gama de modulos que permite una adaptacion 6ptima para las tareas de automatizacion.
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Diagrama de blogue del mando
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Conexion del sistema
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Diagrama PLC-Servodrive
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Procedimiento de configuracion

« BLOUES motion control para servomotores
« MC_POWER: Habilita las salidas del servomotor

« MC_JOG: Se utiliza para realizar pulsos de movimiento en ambas
direcciones

« MC_ MOVE RELATIVE: Para realizar el posicionamiento del servomotor
cambiando la velocidad y la distancia




BLOQUE 1 Programa del mando
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BLOQUE 2 Programa del mando

Segmento 2: JOG SERVOMOTOR
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Segmento 3:

CONTROL VELOCIDAD Y POSICIOMN
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Resultados del mando
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Conclusiones

e Se logro realizar el disefio y el control del mando del servomotor industria mediante pulso y direccidon misma que a futuro

sera de gran utilidad para los estudiantes puedan realizar practicas de control de movimiento

) Mediante el software TIA portal V15 se pudo realizar la programacion utilizando motion control que permite controlar

ejes virtuales y fiscos que son de vital importancia para disefar y controlar los movimientos del servomotor

) Se desarrolla una guia practica del mando del servomotor el cual permitira desarrollar esta y otras guias de practica

acorde a las necesidades de implementacion y aprendizaje

) El mando del servomotor se podra aplicar y desarrollar desde otras cpu's incluyendo el PLC S7-300 u otros

modelos de PLC que dispongan de salidas de pulso para poder utilizar los bloques de programa de motion control.
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