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RESUMEN

El actual proyecto Técnico tiene como finalidad la implementacion de un
Interfaz Hombre Maquina (HMI) para el control de velocidad de un motor
trifasico siemens, mediante un variador de velocidad PowerFlex 4 que posee
un puerto de comunicacion RS-485 integral, configuracién y programacion
mediante teclado LCD integral o software, proteccion contra sobrecarga del
variador, regulacion de rampa y arranque ligero, en el cual se puede
modificar el voltaje de 0 a 10 voltios que es enviado por la salida analdgica
del médulo de expansion del MicroLogix 1762-IF20F2 que consta de la
combinacion de 2 canales de entrada y 2 canales de salida analégicas de
Voltaje/Corriente, también esta constituido por un MicroLogix 1100, cuya
programacion se realizd en los software RSLinx para la comunicacion entre
el PLC y la PC, RLogix 500 mediante el cual se desarrolla la programacion,
el software OPC hace de interfaz comunicando por un lado con una fuente
de datos utilizando su protocolo nativo como el PLC y por el otro lado con el
cliente OPC Labview, los dos trabajaron simultdneamente para lograr
realizar el HMI (Interfaz Maquina-Humano); efectuando iconos de accesos
directos para el control de velocidad y la inversion de giro del motor trifasico
siemens de una forma didactica y facil de comprender. La programacion del
variador de velocidad se realizé de acuerdo a los pardmetros establecidos
en los manuales del fabricante y la comunicacion por medio de Ethernet

porque que es rapida y segura.

Palabras Claves:

e IMPLEMENTACION.
e ETHERNET.

e HMI

e OPC.

e INTERFAZ.
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ABSTRACT

The current Technical project aims at implementing a Human Machine
Interface (HMI) for controlling speed of a three-phase motor siemens, using a
variable speed drive PowerFlex 4 which has communication port RS-485
integrated, configuration and programming by keyboard integrated LCD or
software, overload protection variator control ramp and lightweight boot,
which can change the voltage from 0 to 10 volts which is sent by the analog
output expansion module MicroLogix 1762-IF20F2 comprising the
combination of 2 input channels and 2 channels of analog output voltage /
current, is also constituted by a MicroLogix 1100, whose programming was
done in RSLinx software for communication between the PLC and the PC,
RLogix 500 by which programming develops, the OPC software provides an
interface communicating on one side with a data source using its native
protocol as the PLC and the other side with the client OPC Labview, the two
worked simultaneously for performing the HMI (Machine interface -Human);
making shortcut icons to control speed and reverse rotation of three-phase
motor siemens didactic and easy to understand. Programming VSD was
performed according to the parameters established in the manuals of the

manufacturer and the communication via Ethernet because it is fast and safe.

Keywords:
IMPLEMENTATION.
ETHERNET.

HMI.

OPC.

INTERFACE.



CAPITULO |

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA.

IMPLEMENTACION DE UN HMI (INTERFAZ HOMBRE-MAQUINA) EN
LABVIEW UTILIZANDO EL MICROLOGIX 1100 Y EL DRIVE POWERFLEX
4 PARA EL CONTROL DE VELOCIDAD DE UN MOTOR TRIFASICO.

1.1 ANTECEDENTES.

En la provincia de Cotopaxi en la ciudad de Latacunga se encuentra
ubicada la Unidad de Gestion de Tecnologias de la Universidad de las
Fuerzas Armadas - ESPE, la institucion esta encauzada a la ensefianza de
materias enfiladas a la logistica, seguridad aérea, electrénica, y al
mantenimiento de aeronaves, apoyados en material técnico de sus multiples

laboratorios promoviendo el aprendizaje a través de las practicas.

Los laboratorios de la Carrera de Electrénica deben disponer de
dispositivos de tecnologia de punta para la realizacion de practicas de los
estudiantes y que vayan acorde a las necesidades del ambito industrial. Para
lo cual se hizo una investigacion de campo en el cual se pudo observar que
en el laboratorio de Instrumentacion Virtual se dispone de un moédulo HMI
producto de un trabajo técnico realizado por la Srta. estudiante
“ALBARRACIN PALMA LISETH DANIELA con el tema (IMPLEMENTACION
DE UN HMI UTILIZANDO UN TOUCH PANEL KTP600 PN Y EL PLC S7-
1200 PARA EL CONTROL Y MONITOREO DE VELOCIDAD DE UN
MOTOR TRIFASICO)”. La implementacién permiti6 que los estudiantes
puedan realizar el control y monitoreo del motor trifasico Siemens. Pudiendo
hacer una réplica de un proceso real que se utiliza a menudo en el ambito
industrial y que resulte ser facil e intuitiva gracias a la interfaz facil de

comprender y utilizar.

Sin embargo resulta insuficiente debido al niumero de estudiantes, por lo
gue es necesario implementar mas modulos con dispositivos actuales que se
estan utilizando en la industria que permitan una mejora en el proceso de
ensefianza - aprendizaje y los estudiantes puedan manipular los equipos

para adquirir destrezas y conocimientos en los mismos.



1.2 PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA.

En La Unidad de Gestién de Tecnologias existe un médulo HMI para
controlar un motor trifasico que cuenta con un PLC S7-1200, un motor
marca Siemens, el cual resulta insuficiente y la tecnologia ha ido
evolucionando por lo que es necesario que el proceso de enseiflanza Yy
aprendizaje de estudiantes y docentes vaya acorde a los requerimientos de

la industria.

La adquisicion de mas equipos permitird a los estudiantes desarrollar los
conocimientos y brinda la oportunidad de desenvolverse mejor en el &mbito
laboral porque contarian con mas componentes en el laboratorio para

realizar las practicas.

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 ambito

laboral.
1.3 JUSTIFICACION.

La implementacion del modulo HMI podra llegar a alcanzar la totalidad
de la funcionalidad de las interfaces hombre-méaquina, y con esto obtener,
una eficiencia maxima del médulo, ademas de familiarizar a los estudiantes
con los avances tecnologicos, asi como entender de forma global el

funcionamiento de los equipos que lo conforman.

El modulo HMI para el control de velocidad de un motor trifasico quedara
funcional, permitiendo a los estudiantes y docentes de la Carrera de
Electrénica realizar practicas acorde al ambito laboral, brindando la
oportunidad de encontrarse en un entorno actualizado de equipos en el

laboratorio.

El modulo desarrollado es factible pues se conoceria la parte funcional
de los equipos actuales que funcionen conjuntamente, disponiendo de
software computacionales, interfaces hombre-maquina y los programas

compiladores.



1.4 OBJETIVOS.
1.4.1 Objetivo general.

Implementar un HMI (Interfaz Hombre-Maquina) en Labview utilizando el
Micrologix 1100 y el drive Powerflex 4 para practicas de Automatizacion y
Control de procesos en el laboratorio de Instrumentacion Virtual de la Unidad
de Gestion de la Tecnologias.

1.4.2 Objetivos especificos.

e Analizar las caracteristicas y funcionamiento del drive PowerFlex 4
apoyado en bibliografias existentes.

e Determinar los requerimientos minimos para implementar la interfaz
Hombre — Maquina a lazo abierto.

e Implementar un HMI mediante el MicroLogix 1100, el PowerFlex 4 y el
software Labview para controlar y monitorear la velocidad del motor
trifasico.

e Realizar pruebas para probar el correcto funcionamiento del madulo.

1.5 ALCANCE.

Este proyecto estd dirigido a la carrera de Electronica Mencion
Instrumentacion y Aviénica de la Unidad de Gestidon de Tecnologias para un
conocimiento mas amplio tedrico - practico de los alumnos y docentes de
esta carrera. Con el siguiente proyecto se beneficiara directamente a
alumnos y docente de la carrera por lo que les permitirA optimizar la
ensefianza y aprendizaje de los estudiantes de sexto nivel de la carrera de
Electrénica y a todo el personal que hace uso del laboratorio de
Instrumentacion Virtual, y asi, que el mismo cuente con nuevos equipos

referente al &mbito industrial.



CAPITULO Il

MARCO TEORICO.
2.1 Control.

La palabra control “proviene del término francés contrdle y significa
comprobacioén, inspeccion, fiscalizacion o intervenciéon. También puede
hacer referencia al dominio, mando y preponderancia, o a la regulacién
sobre un sistema”. (Jara, 2008-2016)

Segun Cabrera, 2012 la palabra control:

Tiene muchas connotaciones y su significado depende de la funcion o

del area en que se aplique; puede ser entendida:

1.- Como la funcion administrativa que hace parte del proceso
administrativo junto con la planeacién, organizacion y direccion, y lo que
la precede.

2.- Como los medios de regulacién utilizados por un individuo o empresa,
como determinadas tareas reguladoras que un controlador aplica en una
empresa para acompafiar y avalar su desempefio y orientar las
decisiones. También hay casos en que la palabra control sirve para
disefar un sistema automatico que mantenga un grado constante de flujo
o de funcionamiento del sistema total; es el caso del proceso de control
de las refinerias de petréleo o de industrias quimicas de procesamiento
continuo y automatico: el mecanismo de control detecta cualquier desvio
de los patrones normales, haciendo posible la debida regulacién.

3.- Como la funcion restrictiva de un sistema para mantener a los
participantes dentro de los patrones deseados y evitar cualquier desvio.
Es el caso del control de frecuencia y expediente del personal para evitar
posibles abusos. Hay una imagen popular segun la cual la palabra
control estad asociada a un aspecto negativo, principalmente cuando en
las organizaciones y en la sociedad es interpretada en el sentido de
restriccién, coercion, limitacion, direccion, refuerzo, manipulaciéon e

inhibicion.



También hay otras connotaciones para la palabra control:

1.- Comprobar o verificar;

2.- Regular;

3.- Comparar con un patron;

4.- Ejercer autoridad sobre alguien (dirigir o mandar);
5.- Frenar o impedir.

Evidentemente todas esas definiciones representan concepciones
incompletas del control, quizas definidas en un modo subjetivo y de

aplicacion; en definitiva, debe entenderse el control como:

Una funcion administrativa, ya que conforma parte del proceso de
administracion, que permite verificar, constatar, palpar, medir, si la
actividad, proceso, unidad, elemento o0 sistema seleccionado esta
cumpliendo y/o alcanzando o no los resultados que se esperan.
(Cabrera, 2012)

2.2 Motor trifasico.
Segun EcuRed, 2013 un motor trifasico es:

Es una méquina eléctrica rotativa, capaz de convertir la energia eléctrica
trifasica suministrada, en energia mecénica. La energia eléctrica trifasica
origina campos magnéticos rotativos en el bobinado del estator lo que
provoca que el arranque de estos motores no necesite circuito auxiliar,
son mas pequefios y livianos que uno monofésico de induccion de la

misma potencia, debido a esto su fabricacion representa un costo menor.

Los motores eléctricos trifasicos, se fabrican en las mas diversas
potencias, desde una fraccidon de caballo hasta varios miles de caballos
de fuerza (HP), se los construye para practicamente, todas las tensiones
y frecuencias (50 y 60 Hz) normalizadas y muy a menudo, estan
equipados para trabajar a dos tensiones nominales distintas. (EcuRed,
2013)



2.2.1 Motor trifasico Siemens.
Un Motor Trifasico 1LA7 080-4YAG60 esta formado por:

Carcasa.- “es la parte externa que puede estar construida en acero, hierro
fundido, o cualquier aleacion metalica como aluminio o silicio”. (Abrahan,
2013)

Estator.- “es la parte que se fija a la carcasa. Esta formada por empilado de
chapas magnéticas y sobre ella estd alojado el bobinado fijo también

denominado bobinado estatérico”. (Abrahan, 2013)

Rotor.- “es parte que gira y sobre la cual se fija el eje de salida del motor.
Dispone también de chapas magnéticas y contiene el bobinado movil

denominado bobinado rotérico” (Abrahan, 2013)
Segun Siemens, 2009 cada motor trifasico siemens es:

Una combinacion de caracteristicas y materiales cuidadosamente

seleccionados para proporcionar un motor confiable, eficiente y durable.

Cada componente es un ejemplo de excelente disefio, mano de obra
calificada y valor agregado, cojinetes antifriccion de alta capacidad, rotor

balanceado dinamicamente, bobinado de cobre y aislamiento superior.

1. Aseguramiento de calidad: Ademas de incorporar materiales de alta
calidad, cada motor Siemens pasa por mas de 100 distintas inspecciones

de calidad antes de salir de nuestra planta.

Para que sea lo suficientemente bueno para ser ofrecido a usted. La
responsabilidad de nuestra gente ayuda a poner la confiabilidad extra en

los motores Siemens.

2. Eficiencia en operacién ahora y en el futuro, cuando mas se necesita:
Los motores Siemens estan disefiados para ser resistentes en el trabajo
y operan tan eficientemente que usted estara sorprendido con su ahorro
de energia. Las diferencias que Siemens le ofrece le dan mas motor por
su dinero y mas ahorro a largo plazo.

3. Apoyo para la eleccién del motor adecuado: Cuando usted selecciona
un motor, Siemens lo apoya para elegir el accionamiento adecuado para

el trabajo a desempefiar. Nuestros ingenieros de ventas tienen el



conocimiento y experiencia para ayudarle a resolver cualquier problema

de aplicacion, disefio o instalacion. (Siemens, 2009)

2.2.2

Figura 1. Motor trifasico Siemens.

Fuente: (Industria, Corporate Information, 2009)
Caracteristicas técnicas del motor Siemens.

Marca (Siemens).

Motor trifasico de corriente alterna (3~MOTOR).

Serie del motor (1LA7 080-4YAG0).

Caballos de fuerza de motor (1.0 HP).

Temperatura de operacion (-15/40°C).

Factor de servicio (FS 1.15).

Factor de servicio (S1). (S1: Servicio continuo = Funcionamiento a
carga constante de duracion suficiente para alcanzar el equilibrio
térmico).

Proteccién mecanica (IP55).

Arranque (220 YY /440 Y V).

Frecuencia (60Hz).

Ejecucion (IMB3).

Corriente de entrada y salida (3.5/ 1.75 A).

Peso (8.1 Kg).

Factor de aislamiento (AISL.F n64.2).

Factor de potencia (COS. ¢0.87).

Velocidad del motor (1660 rpm).



2.3 HMI (Interfaz Hombre - Maquina).
El estudio de Cobo, 2010 encontré lo siguiente:

HMI significa “Human Machine Interface”, es decir es el dispositivo o
sistema que permite el interfaz entre la persona y la maquina.
Tradicionalmente estos sistemas consistian en paneles compuestos por
indicadores y comandos, tales como luces pilotos, indicadores digitales y
analogos, registradores, pulsadores, selectores y otros que se
interconectaban con la maquina o proceso. En la actualidad, dado que
las maquinas y procesos en general estan implementadas con
controladores y otros dispositivos electronicos que dejan disponibles
puertas de comunicacion, es posible contar con sistemas de HMI
bastantes mas poderosos y eficaces, ademas de permitir una conexion
mas sencilla y econdmica con el proceso 0 maquinas, como

mostraremos a continuacion. (Cobo, 2010)
El estudio de Cobo, 2010 encontré lo siguiente:

Software HMI: Este software permite entre otras cosas las siguientes
funciones: Interfaz grafica de modo de poder ver el proceso e interactuar
con él, registro en tiempo real e histérico de datos, manejo de alarmas.
Si bien es cierto sélo con la primera funcién enunciada es la propiamente
HMI, casi todos los proveedores incluyen las otras dos ya sea en el
mismo paquete o bien como opcionales. También es normal que

dispongan de muchas mas herramientas.

Al igual que en los terminales de operador, se requiere de una
herramienta de disefio o desarrollo, la cual se usa para configurar la
aplicacién deseada, y luego debe quedar corriendo en el PC un software

de ejecucion.

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, cual es la tendencia actual. (Cobo,
2010)



Funciones de un Software HMI.

1.- Monitoreo: “Es la habilidad de obtener y mostrar datos de la planta en
tiempo real. Estos datos se pueden mostrar como numeros, textos o graficos

gue permitan una lectura mas facil de interpretar”. (Hmi, 2013)

2.- Supervision: “Esta funcion permite junto con el monitoreo la posibilidad de
ajustar las condiciones de trabajo del proceso directamente desde la

computadora”. (Hmi, 2013)

3.- Alarmas: “Es la capacidad de reconocer eventos excepcionales dentro
del proceso y reportarlo estos eventos. Las alarmas son reportadas basadas
en limites de control pre-establecidos”. (Hmi, 2013)

4.- Control: “Es la capacidad de aplicar algoritmos que ajustan los valores del
proceso y asi mantener estos valores dentro de ciertos limites. Control va
mas alla del control de supervision removiendo la necesidad de la
interaccibn humana. Sin embargo la aplicacion de esta funcion desde un
software corriendo en una PC puede quedar limitada por la confiabilidad que

quiera obtenerse del sistema”. (Hmi, 2013)

5.- Historicos: “Es la capacidad de mostrar y almacenar en archivos, datos
del proceso a una determinada frecuencia. Este almacenamiento de datos
es una poderosa herramienta para la optimizacion y correccion de procesos”.
(Hmi, 2013)

El estudio de Cobo, 2010 encontré lo siguiente:

Comunicacion: La comunicacién con los dispositivos de las maquinas o
proceso se realiza mediante comunicacion de datos empleando las
puertas disponibles para ello, tanto en los dispositivos como en los PCs.
Actualmente para la comunicacion se usa un software denominado
servidor de comunicaciones, el que se encarga de establecer el enlace
entre los dispositivos y el software de aplicacion (HMI u otros) los cuales
son sus clientes. La técnica estandarizada en estos momentos para esto
se llama OPC (Ole for Proccess Control), por lo que contamos entonces
con Servidores y Clientes OPC, sin embargo aun quedan algunas
instalaciones donde se usaba DDE para este proposito, como también
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muchos software de aplicacion sé6lo son clientes DDE por lo que lo usual
es que los servidores sean OPC y DDE. (Cobo, 2010)

Segun Hmi, 2014 un HMI es:

Es la abreviacidon en ingles de Interfaz Hombre Maquina. Los sistemas
HMI podemos pensarlos como una “ventana” de un proceso. Esta
ventana puede estar en dispositivos especiales como paneles de
operador 0 en una computadora. Los sistemas HMI en computadoras se
los conoce también como software HMI (en adelante HMI) o de
monitoreo y control de supervision. Las sefiales de los procesos son
conducidas al HMI por medio de dispositivos como tarjetas de
entrada/salida en la computadora, PLC’s (Controladores ldgicos
programables), RTU (Unidades remotas de 1/0) o DRIVE’s (Variadores
de velocidad de motores). Todos estos dispositivos deben tener una
comunicacion que entiendan el HMI. (Hmi, 2014)

Software de Software de
Superviasn Superviadn
{HMI) (HMI)
Tarjeta
(P PLC RTU DRMWE

de FC
Sefial de Sefial de Sefial de :[é
CAMp CArmpo Campo

Motor

Figura 2. Interfaz Hombre Maquina.

Fuente: (Hmi, 2014)
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2.4 OPC (Plataforma de Comunicacion Abierta).
El estudio de MatrikonOPC, 2016 encontr6 lo siguiente:

Un servidor OPC es una aplicacion de software (driver) que cumple con
una o mas especificaciones definidas por la OPC Foundation. El Servidor
OPC hace de interfaz comunicando por un lado con una o mas fuentes
de datos utilizando sus protocolo nativos (tipicamente PLCs, DCSs,
basculas, Mddulos I/0O, controladores, etc.) y por el otro lado con Clientes
OPC (tipicamente SCADAs, HMIs, generadores de informes,
generadores de graficos, aplicaciones de calculos, etc.). En una
arquitectura Cliente OPC/ Servidor OPC, el Servidor OPC es el esclavo
mientras que el Cliente OPC es el maestro. Las comunicaciones entre el
Cliente OPC y el Servidor OPC son bidireccionales, lo que significa que
los Clientes pueden leer y escribir en los dispositivos a través del
Servidor OPC. (MatrikonOPC, 2016)

<
D

-(_;7
OPC Client - OPC Server

Communications
(1 or many OPC Clients)

OPC

= 150x]

y OPC Server

NATIVE

OPC Server - Data Source
Figura 3. Comunicaciéon OPC.
Fuente: (MatrikonOPC, 2016)
El estudio de MatrikonOPC, 2016 encontro lo siguiente:

1.- Comunicaciones Cliente OPC / Servidor OPC (Servidor OPC DA,
Servidor OPC HDA, Servidor OPC A&E). Los Servidores OPC clasicos

utilizan la infraestructura COM/DCOM de Microsoft Windows para el
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intercambio de datos. Lo que significa que esos Servidores OPC deben
instalarse bajo el Sistema Operativo de Microsoft Windows. Un Servidor
OPC puede soportar comunicaciones con multiples Clientes OPC

simultaneamente.

2.- Servidor OPC - Traduccién de Datos/Mapping. La principal
funcién de un Servidor OPC es el traducir datos nativos de la fuente de
datos en un formato OPC que sea compatible con una o mas
especificaciones OPC mencionadas anteriormente (ejemplo: OPC DA
para datos en tiempo real). Las especificaciones de la OPC Foundation
solo definen la porcion OPC de las comunicaciones del Servidor OPC,
asi que la eficiencia y calidad de traduccion del protocolo nativo a OPC y
de OPC al protocolo nativo dependen enteramente de la implementacion
del desarrollador del Servidor OPC.

3.- Servidor OPC —Comunicacion Fuente de Datos. Los Servidores
OPC comunican nativamente con las fuentes de datos, por ejemplo:
dispositivos, controladores y aplicaciones. Las especificaciones de la
OPC Foundation no especifican como el Servidor OPC se debe
comunicar con la fuente de datos porque hay una gran variedad de
fuentes de datos disponibles en el mercado. Cada PLC, DCS,
controlador, etc. tiene su propio protocolo de comunicacion o APl que a
su vez permiten la utilizacion cualquier cantidad de conexiones fisicas
(serial RS485 o RS232, Ethernet, wireless, redes propietarias, etc.).
(MatrikonOPC, 2016)

2.5 Micrologix 1100.
El estudio de Automation, 2005 encontré lo siguiente:

El MicroLogix 1100 representa nuestra familia méas reciente de
controladores que se une a los ya populares MicroLogix 1000,
MicroLogix 1200 y MicroLogix 1500, y esta disefiado para ampliar la
cobertura de aplicaciones mediante entradas analégicas incorporadas,
comunicaciones Ethernet y capacidades de visualizacion. Los
controladores MicroLogix 1100 mantienen las mismas funciones criticas

gue se esperan de la familia MicroLogix y expande esa capacidad para
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incluir una verdadera edicion en linea. Los controladores MicroLogix
1100 complementan nuestros controladores mas sencillos para las

aplicaciones que requieren de hasta 80 E/S digitales.

Cada MicroLogix 1100 contiene dos entradas analogicas incorporadas,
con 10 entradas digitales y 6 salidas digitales. Este controlador también
permite expandir sus capacidades de E/S utilizando los mismos médulos
gue el MicroLogix 1200. Se pueden utilizar hasta cuatro de los médulos

de 1762 E/S con un solo controlador MicroLogix 1100.

Gracias a que utiliza la version mas reciente de nuestro software de
programaciéon de talla mundial RSLogix 500, el controlador MicroLogix
1100 se puede programar con un conjunto de instrucciones comudn entre
las familias de controladores MicroLogix 1000, MicroLogix 1200,
MicroLogix 1500 y SLC 500. RSLogix 500 Starter, RSLogix 500
Standard y RSLogix 500 Professional son compatibles con el MicroLogix

1100, incluso en lo que respecta a sus capacidades de edicion en linea.

Cada controlador admite un puerto integrado combinado RS-232 / RS-
485 para comunicacion en serie y en red, asi como un segundo puerto

integrado EtherNet/IP, que admite mensajeria Ethernet de igual a igual.

La pantalla de cristal liquido incorporada le permite monitorear el estado
de las E/S y del controlador, asi como hacer cambios a datos de enteros
y de bits. (Automation, 2005)

Figura 4. MicroLogix 1100.

Fuente: (Automation, 2005)
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2.5.1 Moddulos de Expansién de E/S.
Segun Automation, 2016 la familia MicroLogix:

Posee un grupo de modulos de expansion para cada aplicacion,

sea la sefal que adquieren o transmiten Analdgica o Digital.

Nuestros moédulos de expansion de E/S MicroLogix™ Boletin 1762
amplian las capacidades de los controladores MicroLogix 1100, 1200 y
1400 al maximizar la flexibilidad del conteo y del tipo de E/S. El disefio
modular sin rack mejora el ahorro de costos y reduce el inventario de
piezas de repuesto. Los modulos se pueden montar en riel DIN o panel.
(Automation, 2016)

Figura 5. Modulos de expansion de E/S.

Fuente: (Lucia, 2011)
NUumero maximo de mdodulos de expansion de E/S por controlador.
Tabla 1.

Maximo de médulos de expansion de E/S.

CONTROLADOR |MODULOS DE E/S, MAX.
MicroLogix 1100 4
MicroLogix 1200 6
MicroLogix 1400 7

Fuente: (Automation, 2016)



Tabla 2.

Catalogo de seleccion MicroLogix 1100 Allen Bradley.
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Entrada
de poder.
1763- 120/240V
L1I6AWA ac
1763- 120/240V
L16BWA ac
1763- 24V dc
L16BBB
1763- 12/24V
L16DWD dc

Fuente: (Automation, 2015)

Entradas
digitales.
(20) 120V
ac

(6) 24V dc

4)
speed
24V dc

high-

(6) 24V dc

4)
speed
24V dc

high-

(6) 12/24V
dc

(4)
speed
12/24V dc

high-

Entradas
analdgicas.
(2) voltage
input

0...10vV dc

(2) voltage
input

0...10Vdc

(2) voltage
input

0...10vV dc

(2) voltage
input

0...10V dc

Salidas
digitales.
(6) relay

All
individually
isolated

(6) relay

All
individually
isolated

(2) relay
(isolated)
(2) 24V dc
FET
2)
speed
24V dc
FET
(6) relay
All
individually

high-

isolated

Puertos de
comandos.
1) RS-
232/485
combo

(isolated)
(1)
Ethernet
1) RS-
232/485
combo

(isolated)
(1)
Ethernet
1) RS-
232/485
combo

(isolated)

1)
Ethernet

Q) RS-
232/485
combo

(isolated)

1)
Ethernet
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Tabla 3.

Catalogo de modulos de expansion de E/S.

DIGITALES
1762-1A8 Médulo de entradas de 8 puntos de 120 VCA
1762-1Q8 Modulo de entradas de 8 puntos drenadores/surtidores
de 24 VCC
1762-1Q16 Modulo de entradas de 16 puntos
drenadores/surtidores de 24 VCC
1762-OA8 Médulo de salidas Triac de 8 puntos de 120/240 VCA
1762-OB8 Modulo de salidas de 8 puntos surtidor es de 24 VCC
1762-OB|6 Mddulo de salidas de 16 puntos surtidores de 24 VCC
1762-OW8 Modulo de salidas de 8 puntos de relé CA/CC
1762-OW16 Médulo de salidas de 16 puntos de relé CA/CC
1762-0X61 Modulo de salidas de 6 puntos de relé CA/CC aislados
ANALOGICOS
1762-IF4 Modulo de entradas analdgicas de 4 canales de
voltaje/corriente
1762-OF4 Médulo de salidas analdgicas de voltaje/corriente de 4
canales

1762-IF20F2 Modulo analogico de voltaje/corriente con combinacion
de 2 canales de entrada y 2 canales de salida

ESPECIALES
1762-IR4 Modulo de entradas de 4 canales RTD/resistencia
1762-1IT4 Médulo de entradas de 4 canales termopar/mV

Fuente: (Automation, 2005)
2.5.2 Entradas/Salidas Anal6gicas y digitales.
El estudio de Tecnoldgico, 2015 encontro lo siguiente:

La seccidon de entradas mediante el interfaz, adapta y codifica de forma
comprensible para la CPU las sefiales procedentes de los dispositivos de

entrada o captadores.
Hay dos tipos de entradas:

1.- Entradas digitales.

2.- Entradas analdgicas.

La seccion de salida también mediante interfaz trabaja de forma inversa
a las entradas, es decir, decodifica las sefiales procedentes de la CPU, y

las amplifica y manda con ellas los dispositivos de salida o actuadores
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como lamparas, relés...etc. aqui también existen unos interfaces de

adaptacion a las salidas de proteccion de circuitos internos.
Hay dos tipos de salidas:

1.- Salidas digitales.
2.- Salidas analdgicas.

Entradas digitales: Los modulos de entrada digitales permiten conectar al
autdmata captador de tipo todo o nada como finales de carrera

pulsadores...etc.

Los médulos de entrada digitales trabajan con sefiales de tensién, por
ejemplo cuando por una via llegan 24 voltios se interpreta como un "1"y

cuando llegan cero voltios se interpreta como un "0"
El proceso de adquisicion de la sefial digital consta de varias etapas.
1.- Proteccion contra sobretensiones.
2.- Filtrado.
3.- Puesta en forma de la onda.
4.- Aislamiento galvanico o por optoacoplador.

Entradas analdgicas: Los mddulos de entrada analdgicas permiten que
los autébmatas programables trabajen con accionadores de mando
analdgico y lean sefiales de tipo analégico como pueden ser la

temperatura, la presion o el caudal.

Los médulos de entradas analdgicas convierten una magnitud anal6gica
en un numero que se deposita en una variable interna del autémata. Lo
gue realiza es una conversion A/D, puesto que el automata solo trabaja
con sefales digitales. Esta conversion se realiza con una precision o
resolucién determinada (nimero de bits) y cada cierto intervalo de

tiempo (periodo muestreo).

Los modulos de entrada analdgica pueden leer tension o intensidad.
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El proceso de adquisicion de la sefial analdgica consta de varias etapas:

1.- Filtrado.
2.- Conversion A/D.

3.- Memoria interna.

Salidas digitales: Un modulo de salida digital permite al automata
programable actuar sobre los preaccionadores y accionadores que

admitan ordenes de tipo todo o nada.

El valor binario de las salidas digitales se convierte en la apertura o
cierre de un relé interno del autémata en el caso de modulos de salidas

arelé.

En los modulos estaticos (bornero), los elementos que conmutan son los
componentes electronicos como transistores o triacs, y en los médulos

electromecanicos son contactos de relés internos al modulo.

Los modulos de salidas estaticos al suministrar tension, solo pueden
actuar sobre elementos que trabajan todos a la misma tensién, en
cambio los modulos de salida electromecanicos, al ser libres de tension,

pueden actuar sobre elementos que trabajen a tensiones distintas.
El proceso de envio de la sefal digital consta de varias etapas:

1.- Puesta en forma.

2.- Aislamiento.

3.- Circuito de mando (relé interno).
4.- Proteccion electronica.

5.- Tratamiento cortocircuitos.

Salidas analdgicas: Los modulos de salida analogica permiten que el
valor de una variable numérica interna del autdbmata se convierta en

tensién o intensidad.

Lo que realiza es una conversion D/A, puesto que el autobmata solo
trabaja con sefales digitales. Esta conversion se realiza con una
precisiobn o resolucion determinada (numero de bits) y cada cierto

intervalo de tiempo (periodo muestreo).
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Esta tension o intensidad puede servir de referencia de mando para
actuadores que admitan mando analdégico como pueden ser los
variadores de velocidad, las etapas de los tiristores de los hornos,
reguladores de temperatura...etc. permitiendo al automata realizar

funciones de regulacién y control de procesos continuos.
El proceso de envio de la sefal analégica consta de varias etapas:

1.- Aislamiento galvanico

2.- Conversion D/A

3.- Circuitos de amplificacion y adaptacion
4.- Proteccion electronica de la salida

Como hemos visto las sefiales analdgicas sufren un gran proceso de
adaptacion tanto en los modulos de entrada como en los modulos de
salida. Las funciones de conversion A/D y D/A que realiza son
esenciales. Por ello los modulos de E/S analdgicos se les considera

modulos de E/S especiales. (Tecnologico, 2015)

2.5.3 Instrucciones programar en el MicroLogix 1100.

:

[31 3 5 e v e o

3

[ 41» P\user {6t £ TimeriCounter A InputOutput £ Compare |

Figura 6. Ventana de Instrucciones de programacién del MicroLogix.

Fuente: (Automation, 2002)
Tabla 4.

Descripcidon general de las instrucciones de programacion.

Tipo relé (bit). XIC, XIO, OTE, OTL, OTU, OSR,ONS,OSF -
Las instrucciones tipo relé (bit) monitorean y controlan el
estado de los bits.

Temporizador y TON, TOF, RTO, CTU, CTD, RES - Las instrucciones de

contador. temporizador y contador controlan operaciones basadas en
el tiempo o el nUmero de eventos.
Comparacion. EQU, NEQ, LES, LEQ, GRT, GEQ, MEQ, LIM —

Las instrucciones de comparacion comparan valores
mediante una operacién de comparacion especifica.
Matemaéticas. ADD, SUB, MUL, DIV, NEG, CLR, ABS, SQR, SCL, SCP,
SWP - Las instrucciones matematicas realizan
operaciones aritméticas. CONTINUA
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Comunicaciones.
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DCD, ENC, TOD, FRD, GCD - Las instrucciones de
conversion realizan el multiplexado y des multiplexado de
datos y realizan conversiones entre valores binarios y
decimales.

AND, OR, XOR, NOT - Las instrucciones logicas realizan
operaciones légicas bit a bit en las palabras.

MOV, MVM — Las instrucciones de transferencia
modifican y mueven palabras.

CPW, COP, FLL, BSL, BSR, FFL, FFU, LFL, LFU -
Las instrucciones de archivo realizan operaciones en dato
de archivo.

SQC, SQO, SQL - Las instrucciones de secuenciador se
usan para controlar maquinas o procesos de ensamblaje
automatico que tienen operaciones constantes y repetibles.
JMP, LBL, JSR, SBR, RET, SUS, TND, MCR, END - Las
instrucciones de flujo de programa cambian el flujo de la
ejecucion del programa de légica de escalera.

IIM, IOM, REF - Las instrucciones de entraday salida
permiten actualizar datos selectivamente sin esperar los
escanes de la entrada y salida.

STS, INT, UID, UIE, UIF — Las instrucciones de interrupcién
de usuario permiten interrumpir el programa segun los
eventos definidos.

PID — La instruccidon de control de proceso proporciona
control de lazo cerrado.

MSG, SVC - Lasinstrucciones de comunicacion leen
0 escriben datos en otra estacion.

Fuente: (Automation, 2002)

2.5.4 Instrucciones Usadas.

El estudio de Velez, 2010 encontrod lo siguiente:

Instrucciéon Mover: Cuando las condiciones del escaléon son verdaderas,

la instruccion MOV hace una copia del valor contenido en el campo

Source de la instruccién a la direccion referenciada en el campo Dest de

la instruccion; esto por cada barrido o scan del procesador. Una

propiedad es que el valor original permanece sin cambios en su

ubicacion de origen, dependiendo del procesador se pueden codificar

estas instrucciones con direcciones Indirectas o indexadas para los

parametros de origen o destino.

Source es el campo donde se ingresa el valor que se desea mover,

puede ser una constante o una variable.

Dest es el campo de la instruccion donde se codifica la direccién a donde

los datos van a ser movidos. (Velez, 2010)
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Figura 7. Instruccion Mover.

Fuente: (Automation, 2008)
El estudio de Automation, 2008 encontro lo siguiente:

Instrucciéon de Salida: Cuando se habilita la

instruccion
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salida, el

controlador establece el bit de datos. Cuando se inhabilita la instruccion

de salida, el controlador borra el bit de datos.

instruccion de salida

S

T !
e y

Figura 8. Instruccién de Salida.

Fuente: (Automation, 2008)

Instruccion de Entrada: Si la condicion de entrada de renglon de una

instruccion de entrada es verdadera, el controlador evalla la instruccion

y establece la condicién de renglon de entrada segun los resultados de la

instruccion. Si la instruccidon se evalia como verdadera, la condicidon de

salida del renglon es verdadera; si la instruccion se evalla como falsa, la

condicién de salida del renglén es falsa. (Automation, 2008)

instruccidn de entrada

condicin  condicidn
deentrada  de salida
de renglén  de rengldn

Figura 9. Instruccion de Entrada.

Fuente: (Automation, 2008)
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2.6 PowerFlex 4.

Los variadores de CA PowerFlex® 4 “estan disefiados para satisfacer
requisitos globales del fabricante original y el usuario final en relacion con
simplicidad, tamafio reducido y rentabilidad. Estos variadores proporcionan
caracteristicas intuitivas tales como un teclado integral con potenciémetro

local y teclas de control listos para usar”. (Automation, 2016)
El estudio de Automation, 2002 encontré lo siguiente:

Proporcionando a los usuarios el control de velocidad del motor de gran
alcance en un diseflo compacto, el diseiio de ahorro de espacio, la
unidad de Allen- Bradley PowerFlex 4 AC es la mas pequeia y mas
rentable miembro de la familia de variadores PowerFlex. Disponible en
de potencia de 0,2 a 3,7 kW (0,25 a 5 HP) y en las clases de voltaje de
120, 240 y 480 voltios, el PowerFlex 4 esta disefiado para satisfacer
OEM global y las demandas de los usuarios finales para la flexibilidad,
ahorro de espacio y facilidad de uso y es una alternativa rentable para el
control de velocidad de las aplicaciones tales como maquina,
herramientas, ventiladores, bombas y transportadores y sistemas de
manejo de materiales. (Automation, 2002)

Figura 10. PowerFlex 4.

Fuente: (Automation, 2016)
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Caracteristicas:

Clasificaciones de alimentacion eléctrica.

De 100 a 120 V: De 0.2 a 1.1 kW/0.25 a 1.5 Hp/1.5 a 6 A.

De 200 a 240 V: De 0.2 a 3.7 kW/0.25 a 5 Hp/1.4 a 17.5 A.

De 380 a 480 V: De 0.4 a 3.7 kW/0.5 a5 Hp/1.4 a 8.7 A.
IP20/NEMA/UL de tipo abierto, variador en placa, montaje en brida y
riel DIN.

Kit de conversion de envolvente IP30 NEMA/UL tipo 1 opcional.

Se permiten temperaturas ambiente de hasta 50 °C (122 °F) con
separacion minima entre los variadores.

Los variadores Zero Stacking™ soportan temperaturas ambiente de
hasta 40 °C (104 °F).

Control V/Hz, compensacion de deslizamiento.

Comunicacion RS-485 integral.

Moédulo convertidor en serie opcional para utilizarse con cualquier
controlador que admita mensajeria DF1.

Moddulos de comunicacion ControlNet™, DeviceNet™, EtherNet/[P™,
Profibus DP, BACnet™ y LonWorks® opcionales.

Proteccion contra sobrecarga del variador, regulacion de rampa y
arranque ligero.

Configuracion y programaciéon mediante teclado LCD integral o
software.

Premier Integration con variadores de CA PowerFlex® usa la
plataforma de control Logix para simplificar la programacion de
pardmetros y tags y reduce el tiempo de desarrollo. (Automation,
2016)
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Figura 11. Diagrama de conexion del PowerFlex 4.

Fuente: (Allen-Bradley, 2009)

Ol = Detenga el variador antes de cambiar este parametro,
No. |Parimetro Min/Max Pantalla (Opeciones Valor Predeterminado

P03t Vol placa mokor] 20MNolts nomin var 1VCA Basalo enla Capacidad
() | Sekccionar segin volt placa mator, Mominal del Vanadar
P2 |[He placa motor 10240 Hz 1k 60 Hz
0 '_ Seleccionar seqin la frecuencia Hz placa mator.
033 |[Iniens SC Mator] |0.0/(Intens. sal. varx 2) 10.1 Amps Basado en la Capacidad
Establecer a la maxima corriente permisible del motor, Nominal del Variador
Poa4 |[Frecuencia Min.] 002400 Hz 01H 00H
Establece la minima frecuencia de salida continua del variador,
Po3s |[Frecuencia Max.] 0/240Hz 1H 60 Hz
0 |Establece la mxima frecuencia de salida del variador.
Po3s ([Fuente Arranquel 05 (1) :;alalidlobsm .3 :iﬁqusb I‘\lzi\ﬁ-‘w' 0
— T ="Tres Hi = -
O Esat?ciﬁcgl séllﬁ?agﬁna de control uilizado para paner en 2 = Dee Hike & ~'Puerio Con’
04 estar actia, I tecla de etrocesotambién esta activa a mencs que s deshabilte por medio del
ACRS [Imver Deshah].
037 |[Modo de Pard] o7 t1) ::Pampa. [[}:FFSIJ 4 :Fampa 0
- ='Inetcia, 5 ="Inercid
marcha en reversa (Terminal de £/5 03), puerto RSdas] |3 = FrenAutCC.CFY 7 ="FrenAutCC
exceptocomo se indica a continuacion,

Irportante: El Terminal de E/3 01 esta siempre establecido para el paro porinercia exceptoc uando PO3G [Fuente Amanque]
esti establecido para control de*Tres Hilos”, En el control de tres hilos, o Teminal de E/S 01 estd contralado por P87

[Mado de Paro].
M4 entradade paro también boma el fallo activo,
PO38  ([Referencia Vieloc] 05 0 :"Ed ‘ni’af' 3 :"Ent 4-20m:|f\" 0
; ; 1 ="Frecinterna’ 4 ="Frec presal
Eﬁaatiﬁe la fuente de eferencia develoc idad para el 9 CErtodoV 5 —"Puor Con'

Irrportante: Cuando AC61 6 ACS2 [Sel. ent digt ¥] esta confiqurado en la opcién 2, 4,5, 6, 136 14, v l entrada digital estd
activa, AD51 & ACE2 anulara la referencia de velocidad indicada poreste parametro. Consulte el Capitul 1 del Manual def
Usuaro del PowerFlex 4 para obtener detalles.

P0aa | [Tiempoacel. 1] 0.0600.0 5205 013805 10,0 205
Establece el gimen de aceleracion para todos los aumentos de velocidad.
PO40 ([Tiempo decel. 1] 0.1/800.0 segs 015608 10,0 5205
Establece el Bgimen dedeceleracion para todas las disminuciones de velocidad,
PO41 |[Festab.a predet] o 0 ="Estado Inactivo” 0
() | Restablece todos los parmetms a sus valores 1 ="Restab. a Predet!
| predeterminados en fabrica.
PO43 | [Ret SC Motor] oM 0 ="Inhahiltadc" 1 ="Habilitada” |0

Habilita/inhabilita la funcién de Retenzion de Sobrecarga del Motor,

Figura 12. Puesta en marcha con parametros de programacion basica.

Fuente: (Allen-Bradley, 2009)
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2.7 Software LABVIEW.
El estudio de Jolly, 2005-2014 encontré lo siguiente:

LabVIEW de National Instruments es un Entorno de desarrollo integrado
especializado en informatica industrial y cientifica. Su particularidad es
que se basa en el lenguaje G (G por Gréfico), creada por Nacional
Instrumentos que es enteramente grafica. Permite el desarrollo de
programas informaticos complejos facilitando al mismo tiempo la
programacion y en consecuencia disminuir los plazos de desarrollo.
Gracias a sus librerias de funciones dedicadas a la adquisicion de datos,
la instrumentacién, al analisis matematico de las mediciones y la
visualizacion, LabVIEW se dedica especialmente a los bancos de

pruebas y mediciones. (Jolly, 2005-2014)
El estudio de Instruments, 2016 encontré lo siguiente:

Instrumentos virtuales: Los ficheros generados con Labview se llaman
Instrumentos Virtuales, VIs. Cada VI se compone de dos partes
principales: el panel frontal (front panel) o interface con el usuario y el

diagrama de bloques (block diagram) o cédigo fuente.

El panel de control es el interfaz de usuario con el VI, en él tendremos

controles de entrada, visualizadores de salida, cuadros de dialogo, etc...

e

TINPERATURA 2

[ -
L]

Figura 13. Panel de control.

Fuente: (Instruments, Introduccion al LabVIEW, 2016)
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El diagrama de bloques es el cddigo grafico del VI. En la figura se pasa
un valor entre 0 y 100 mediante el boton de control (se simula una
temperatura entre 0 y 100° C) este valor se muestra en un visualizador
tipo termdmetro y se convierte a grados Fahrenheit cuyo resultado se

muestra en otro visualizador tipo termometro. : (Instruments, 2016)

) DATOS ANALOGICO 234 Block Diagrem

Fie (3t Yew Pomc Opecste Took Wndow iy lE'J

I S 9N R ST 2 1 dpphemenfemt v Son Lir

l| Trodent [dece +

Figura 14. Diagrama de bloques.

Fuente: (Instruments, Introduccion al LabVIEW, 2016)
2.7.1 Paleta de Herramientas.

“Se emplea tanto en el panel frontal como en el diagrama de bloques.
Contiene las herramientas necesarias para editar y depurar los objetos tanto

del panel frontal como del diagrama de bloques”. (Humberto, 2015)
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Figura 15. Paleta de Herramientas.

Fuente: (Humberto, 2015)
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Tabla 5.

Funciones de las Herramientas.

Operating Cambia el valor de los controles.
t'.“-r']l tool
‘ \ Labe ling tool Edita texto y crea etiquetas.

=——— Labeling tool Edita texto y crea etiquetas.

i

Wiring tool Une los objetos en el diagrama de
bloques.

Color tool Establece el color de fondo y el de los
objetos

Fuente: (Humberto, 2015)

2.7.2 Paletade Controles.
“Se utiliza tnicamente en el panel frontal. Contiene todos los controles e

indicadores que se emplean para crear la interfaz del VI con el usuario”.
(Humberto, 2015)
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Figura 16. Paleta de Controles.

Fuente: (Humberto, 2015)
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2.7.3 Paleta de Funciones.
El estudio de Humberto, 2015 encontro lo siguiente:

Se emplea en el disefio del diagrama de bloques. La paleta de funciones
contiene todos los objetos que se emplean en la implementacion del
programa del VI, ya sean funciones aritméticas, de entrada/salida de
sefiales, entrada/salida de datos a fichero, adquisicion de sefiales,

temporizacion de la ejecucion del programa etc. (Humberto, 2015)
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Figura 17. Paleta de Funciones.

Fuente: (Humberto, 2015)
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CAPITULO 1l

DESARROLLO DEL TEMA.

3.1 Preliminares.

En este capitulo se explica de una manera clara y entendible paso a
paso la implementacién de un HMI para el control de velocidad de un motor
trifasico, los requerimientos minimos para la programacion de los software y

las verificaciones de funcionamiento.
3.2 Requerimientos minimos.

Los componentes para la implementacién del control de velocidad
utilizados para la implementacion del HMI para el control de velocidad de un

motor trifasico fueron los siguientes:

e Motor Trifasico.
e Drive POWERFLEX 4.
¢ MICROLOGIX 1100.

e CPU

e Cable RJ-45.

e Cable RS-232/RS-485.
e Cable UTP.

Software utilizado:

e RSLogix 500.

e RSLinx.
e LABVIEW.
e OPC.

3.3 Configuracién del Motor Trifasico a 220V.

La configuracion del motor se realiz6 de acuerdo a la placa de
especificaciones del motor para realizar una conexion a 220V debidamente

correcta y no tener inconvenientes posteriormente.



Figura 18. Motor trifasico.

Figura 20. Esquema de conexion a 220V y 440V.
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Figura 21. Conexion fisica del motor trifasico a 220V.
3.4 Variador de velocidad POWERFLEX 4.

Este dispositivo “permite variar la velocidad de un motor trifasico por
medio de la frecuencia segun el parametro que se haya ingresado ademas
brinda proteccion al motor y es de mucha utilidad ya que su configuracion

para dicho control es facilmente de programar”. (Abrahan, 2013)

Figura 22. PowerFlex 4.

De acuerdo al manual del fabricante la alimentacién que requiere el Drive

es bifasica.

La conexion entre el PowerFlex 4 y el motor trifasico, esta compuesta por
tres cables independientes los mismo que van conectados con el motor

segun correspondan, esto se lo realizo con las salidas del variador hacia el
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motor trifasico, teniendo en cuenta las diferentes fases de salida del motor
ya que existen tres tipos las cuales son U, Vy W.

Figura 23. Conexion fisica de las tres fases del PowerFlex 4.

3.4.1 Conexioén de las tres fases.

Tabla 6.
Conexién de fases.
LINE. LETRA DE FASE. COLOR DE CABLE.
L1. U BLANCO.

NEGRO.

SN
y KL

Figura 24. Conexion fisica de las tres fases.
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3.4.2 Programacién del DRIVE POWERFLEX 4.

Luego de realizar las respectivas conexiones del Variador de velocidad
con el motor trifasico se procede a programar el DRIVE POWERFLEX 4
mediante las caracteristicas establecidas por el fabricante ya que dichos

parametros son necesarios para el control de velocidad del motor trifasico.

Tabla 7.

Descripcion del teclado PowerFlex 4.

Escapar. Retroceder un paso en el menu de
i 0y programacion.
\ ‘Eéﬁ'@‘ / Anular un cambio a un valor de parametro y
' salir del Modo de Programacion.
) Seleccionar. Avanzar un paso en el menu de programacion.
<= Seleccionar un digito al visualizar el valor del
R parametro.

Flecha. Permite desplazarse a través de grupos y
~——_ .~ __—_ Hacia Arriba. parametros.
C ) LN ) Flecha Aumenta o reduce el valor de un digito
E— E— Hacia Abajo intermitente.

Ingresar. Avanzar un paso en el menu de programacion.
Guardar un cambio a un valor de parametro.

- Potenciometro. ~Se utiliza para controlar la velocidad del
T variador. La condicion predeterminada es
oo o activa. .
s Se controla por medio del pardmetro P038.

Arranque. Se utiliza para poner en marcha el variador. La
NN condicion predeterminada es activa.
] Se controla por medio del parametro P0O36.

Retroceso. Se utiliza para invertir la direccion 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
=3 fallo. Esta tecla siempre esta activa.
' Se controla por medio del parametro P037.



3.4.3 Parametros usados en el PowerFlex 4.

Tabla 8.

Parametros usados en el PowerFlex 4.
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Voltaje nominal del motor. (Basado en la capacidad nominal

HUEL del Variador).

P032 Frecuencia. (60 Hz).
Corriente del motor. (Basado en la capacidad nominal del

P033 :
Variador).

P034 Frecuencia minima. (0.0 Hz).

P035 Frecuencia maxima. (60 Hz).

P036 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).

P0O37 Modo de para.
P037 = 4 Ejecuta las rampas de aceleraciéon y
desaceleracion.

P038 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 O
a 10 Voltios entre los terminales 13y 14.

P039 Tiempo de aceleracién. (5.0 segundos).

P040 Tiempo de desaceleracion. (5.0 segundos).

P0O41 Reset.

Figura 25. Terminales puestas en servicio del PowerFlex 4.
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Tabla 9.
Terminales de control.
N°.| SENAL. DESCRIPCION. PARAMETRO.
Es necesario que esté presente un puente de
1 |Paro. conexion instalado en fabrica o una entrada PO36.
normalmente cerrada para que arranque el variador.
Arranque
2 | Marcha i ) P036, P037.
AVANCE. El comando proviene del teclado integral por
defecto. Para deshabilitar la operacion en reversa,
3 | Dir/Run REV consulte A095 [Inver Deshab.]. P036, P037,
A095.

4 Comun Para entradas digitales. Electrénicamente aislado
Digital. con entradas digitales de E/S analdgicas.

Entrada

i Digital 1. Programa con A051 [Sel. ent digt 1 AU
Entrada

6 Digital 2. Programa con A052 [Sel. ent digt 2 A052.

Potencia provista por el variador para las entradas
11 [+24 V CC. digitales. La corriente maxima de salida es de 100
mA.
Alimentacion eléctrica provista por el variador para | pg3s.

12 |+10V CC. el potenciémetro externo de 0-10 V.

La corriente maxima de salida es de 15 mA.
Para alimentacién externa de entrada de 0-10 V

13 |Ent. 0- 10 V. |(impedancia de entrada = 100k ohm) o limpiador de | P038.

potenciémetro.

14 Comun Para Ent 0-10V o Ent 4-20mA. Electrénicamente
Analdgico. aislado con entradas analdgicas de E/S digitales.

15 Ent. 4 - 20 Para alimentacién externa de entrada de 4-20mA P038
Ma. (impedancia de entrada = 250 ohm). ‘
Pantalla RS Al usar el puerto de comunicaciones RS485 (DSI)

16 debera conectarse el terminal a la tierra de
485. .

seguridad.

Fuente: (Allen-Bradley, 2009)

3.5 Comunicacion entre el MicroLogix 1100y la PC.

Este punto pretende ser una guia para aprender paso a paso la

comunicacién entre la PC y el MicroLogix. EI RSLinx y RSLogix 500 son los

software que se va a utilizar para configurar la comunicacion.

Esta practica se va a realizar mediante comunicacién Ethernet porque es

rapida la comunicacion y evita que la PC se quede colgada al momento de

realizar la préactica.

Primero se realizara la comunicacion mediante RS-232/RS-485 para

cargar los parametros necesarios, los cuales ayudara después a realizar la

comunicacion mediante ETHERNET.
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3.5.1 Configuracion del PLC mediante RS-232/RS-485.

PASO 1: Conectar los cables tanto de Ethernet como la del
RS232/RS485 en los respectivos puertos de la PC y del MICROLOGIX 1100.

Conexion MicroLogix 1100. Conexién PC.

Figura 26. Conexion fisica de los cables de comunicacion.

NOTA: Primero realizar la configuracion de drives mediante RS-232/RS-485
y ETHERNET.

PASO 2: Abrir el software RSLinx que se utiliza para realizar la
comunicacion entre la PC y el MICROLOGIX, dar clic en el icono de
comunicar que se encuentra en la parte superior izquierda, se desprendera
una ventana donde se elegird RS-232 DF1 DEVICES que es el medio por el

cual mas tarde va a ayudar a realizar la comunicacion mediante Ethernet.

B o vy~ e~ =151 =375
& File Edit View C Station DDE/OPC Security Window Help [-T=1=]

=) +(2]Bl elie] |

¥ Autobronse B

rowsing - node 0 found

E-8 Workstatien, PC-PC
& Linx Gateways, Ethemet

NUM 02/01/16 1219 PM
1220
01/02/2016

ES Lo

Figura 27. Configuracion de drives mediante RS232.
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PASO 3: Dar clic en ADD NEW, luego se desprenderd una ventana
donde se debe dar clic en AUTO-CONFIGURE para configurar los drives
entre la PC y el MICROLOGIX, luego de la configuracién dar clic en OK.

Bt isic oy - v 1 =1 1 535
& File Edit View Communical tions _Station DDE/OPC _Security Window Help [=[=]x]

=| & £19) aliz| ¥|
¥ Autobrawse |22 Browsing - - (2] = ]
or S—

s, Ethernet E Available Driver Ty

a

Bl s,
Close
Bl AB_DF1-1, DH-485 00 F5-232 DF | devicer =] .Adstw 3
1= 00, Workstation, DFL-COML DFL-COl —

&5 01, MicroLegix 1100, UNTITLED

Hep |

- Cenfigued D

[ Name and Desciiption [ Status ]
AB_DF1-1 DH485 Sta: 0 COMT: RUNNING Configure.

r N Stattup.
Configure RS-232 DF1 Devices

‘ Deviee Name: AB_DF1-1 | Stop
Delets
Compor [CT(x]  Device: [SLCTHOMaraai =] ke |

Baud Rate: [15200 ~ Station Number. l‘]”—
(Desimal]

Paiity: [None ~ Enor Checking [CRC -
Stop Bits: [1 - Protocet [Full Dupler _~

" uto- Confiqurs 3 ’Aulu Corfiguration Successfl

I Use Modem Dider Configure Dialer
m Cancel | Deiete | Hep |

|

ﬁm!ﬁ

Figura 28. Auto-Configuracion de drives.

PASO 4: Proseguir a configurar los drives mediante Ethernet, dar clic en
el icono de comunicar y en la ventana de Configurar Drives escoger
ETHERNET DEVICES que es el medio por la cual se va a realizar la
comunicacion.

By RSLin Classic Gateway - [RsWho - 1 EEES
& File Edit View Communications Ststion DDE/OPC Security Window Help HEE

= %38 slke| v

W Auobrowse | Felech | |2 Browsing -
Feutowe [ Foioh ] (BB P
=) Workstation, PC-PC g

& Linx Gateways, Ethernet

%% AB_DF1-1, DH-485 i)
&) 00, Workstation, DF1-COML DF1-COl
£ 01, MicroL ogix 1100, UNTITLED

Avalable Driver Types:

cl

|Rs-232 DF 1 devices
1784-U2DHP for DH+ dewices
es

Help

&l
1784-PKTX(D)/PCMK for DH+/DH-485 devices Status

DF1 Poling Master Diiver

1784 PCIC(S) for ContioNet devices LT 2
DF1 Slave Diiver

DH485 LIC devices Startup.
Vitual Backplane (SoflLogixG3k, USE]

DevicsH

et Drivers (1770-KFD SDNPT drivers] Stant
5L 500 [DHABS] Emulatar diver

aaaaaaaaaaaaaa river

Femote Dievices via Link Gatewa, Stop

okl

Delete

| [NUM [ [02/01/16 (1218 PM

Figura 29. Configuracion de drives mediante Ethernet.
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PASO 5: Dar clic en ADD NEW vy a continuacion a dar clic en OK para
configurar los drives.

#4 RLinx Classic Gateway -

&5 File Edit View Commu

5| 2| 519 lie| 2|
2, & 5

W Autobrowse [0 & Browsing e AT

=& Workstation, PC-PC g

& Linx Gateways, Ethemet

=% AB_DF1-1, DH-485 00
EJ 00, Workstation, DF1-COM1 DFL-CO
5 01, MicroLogix 1100, UNTITLED

53
ation DDE/OPC Security Window Help [-[=]x]

Available Driver Types:

P 0 Gy | =1
! i)

- Confiqured Diivers:

Name Status |

AB_DF1-1 DH485 Sta: 0 COM1: RUNNING Running Configure.

< I ]
For Help, press F1 [ [NuM 02/01/16 [12:19 PM

T A0 PEEY

Figura 30. Nombre del drive a configurar.

PASO 6: Configurar los IP de la Pc, dar clic en ADD NEW y configurar la
IP del MICROLOGIX. Ya configurado las IP dar clic en APLICAR y luego
ACEPTAR.

4 RSLinx Classic Gateway - a =illai s
& File Edit View Com ation  DDE/OPC Security Window Help []5]x]
3| &% |8 |l
¥ Autobrowse Refresh %5 EE|  Browsing - ry
[z v W M et b %=
=& Workstation, PC-PC g
& Linx Gateways, Ethemet Available Diiver Types:
C
&% AB_DF1-1, DH-485 00 [Ethemet devices ~] Add New. i‘
3 00, Workstation, DFL-COML DF1-COl Help |
£ 01, MicroLogix 1100, UNTITLED e
~Cor{ Configure driver: AB_ETH-1 (L2 [
K Siaion Mesping | Configure.
Startup.
Start
Stop
Delete
— R —
o e
P F—— v
or Help, press. [ [ [12:
For Hel FL [ [NuM[ [02/01/16 [1219PM
= /‘ ES o [ w0 1224

01/02/2016

Figura 31. Configuracioén de las IP.

NOTA: Ya configurado los drives aparecera la ventana del RSLinx donde
la comunicacion RS-232/RS-485 ya esta realizada y se encuentra listo para
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realizar la comunicacion mediante Ethernet. Lo mas importante es

mantener abierta la ventana del RSLinx durante todo el proceso de la

practica para mantener la comunicacién en todo momento.

% File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help [][=]x]

B & s8] &llke] ¥
¥ Autobrowse %0 2| Browsing - node 1 found
00 01
DF1-COML UNTITLED
icroLo
8 192168.07, RSLinx
[ F—T—

For Help, press FL } NUM 02/01/16_[12:19 PM

Figura 32. Configuracién de drives finalizado.

PASO 7: Después de realizar la comunicaciéon por medio de RS-232/RS-
485 abrir el software RSLogix 500 el cual ayudara a cargar los pardmetros

para realizar la comunicacién mediante ETHERNET.

File View Comms Window Help
Jnsm@us-ewm\r % & mIE|@an)e] e = |

OFFLINE [NoForces 5] " [ = T aEsE o e o e B

g [Forces Disabled |
Diiver. AB_ETH-1 Node: 1d | LLI®I\User {Bt £ TmerCounter £ inputOutput £ Compare]

0:0000 [APP [READ |Disabled

Figura 33. Ventana RSLogix 500.
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PASO 8: Crear una NUEVA VENTANA DE PROGRAMACION dando clic
en la parte superior izquierda, después se desplazara una ventana donde se
elegira la serie del micrologix que se va a utilizar en este caso es BUL.1763
MICROLOGIX 1100 SERIE B y dar clic en OK.

8 RsLogix 500 S| =
File View Comms Tools Window Help

(D)a"méueaaa\mu % s BV [EE 0] e -

-DC SHK 6-RLY Out
24 DC SHK In. 16-TRANS SRC Out

24-DC SRC In. 16-TRANS SHE Out
24-230 VAC In. 16-TRIAC Out

RpIyT uuuuu i

AB_ETH-1 imal (=1 M [5ec)

0:0000 _[APP [READ [Disabled

A ENEINE
Figura 34. Creacién de una nueva ventana de programacion.

PASO 9: Una vez creada una nueva ventana de programacion, dar clic
en CANAL DE CONFIGURACION y se desplazara una ventana donde se
debe desactivar los pardmetros de BOOTP Enable y HTTP Server Enable

para poder configurar la IP del MicroLogix y la Mascara de Red.

File Edit View Search Comms Tools Window Help Channel Configuration
DS W& % me[o o General | Chanmel 0 Channel 1 |

e T E| o
Driy -
e T s i v [

vvvvv

i
B unTITLeD IEI-@ 5 LaD 2 Hardware Address [ ] Remze el |d =
B3 Project B EAddress:| 0 . 0 . D .0 =
e o0 et Mask:| 0 . 0 0 0 F_‘N'D)—{ 3|
ontroller
ontroter Prope 0.0 0.0
rocessor Status
:

¥ I\user (Bt

Gateway Address.

Default Domain Name
Primax wNmeWm
Secondary Name Server: | 0 0 o 0
Protocol Conin

DHCP Enable Msg Connection Timsot f TmS):| 15000
gerFrable [~ SMTP Client Enable Msg Reply Timeout (x ImS): {3000

Inaciivity Timeout ¢ Min): [30

[ oo-outRur
O n-meut
B s2-statUs Port Setting |m/1oanps Full Duplex/Half Duplex ~
[ 82-BMaRY L
B 4-THER
[ cs-counTer Contact: [
[ Rre- conTROL Localion: |
[ w7-wTEGER
[ re-FLoaT
{21 Data Logging
[ configuration
[ staws
{3 RCP Configuration Files
("3 Enrre Fioe

Figura 35. Canal de configuracion de los IP.
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PASO 10: Una vez configurado la IP del MicroLogix en este caso
192.168.0.6 y la Mascara de Red que es 255.255.255.0, dar clic en
APLICAR y luego ACEPTAR.

&k RsLogix 500 - UNTITLED 0 52
File Edit View Search Comms Teols Window Help Channel Configuration

BRI

OFFLINE 3] [oForces B j
Mo Edits [2] [Forces Enabled [ 2] H

Diiver. AB_ETH-1 Node: 1d

General | Channel 0 Chamnel 1 |

E = O 3F 3£
iver [Bhere =]

R unTTLED [=)[@ =] |#Lap2 Harduware Adcress: [00:00:00-00:00:00 RErzEeeD g ==
213 Profect o daress: | 192 68 0 <
M _
e o Ubnet Mask: | 255 . 255 . 255 mn)# I
{21 Controller
i Controler Properties Gateway Address:| 0 . 0 . 0

%) Processor Status Defautt Domain Name:

3 Functon Fies

Pimary Name Server:[ 0 0 . 0 . 0
Al 10 Conrgurstion
=P Channel Configuration Secondary Name Server:| 0 . 0 . 0 . O

- B Channel Status. ~Protacel Cor
@ ;Dgsr:Z e [~ BOOTF Ensble [~ DHCF Ensble Msg Connection Timeout é 1m S 15000
B svs1- I~ SNMP Server Enable [~ SMTP Client Enable Msg Reply Timeout {x 1mS): [3000

& oz W[ B EE e Inactivity Timeout 6 Min):[30
(22 vata Fies

I

B Cross Reference
[ oo-outrur
0 n-meut ¥ Auto Negotiate
[ s2-sTATUS Port Settng 107100 Mbps Ful Duples/Hak Duplex |
[ B2-BiNARY
[ 7¢-THER
[ cs-counter Contact: [
[ re.- controL Location: |
[ n7-mwTEGER
[ Fe-FLoAT
{2 Data Logging
[ configuration

[ staws
{3 RCP Configuration Fies.
==

For Help, press FL

< S o [AFI\File 2 / oot D Cancoler |  picar ) Awda f

Figura 36. IP configurados.

PASO 11: Ya configurado el canal de configuracion, ingresar a
CONTROL DE PROPIEDADES para cagar los parametros en el MicroLogix.
Se desplazard& una ventana donde se ubica en CONTROL DE
COMUNICACION y dar clic en WHO ACTIVE.

[ RsLogix 500 - UNTITLED
File Edit View Search Comms Tools Window Help

D@HEE] & o o EEY - IR = IR
ElHnasaxsoww aaaaaa B

E

Diiver 8_DF1-1 Node : 1d|| L{I» I\User {BE & Tmer/Counter 4 InputiOutput £ Compare |

B, UNTITLED [S=@ =] |#Lap2z [==Ef=]

=] Project -

{21 Help 0000 END)—{ ||

L Sl Controller Properties =]

Cnmmuer Properties e,
5 PPECESSOT St

% Genmq c‘,mm\ﬂ pmw‘m@mmnuCammumcanungp
% Function Files.
'II”!/E! 10 Configuration Driver Routs Processor Nods:
=B Channel Configuration X = = 1 Decimal {=1
B channel status. Jpe ot =l = Octal)
{22 Program Fies 3 Last Corfigured (System)
B svso- [
B svs1- ||AB,DFM Node 1d local ]
& L.
-] Data Fies Reply Timeou: e
B Cross Reference [0 (Sec) "
[ oo-outeur H |
0 n-weur
[ s2-sTATUS Comms Path m_[xwm
[ B2-BINaRY ,
[ T4-THER
@ ¢5- COUNTER Aceptar Cancelar Apligar Ayuda
[ Re-coNTROL

[ n7-nrecer
[ Fa-FLoAT
{2 Data Logging
[ configuration
[ status
{22 ReP Configuration Files
-

. nros e . . Fie2 R

For Help, press F1 [0

Boamme

Figura 37. Activacion del MicroLogix para cargar parametros.
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PASO 12: Una vez pulsado Who Active, se desprende una ventana
donde se elegird AB_DF1-1, DH-485 y activar el MICROLOGIX 1100 que
ayudara a cargar los parametros, después dar clic en APLICAR y luego en
ACEPTAR.

8} Rslogix500- UNTITLED =
File Edit View Search Comms Tools Window Help
EECIEREEEEE EER =N
DFFLINE [3] [NoForces [t ‘j [ =T 2z o o @ e e B
[NoEdts  [3] [Foces Enabled [*] IE]
Diiver. #B_DF1-1 Mode : 1d User £ Bit Timer/Counter Input/Output Compare
Mo  [o) B m] [#uwoe EE=]
5[0 Project - L]
{23 Help 0000 2
3 Controller Commurications
(:) Controller Properties [ fuckiawse | Focr | Pal[E Browsing-node Ofound ¢ o«
Processor Stat.
%) Funciion Fies | Controller Properties =8 Workstation, PC-PC Address | DeviceType | Online Name | Status | Cancel
Il 1o configuration RE.LibaGatENAs Ethernet oo I B Do Help
2B Channel Config | General | Compier | Passwords ~ Ceriraller Communications | = £ AB DF1-1, DH-485 <01 " Wicrolog 1100_UNTITLED __R 1100 UNTILED  Re..
BE EJ U0 Werkstation, DFL-COML
Channel Stal
Diiver Route Processor Node: = 01, MicroLogix 1100, UNTITLED
{2 Frogram Files. S
B svso- [#8_DF11 =] Jocal 1 Oigr‘v)‘a = &5 AB_ETH-1, Ethemnet
B svs1-
# Lap2- Last Configured (System}
{E9 Data Fies [28_oF1-1 Node 1d local =]
B Cross Referen
[ oo-outrur e —
O n-meut |m_(s ) oo
e Aiho Active. Curent. i
S2- STATUS
g o o Server. RSLink API Diiver: A4B_DF1-1 eobiliveolt
- Node: [ Decimal (<1 Dctal Type: SLCS00 0 (Sec)
[ 74-THER BRI I Apply to Project
[ cs-counter Camms Patn - [PCPCIAB_DFT-
[ Rrs- conTROL ]
[ N7-WTEGER ﬁ
Aceptar carceler |  oicar ) mvuda
[ ra-FLoaT | —I
{2 Data Logging
[ configuration
[ ststus
~{Z) RCP Configuration Files
" Enrre Fie hd
‘ in v [Tz £ K] ﬂJ

For Help, press F1 [000:0000 [2:001 [RE
3 1414
29/01/2016

BN <%t

Figura 38. Activacion del PLC mediante RS232/RS485.

3.5.2 Configuracion del Médulo externo de Entradas y Salidas.

PASO 13: Ya configurado el Canal de Configuracion y el Control de
Propiedades, dirigirse a CONFIGURACION DE ENTRADAS/SALIDAS.

£} RSLogix 500 - PACTICA 1 =i
file Edit View Search Comms Tools Window Help
IEEEEEEEERE EEEEIEE =l N R
(G = e o a
i
Diiver. AB_ETHA Mode : 1d User £ Bit Timer/Counter Input/Output Compare
Weacmcar o fim [ws) | #a02 (= =]lE=]
£ (03 Froject - ]
1 Help 0000 E\'D)—{ |
{2 Controller

i Controller Properties
%)\ Processor Status.
7 L

| \0 Cenfiguration Ji.
{22 Program Files
B svso-

I

B svs1-
& o2
(I Data Files.
B Cross Reference
[ oo-outrut
[ n-meut
O s2-sTATUS
[ 83-BINaRY
O T4-TMER
[ cs-counTer
[ Rre- coNTROL
[ w7 - WTEGER
[ ra-FLoaT
{Z3 Data Logaing
[ Configuration
[ status
{2 RCP Configuration Fikes
(1] Force Files

B an_nurour i

T A ez o

For Help, press F1 [000:0000 [2:001 [READ [Disabled

(, @m B .mEe ,

Figura 39. Configuracion del médulo de entradas y salidas.
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PASO 14: Al desplegarse la ventana configurar el Modulo de E/S
externo. Dar doble clic en la serie del Modulo que se va a utilizar en este
caso es 1762-IF20F2 ANALOG 2 CHAN. INPUT, 2 CHAN. OUTPUT. Ya

elegido la serie se activara ADC CONFIG donde dar un clic.

£} RSLogix 500 - PACTICA 1

o S
File Edit View Search Comms Toels Window Help
IEECIEEETIERL SJasmiveaan) e -
E ([ == e o il
i
Driver &8_ETHA Mode : 1d User £ Bit Timer/Counter Input/Output Compare
T p{ W10 Configuration (== S=E=]
B3 | Current Cards.

Fiter [&110 ~ E\DD—{ j
[Patat [ Deseription B
Fead 10 Carfig

<
PowerSupph.
1762188 Blnput 10/30VDC
#] Path e | | [17621080%6 Birput 10/30VDC 6-Dutput (RLY)
7 e —— 17624316 16dnput 10/30VDC
T T L 175210321 32-point 24V [Sirk /Souree) Input

1762088 8Oulput 120,240 VAC

1762088 8-0utpul [TRANSSAC)10/50VDC |
17620816 16-Duiput (TRANSSAC) 10/50 VDT
176208327 32-point 24Vde [Trans Source) output
17620V32T  32-point 24Vde(Trans-Sink] output
17620W8  8-Oulput Aelay

17620W16  16-Duiput (ALY) 240 VAT

1762474 4:Channel Thermacauple Input Module
17624R4 4:Channel RTD/Resistance Input Mod,
17620F4  4Channel dnslog AV Duiput Module

TovCorig ) e Hide Al Cargs | | [T BIHen Ol e Bl e
[ w7 - WTEGER
[ ra-FLoaT

{Z3 Data Logaing

[ Configuration

[ status
{2 RCP Configuration Fikes
(1] Force Files

: P on oo v e e Llj

For Help, press F1 [0:0000__[2:001 [READ [Disabled

E . mmb

Figura 40. Seleccion del médulo a utilizar.

PASO 15: Después de elegir la serie del Moédulo Externo y dar clic en
Adc Config, se desplegara una ventana donde se ubicara en EXPANSION
GENERAL CONFIGURATION y cambiar la serie en este caso es B porque
esa es la serie del MicroLogix a utilizar.

[k RsLogix 500 - PACTICA T

= Lan
File Edit View Search Comms Tools Window Help
DSWS| & ba|o o s gmIE Qo]+ -
[ = ose o w i
il
ERERNEEN] Node: 1q| | CIP T\ User {5 £ TmeriConnter £ mputioutput £ Compare ]
I 0 Configuration —
Hpag < Module #1: 1762-IF20F2 - Analog 2 Chan. Input, 2 Chan. Output =) ==
=& [ Current =
CEanmn General Corfiguration BAnalog Corfiguration | Generic Exra Data Corfig | m—n)—{ =
Read 10 Confi ol
ead |0 Config 176214
Vendor ID: [1
PowerS upply. 17621 Product Type : [10
17e21 Product Code_ [75
[ Par [ Description R ||
o0 17z | Series : [B
v Inpul. 2 m 17621
1762048 Input Words : [5
17620 =
7620l Output Words - [2
176204
17620
g | Bdra Data Length: 5
17620 lgnore Corfiguration Eror - [~
176217}
17621l
17620
1762-0|
Adv Config | Help Hide &l Cards
[ n7-NTEGER Aceptar Cancelar Aplicar Ayuda
O ra-FLoaT A
-2 Data Logging
[ configuration
[ status
(I RCP Configuration Files:
L] Force Files.
P _on _aoronr B -
P E——— [A¥I\File2 £ Tal | -

For Help, press FL ] [5:0000 [2:001 [READ [Disabled

I 43 0,

Figura 41. Configuracion de la serie del modulo de E/S.
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NOTA: Para poder configurar los canales de Entradas y Salidas del
Modulo, dirigirse a ANALOG CONFIGURATION vy elegir entre Voltaje o
Corriente. En este caso elegir Voltaje porgue se necesita de 0 a 10 V para
controlar la velocidad del motor. Ya configurado todos los parametros
necesarios dar clic en APLICAR y después en Aceptar.

[l RsLogix 500 - PACTICA 1

File Edit View Search Comms Tools Window Help

DSt mRs of & éamyEaane] e -= -]
j [ wTieso e o o
H

 eTEEN ] Node: 1| | [{LPISUser £5¢ £ TmeriCounter £ mputioutput  Compere]
I 10 Configuration e —
Hupad s < Module #1: 1762-IF20F2 - Analog Z Chan. Input, 2 Chan. Output ] =8 X
=] -~ Curent =
Expansion General quvngummcnna\ug Cuﬂﬁgummn}enenc Exdra Data Config | L\‘D)—{ =
Read 10 Confi Pad "
ead I0 Coni
oo (176214 - Channel - Chamnel 1
ot Rangs Input Range
17621F§
PowerS upply. e 2o - 10 VOCIES 0io-10VDC -
[ Desciiption ] | [7e2cl Data Fermat Data Format
HicroL ogis 1100 Seies B 176zIal [Raw/Propottional —_+ ] [Raw/Propottional  ~]
han. Input. 2 Chan. Output 1762
han, Input. 2 Chan, uifpui
1762-04 |
176204
1762.0 | e
Pk | -Channel - Chamnel 1
17620 Output Range Ouiput Range
1762-0Yl| [otost0vDC  ~] [0tostOVDC  ~]
17620 Deta Format Dtz Fomnat
17621T]
1752R] [Rew/Propotional | [Raw/Proportional |
17620
Adv Config | Hel ride ancass | | |70
[ Fs-FLoaT
(2 Data Logging

[ configuration

[ status
{22 ReP Configuration Fies
{1 Force Fies

P o noroe

TR RO iy Y KT} o

For Help, press FL
—

Figura 42. Configuracion de Voltaje o Corriente del Modulo.

PASO 16: Una vez culminada las especificaciones cerrar la ventana de
Configuracion de Entradas y Salidas.

£} RSLogix 500 - PACTICA 1

File Edt View Search Comms Tools Window Help
EEEIEIREL IR EEY IR
EIHUJES/E()QW&EL»; il
i

Driver &8_ETHA Node: 1d User £Bt £_Timer/Counter £_inputiOutput_£_Compare.
1, paq MEVO Configuration = E@ =
S]] - Curent Cards

= =
Fiter [0 ~ [Cera] END—{ j
[Patat [ Deseription B
Fead 10 Carfig i M

7

PowerSupp.

1762108 Sirput 10/30VDC
T Desciption | | [17621000%8  8rout 10/30VDC 6-Dutput (ALY)
VicroLogix 1100 Series B 17621016 TBdnput 10/30YDC
09 2 Chan. Input, 2 Chan. Duiput 176210321 32 point 24Vde [Sink /Source] Input
1762048 SOutput 1202240 VAC
1762088 8-Duput (TRANSSAC) 10/50VDC |

17620816 16-Duiput (TRANSSAC) 10/50 VDT
176208327 32-point 24Vde [Trans Source) output
17620V32T  32-point 24Vde(Trans-Sink] output
17620W8  8-Oulput Aelay

17620W16  16-Duiput (ALY) 240 VAT

1762474 4:Channel Thermacauple Input Module
17624R4 4:Channel RTD/Resistance Input Mod,
17620F4  4Channel dnslog AV Duiput Module

i ] Heln Hide A Cads 1762-0x61 E-lELh'H igh Curtert Isclsted Relsy Dutpu _

[ w7 - WTEGER

[ ra-FLoaT
{Z3 Data Logaing

[ Configuration

[ status
{2 RCP Configuration Fikes
(1] Force Files

1 " T » b \File 2 £

For Help, press F1
— =

ES < m tR 0

Figura 43. Finalizacion de la configuracion del Modulo.
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3.5.3 Como cargar los parametros al MicroLogix.

PASO 17: Una vez configurado correctamente todos los parametros
anteriores proceder a cargar los parametros al MicroLogix, en la parte
superior izquierda dar clic en OFFLINE y se desprende una barra de

opciones donde se elegira DOWNLOAD vy dar clic.

Tnico | Ver @
j 4[4 rsLogix 500 - UNTITLED s B0 » B ad R 5 b |

| [File Edit View Search Comms Tools Window Help

Pegar
[D@d|@ b Belo of EEEE I IECY =R
Port:
= | ETo Forces P [ o w B 1
bled |2 y
Go Online B e User { B {_TmeriCounter £ nputOutput £ Compars e
Upload... 15 ) | #5402 (= f=]rE=]
10 Project B 4]
{2 Help 0000 ENDH ]
{3 controlier

4 Controller Properties
6% Processor Status
£} Function Files

+.. ] 10 Configuration =
£-HE Channel Configuration
B Channel Status
{22 Program Files.
B svso-
LB sve1-
L Lapa-
{3 Data Files.
B Cross Referance.
[ oo-outeut
[ s T T
i s2-sTATUS
[ B3-BMNARY
0 m¢-Tmer
[ c5-counter
:..[1 re-conTROL

&
o

m

S - mEe

Figura 44. Cargar los parametros al MicroLogix.

PASO 18: Guardar el Programa donde pondran el nombre y el lugar a

guardar el archivo.

Id ) = | Comunicacion Micrologs

X 500 - IBEIEE
D § RSLogix 500 - UNTITLED . £ »
Pegar | [ File Edit View Search Comms Toglssindoustiin
- IR mlﬂfSavergramAs”. ‘T - o]
Portapal
G Palh_EAsgsfr e f
[NoEdts  [#] [Forces Ensbled [2] uardaren: [5) his documentos P+ & e B
e L) N Nombre Fecha de modifica.. Tipo *
T = - || Automation BOUMESAS  Carpl | [ (=[]
B Project B |, CONTROL DEL VELOCIDAD EINVERSOR LE..  22/01/2016 13:14  Carp —
22 Help B . Kepware 16/12/20151120  Carpe 4(5113:‘ Jj
{21 Controllr | . LabVIEW Data 04/01/201615:53  Carpe
i Controler Properties )| MATLAB 21/01/2016 1704 Carpi ~
%% Processor Status < I ] ’
%) Function Fies pm—
A1 10 Configuration E Qllgmbre:  |PRACTICA T g [
B2 channel Configuration T
Tio RSLog Files (*RSS) - Cancelar
{2 Program Files. I < (RES) = —I
B svso- Ayuda
B svsi-
& Loz Export il types
& ota Fies =W T Export datsbase (r-‘ Login £ Al O APS. Exportgotions . |
B Cross Reference: I~ Save data base as extemal flss
[ o0-outPu File PLC
O 1 -meor Processor Name : |UNTITLED Station #: 1d
[ s2-sTatus Processor Type: BulL1763  MicroLogis 1100 Series B
[0 B3-BMNARY -
[ 74-Tmer Rievision Note: Versior:[0 =
[ c5-counter
[ R6 - cONTROL
[ w7 - NTEGER d =
P S — P e —— ,,J 4
Verify has completed, no errors found [2:0000 [APP [READ [Disable; V) ‘:

1 —

A O B mme

Figura 45. Guardar el Proyecto.
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PASO 19: Inmediatamente pasara a una ventana donde se debera
confirmar la descarga y dar clic en Sl.

B Rsins Class

& File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help [=][=][=]
T
3| & 4 RSLogax 500 - PRACTICA 1 =@ = ]
W Autobrod [File Edit View Search Comms Tools Window Help
a@;g:v DS W@ % 2@ o EEEE =R
g5 4| [orFiE 4] ‘j [ = osesnow e = i
¢\ B|[moEdts ] [Forces Enablea i
& | Diiver: #B_DF11 Hode: 1d User £ Bt Timer/Counter Input/Output Compare
=53
g B eracTicaress [ (=[5 ]| #an2 (= =]
| 1453 Project - j
Ml r —
O ren RSLogix 500 CE_ m)—{ o
{22 Controller
i Controler Properties
T Frocessor Status & Downlosding Program
%) Function Files A\ (UNTITLED) for Bul1763  MicroLogix 1100 Series B
&) 2 convaurton g TZJNTFFLED]B 11763 MicroLogi1100 Series B
| ul: icroLogix eries
2Bl Channel Confguration Driver.AB_DF1-1 at Node:1
{3 Program Files.
B svso- Are you sure you want to proceed with Download?
B svs1-
~fff LADZ-
oyl (D = |
B Cross Reference
[ oo-outrut
B n-meut
[ s2-sTaTUS
[ B3-BINARY
O ¢-THER
[ c5- counTER
[ Rs-conTROL
[ N7-INTEGER L -
al N |E1i .Y [ET o
Verify has completed, no errors found 20000 | [REA d Y
‘ W Bl

For Help, press FL
—

CAP [NUM 01/29/16 | 02:40 PM

ES . %t

Figura 46. Descargar el programa.

PASO 20: Luego aparecera otra ventana donde le pedira confirmar que
el Procesador debe estar encendido al modo progresivo a distancia y si
desea continuar dar clic en Sl.

i Class way - (RS

& File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help
I

[ [a]x]

= & £k RSLogix 500 - PRACTICA 1 (== = ]
¥ Auobiod [File Edit View Search Comms Tools Window Help
EQ::.:' EECIE R EEENEL Y =N

-

s 't PR o

T i :

& | Orwer AB_DFTA Node: 1¢| | LI ¥ [\User {Bit { TmeriCounter £ Input/Outpul {_ Compare]
B [ eracncatess = i@ s 1] st 02 (olmi)

B3 Project - =]
{20 Hew EN'Dj—{ Ol
{22 Controller

4 Controller Properties Rotog 500

%Y Processor Status

%% Function Files.
] 10 configuration =

@) Processoris in remote RUN MODE.

bz channel Configuration & Processor must be switched to remote PROG mode. Continue?
{22 Program Files.
B svso-

B EED
{1 Data Files.

B Cross Referance.
[ oo-outeut
0 1-meut

[ s2-sTatus
[0 B3-BMNARY

[ m¢-Tmer

[ c5-counter
[ R6 - cONTROL

[ 17 - NTEGER il _
<[ B B [y I\File 2 /7 el 1 LIJ
\Verify has completed, no errors found 20000 | | bled P

2 5l

For Help, press F1
P =

CAP [NUM 01/29/16 |02:41 PM

ES . % i@ o

Figura 47. Configuracién a modo RUN.
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PASO 21: Posteriormente se desplegara una ventana donde le pedira

confirmar que se esté realizando un cambio en la configuracion del canal de
Ethernet y dar clic en ACEPTAR.

&% File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help B@B‘
z
=] & £ RSLogix 500 - PRACTICA 1 =@ ® ]
¥ Aucbiof [ File Edit View Search Comms Tools Window Help
BQ:::' EECIE R EEE - T =R
-

0k I .
d

TREREBNIRE Node: 1¢| | LI ¥ [\User {Bit { TmeriCounter £ Input/Outpul {_ Compare]
o | Rpracicarss (= |[@ ][] #5La02 (= f=]f=]
e 3 =
{2 Help 0000 END?—{ ]

{22 Controller
4 Controller Properties. 'RSchiX 500 g‘
%Y Processor Status e c—

%% Function Files.
AU 0 configuration 3 A change was detected with the Ethernet channel configuration,
P Channel Configuration /B In order for the change to take effect, a power cyele i required.
{3 Program Files.
B svso-
s C==D
L Lapa- —

{1 Data Files.

B Cross Referance.
[ oo-outeut
0 1-meut

[ sz-sTatus
[0 B3-BMNARY

[ m¢-Tmer

[ c5-counter
[ re - conTROL
[ N7 - nTEGER

Pl v | [AENFiez £ (K| LH

|Verify has completed, ne errors found 20000 [ [READ [Disabled 4

: 3l

For Help, press F1 CaP INUM | [01/29/16 [02:41PM
P = o

N B

.

=8

Figura 48. Verificacion de los cambios realizados.

PASO 22: Dar clic en Sl para confirmar el cambio a modo Run.

& File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help BEE

= & ﬂI;SLngl;SDO-PI:ACI"JCAl [=/@] = ]

¥ Auobiod [File Edit View Search Comms Tools Window Help

B IEE I IR IR EEEEEL =N
ok | rzmy | | R 3

| [oE 3 [ Foces i -] IR

Drver ABDFIT Node: 14| CLL¥TxUser {Bit £ TmerCounter £ mputioutput £ Compare ]

i,

E'E%E WA PRACTICALRSS (= (= |[ = || #5LaD2 (= (=]

B3 Project - =]
e .]I END>—| -
{22 Controller

4 controller Properties =
RSLogix 500 .
%3 Processor Status ogix

%% Function Files.
11 10 configuration E A
P Chammel Coniguration /A, Change Back to Run Mode?
{21 Program Files.
B svso-

g D -

L Lapa2-

{1 Data Files.
BY Cross Referance.
[ oo-outrut
0 n-meut
[ sz-sTatus

-.[] B3-BNARY
[ m¢-TmeR
[ c5- counter
[ rs - conTrOL
[ N7 - nTEGER

Pl v | [AENFile 2 £ (KT L'J

| Verify has completed, no errors found 20000 [ [READ [Disabled A

. 3l

For Help, press F1 cap [NUM | [01/29/16 [0241PM
_~ Il i

ES . &

Figura 49. Confirmacién a modo RUN.
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PASO 23: En la ventana siguiente se puede elegir si quiere que el
programa se encuentre en linea, para poder visualizar el funcionamiento de
la programacion dar clic en Sl, en el caso de no visualizar dar clic en NO. En
este caso dar clic en Sl.

NOTA: Si el programa se encuentra en linea no se podré realizar
ninguna modificacién del programa.

ERIRS linx Classic Gateway - [R5 3

& File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help [ l=]=]
z

=] & i RSLogix 500 - PRACTICA 1 =@ =

[V Autobro:

File Edit View Search Comms Tools Window Help

a8Vl D& B e EEE G = N R
s 5 R o

Y| e | zere |

| Diiver AB_DFI1 Node: 1d
5 Lan2 ===
-H L\-D:‘—{ j

RSLogix 500 &

1, Doyouwantto go Online?

D |

Pl 00 outeur
oD 1= meuT

D s2-status
L[ B3-BINARY
LB e TmeR

([ c5- COUNTER
| [l rs_controL
L[ n7-nTEGER

E) F——— ) K1 Y\ Y Tl | AJ
|Verify has completed, no errors found [2:0000 [ [READ [Disable 4
T
For Help, press F1 CAP [NUM 01/29/16_[02:41 PM
= i -
E 5 14:41
. = ES L |mp um )
K 'f- E @H 9 - 1% 13 0 29/01/2016

Figura 50. Configuracién a Modo Online.

PASO 24: Para quitar el modo Online se debe dar clic en REMOTE RUN
gue se encuentra en la parte superior izquierda y se desplazara una barra de

opciones donde se debe elegir GO OFFLINE y después se podra realizar

cualquier modificacion deseada en el programa.

RS Lin
#h File Edit View municstions _ Station  DDE/OPC _Security Window _Help [= &= ]x]
| &l f: RSLogix 500 - PRACTICA 1 o] ). ]
¥ Autobiol [ File Edit View Search Comms Tools Window Help
us&:: D&% @ | e A AN =

[ ——

e 4 [E] [Ho Foroes 3 T AR 3E <> ar ap e

T [ &

P Node: 1d| | [>T\ vser KB X A _mpuuOutput_£_Compare |

B 4 —

|-d (52| s Lan2 Ferler ==
1 A IR [

- | ==E
E

| ™

| v

| u

-0 s2-emar

1D T4 -TMER

|- B cs-counrer

1[0 Ré - conTROL

A i =l

< BT A— [SIE 1\ Fite 2 14l 1 |

For Help, press FL - 20000 |APP [READ |

[CAP [NUM [ [01/26/16 02142 PM

14:42
ES . |mp g W

29/01/2016

Figura 51. Quitar modo Online.
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3.5.4 Comunicacion mediante ETHERNET.

PASO 25: Una vez realizada la comunicacion RS-232/RS-485 y la carga

de parametros, proseguir a la comunicacion mediante Ethernet para ello se
debe ingresar a CONTROL DE PROPIEDADES y se desplegara una
ventana donde se dirigira a CONTROL DE COMUNICACION vy dar clic en
WHO ACTIVE.

o
e
D&M \M ) B (N - A= R |

"]

[ A ae o a aw E|

—— 1 :

Diver: AB_DF1-1 1d| | User £

W UNTITLED |=.H\EH2:;\§§LAD2 (== =]

o] B
[ Controller Propertis ==\

General | Compller | Passwordd&, Centrolier Communications

Driver
[aB_DF11 x| [iocal
[ o Conligured (Sytem)

||Aa_um 1 Node 1d_local ~]

Reply Timeout

0 (Sec)

Comma Patn [PCPCTAB_BFTINT

|l re-mmen
|0 ©5- counTER Aceptar Cancelar | Ands |
[ Re .- conTRoL
[ w7 - wTEGER:

[ Fa-FLOAT

r (41 I\File 2 £ el | ]

EN . g odn

1
29/01/2016

Figura 52. Configuracion para la comunicacion Ethernet.

PASO 26: En la ventana de Informacion inmediatamente reconocera la

comunicacién Ethernet en este caso AB_ETH-1, ETHERNET y activar la

comunicacién entre la PC y el MicroLogix 1100 y dar clic en OK. Después
dar clic en APLICAR y luego en ACEPTAR.

EEE = E3
& File Edit s Station DDE/OPC Security Window Help [=]=]=
= ﬁl £ RSLogix 500 - PRACTICA 1 = 8] =
¥ Auobiod [File Edit View Search Comms Tools Window Help
a%l;g:v D@ smao o EEE - I =[N R |

[ =T e o o o

B8 4| [OFFLNE #| [NoForces 2] j
B [MoEdts  [#][ForcesEnabled i
a8

Diiver. AB_DF11 Node: 1d

& | W PrACTICAL = (& ][=] |#5Lap2
=00 Project =
J 0000

£ Hew
General | Compiler | Passwords ~ Controlier Communications |

{22 Controller
4 Controler Properties

Controller Praperties

Diiver Route Processar Node:

AB_DF11 -] flocal T Decimal (=1
=X =l Octal)
o Last Corfigured (System)
I - Current
“"EJF“ Nede 1d local =] Gerver: RSLink API Driver. 8B_ETH-1 (Rl Ve
Node: [{ Decimal (=1 Octal] Type: SLCS00 10 (Sec)
Reply Timeout: I Apply to Project
10 (8ee) Who Active..

Comms Path  [PC-PCIAB_DFI-\T

= ED e | D | o

FOUTTREAD TOTESb <d Y

CAP [NUM 01/29/16 | 02:43 PM
Al

.
F1 _ -
/Al _BC G, g O 2= O e

Figura 53. Activacion del MicroLogix mediante Ethernet.
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PASO 27: Por ultimo se podra visualizar en el software RSLinx que la
comunicacién entre la PC y el MICROLOGIX esti establecida mediante
ETHERNET para una comunicacion rapida y segura, se podra retirar el cable
de RS-232/RS-485.

Bt i Gy SRS
#% File Edit View Communication:
| 4| 18] @lle] w]

o [T JB W] rowing rode 19215007 own

s

s Stetion DDE/OPC Security Window Help

olg
=z

192.168.0.6 192.168.0.7
UNTITLED

Figura 54. Comunicacion finalizada mediante comunicacion Ethernet.

3.6 Programacion MicroLogix 1100.

Para realizar la practica se utilizé tres lineas de programacion las cuales
constan de varias instrucciones que fueron necesarias para controlar el

Motor.

Las instrucciones se encuentran en la parte superior de la ventana de
RSLogix 500. Las instrucciones utilizadas son entradas, salidas que se
encuentran en la pestafia USER y un MOV (Mover) que se encuentra en la
pestafia MOVE/LOGICAL.

RS
# File Edt View Communications Station DDE/OPC Security Window Help — ]

| &l ik RSLogix 500 - PRACTICA 1 [E=EER )

¥ Aucbiol [ File Edit View Search Comms Tools Window Help
B Wl || D & & B o o

-8 )| [OFFLINE [2]
T [okate —[¥] [Fores Erotied [1]
@ | Driver AB_ETH-1

= 4 [ " rracTicas
&5

mia g ool [+ - » |

=8 SR~

B [2TEINFile 2 / 141 1 3
(20000 [APP |

For Help, press 1 [CAP [NUM | | 01/26/16 | 03:00 PM

B . a0

15:00
29/01/2016

Figura 55. Barra de instrucciones.
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Las instrucciones utilizadas en cada linea son las siguientes:

3.6.1 Primeralinea de programacion.

‘ 10 01
It

JE

1 ]

Bul 1763 Bul 1763

B30

o

Figura 56. Primera linea de programacion.

La primera linea de programaciéon consta de tres instrucciones que son:
Una entrada, una entrada tipo binario y una salida. Las cuales ayudara a

girar el motor en sentido Horario.

La primera instruccion esta constituida por una entrada con el nombre de I:

0/1, que ayudara a controlar manualmente la entrada 1 del MicroLogix.

La segunda instruccidén estd construida por una entrada tipo binario con el
nombre B: 0/0 que a la vez se puede utilizar como una marca interna que

ayudara a reconocer la entrada en el software OPC.

La tercera instruccidon esta constituida por una salida con el nombre O: 0/0,

gue ayudara a controlar la salida 0 del MicroLogix.

3.6.2 Segunda linea de programacion:

‘ 10 00

1
=l
2 1
Bul1763 Bul1763
B3:0
1

Figura 57. Segunda linea de programacion.

La segunda linea de programacién consta de tres instrucciones que son:
Una entrada, una entrada tipo binario y una salida. La cual ayudara a girar el

motor en sentido Anti-Horario.

La primera instruccion esta constituida por una entrada con el nombre de I:

0/2, que ayuda a controlar manualmente la entrada 2 del MicroLogix.

La segunda instruccidén estd construida por una entrada tipo binario con el
nombre B: 0/1 que a la vez se puede utilizar como una marca interna que

ayudara a reconocer la entrada en el software OPC.

La tercera instruccién esta constituida por una salida con el nombre O: 0/1,

gue ayudara a controlar la salida 1 del MicroLogix.
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3.6.3 Terceralinea de programacion:

‘ ——MOV
Move
Source N7
0<
Dest 0:1.0
0<

Figura 58. Tercera linea de programacion.

La tercera linea de programacion consta de una instruccion que es: Un
MOV (Mover), la cual es un registro interpreta el valor minimo que es 0 (0V)
y el valor maximo que es 31300 (10V), para controlar la velocidad del motor
trifasico.

El valor 31300 consta de 10 Bits (Resolucion) que permite obtener 10V a
la salida del modulo externo del MicroLogix.

3.7 Programacion del Software OPC.

El software OPC permite realizar la interfaz Hombre — Maquina
comunicando por un lado la PC mediante Labview y por otro lado el
MicroLogix 1100.

Los pasos a realizar son los siguientes:
3.7.1 Agregar un canal.

PASO 1: Abrir el Software OPC y dar clic en CLICK TO ADD A
CHANNEL (Agregar un canal), luego se desprenderd una ventana de
Identificacion donde le pedira dar un nombre al canal si lo desea al terminar
dar clic en SIGUIENTE.

New Channel - Identification S

Date Time. Source: Event
€ 29/01/2016 15:48:23 NIOPC Servers.
@0umie  msen NIOPC Servers. Funtime
€ 29/01/2016 15:56:34 NI OPC Server
€ 30/01/2016 12:00:18 NIOPC Server
€ 300172016 12:00:35 NIOPC Server
€ 20/01/2016 12:00:37 NIOPC Server

Q30012006 120037 NI OPC Server

€ 30/01/2016 12:00:37 Allen-Bradley Co.
@00ume 120037 NIOPC Servers.
€ 30/01/2016 12:58:20 NIOPC Servers.

@30/01/20016 125820 NI OFC Servers.
Qo1022016 115715 NI OFC Server
@01/02/2016  11:57:35 NI OPC Server
Qov20E 115737 NIOPC
Q01022006 115737 NI OFC Servers.

ed
radley CortrolLogix Ether

driver

Qovoeens 1577 Aller-Bradiey Co...  Allen rirolLogix Ethemet De: V5.112620

@ovoms 115737 NIOPC Servers. ing Cortr :

Qo008 128400 NIOPC Servers.. Corfigurat star .
Qooenie 124415 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver. A

IR ENE P )

Figura 59. Agregar un canal.
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PASO 2: Seleccionar ALLEN-BRADLEY CONTROL LOGIX ETHERNET
en la ventana DEVICE DRIVER (Controlador de Dispositivo) la cual es el

equipo que se va a utilizar, después dar clic en SIGUIENTE.

| NI OPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help
DS dB D DEEF|9 4 0@ A

& Click to 3dd a channel

New Channel - Device Driver ===

elect
he cha

the device driver you want to assign to
el

& drop-down list below contains the names of
Il the diivers that are installed on your system.

Date = [ Time [ Source [ Event Device d B
@20/01/2016 154823 NIOPC Servers... Configuration session ag)|
@2002006  155%3 NIOPC Servers...  Rurtime performing et |

Q0206 15534 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey (|

@002 120018 NIOPC Servers.. NI OPC Servers 2013 (W et o e

@0012006 120035 NIOPC Servers...  Allen-Bradiey ControlLod||

@00m206 120037 NIOPC Servers...  Runtime service started)

@006 120037 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradley Cf|

@0012006 120037 Alen Bradiey Co... Alen Bradey CortrolLog)|

@00m206 120037 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradiey Cf |

@006 125820 NIOPC Servers...  Funtime performing ext | <arss { Souerts >3 Cancelar Ayuda
@006 12520 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey’

Qovene 115715 NIOPC Servers...  NIOPC Servers 2013

@ovone 115735 NIOPC Servers...  Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device diver loaded succssshuly.

@oi2E 115737 NIOPC Servers...  Rurtime service started.

Qovwene 115737 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device driver

@ovone 115737 Alen-Bradiey Co... ~ Alen-Bradey ControlLogic Ethemet Device Driver V5.11.262.0

@oi2E 115737 NIOPC Servers... Starting Alen-Eradley CortrolLogix Ethemet device diver.

Qovwene 124400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit User (/W)

@ovoame  12asts NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver.

Ready Defaut User s: 0 Activetags: 0of 0

Figura 60. Seleccion del control Logix.

PASO 3: En la ventana Adaptador de Red seleccionar DEFAULT y luego
dar clic en SIGUIENTE.

| NI OPC Ser
File Edit View Tools Runtime Help
D2 dR®AEa %94 & - HE

& Click to 3dd a channel

New Channel - Network Interface ===

is charnel is configured to communicate over
network. You can select the network adapier
hat the diiver should use from the fist below

elect Defauk'f you wart the opercting system
o choose the network adapter for you.

Date ~ [ Time [ Source [ Event Network Adapter o
@006 15823 NIOPC Servers.. Configuration session a| _,

@nmaiae 1553 NIOPC Servers...  Rutime perfoming exi |

@006 15563 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey |

030/01/2016 12.00:18 NIOPC Servers NIOPC Servers 2013

Qa6 120035 NIOPC Servers...  Alen-Eradiey CortrolLod||

0 30/01/2016 12:00:37 NIOPC Servers Rurtime service started|

@300v2016 120037 NIOPC Servers..  Statting Allen-Bradley Cf |

@avE 120037 Alen-Bradiey Co... Alen-Bradey CortrolLog)|

@300v2006 120037 NIOPC Servers...  Statting Allen-Bradley Cf | —

@30/01200 125820 NIOPC Servers . Rurtime perforing exit| | <prs { Souierts> P Cancelar Auda

@30012006 125820 NI OPC Servers..  Stopping Allen-Bradiey S—

Om/ﬂzfzme 11:57:15 NIOPC Servers NIOPC Servers 2013

0 01/02/2016 11:57:35 NIOPC Servers Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver loaded successfully.

@oiavane 115737 NIOPC Servers...  Rutime service started.

0 01/02/2016 11:57:37 NIOPC Servers Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver.

0 01/02/2016 11:57:37 Allen-Bradley Co. Allen-Bradley ControlLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

@oiavane 115737 NIOPC Servers...  Statting Alen-Bradliey CortrolLogx Ethemet devioe diiver.

Qo016 122400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defautt User (R/W) ||
Q@ouvoe 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device driver. ]
Ready Defautt User Clients: 0 Active tags: 0of 0

Figura 61. Ventana Adaptador de Red.
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PASO 4: No se debe realizar ningun cambio en la ventana WRITE
OPTIMIZATION (Escribe optimizacion) y dar clic en SIGUIENTE.

| NI OPC Servers - Rur
File Edit View Tools Runtime Help
DS dB D DEEF|9 4 0@ A

& Click to 3dd a channel

New Channel - Write Optimizations =)

‘ou can control how the server processes wiites on
his channel. Set the optimization method and
wite-do-read duty cycle below

Note: Viring orly the latest value can affect batch
rocessing or the equivalert

~Optimization Method
" Wiite all values for all tags

Dae = Te T Souce [Event " Wite only latest value for non-boolean tags a
@25/01/2016 154823 NIOPC Servers..  Corfiguration session ag| = Wite only latest value for alltags

20012006 155633 NIOPC Servers...  Rurtime perfomming ext | Duty Cyde

Q20012006 155634 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Brediey |

30012006 120018 NIOPC Servers . NI OPC Servers 2013 ’7%"0"" 0 = wiites for every 1 read

30012006 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradey ControlLod)|

Qo6 120037 NIOPC Servers...  Rurtime service siarted

@30/01206 120037 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley |

30012006 120037 Alen-Bradley Co... Allen-Bradiey ControlLod)|

@30012006 120037 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley Cf |

Quovme 12520 NIOPC Servers...  Rurtime performing ext | <arss @ Souerts > Cancelar Apuda

30012006 125820 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey

Qovome 115715 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Qovome 15735 NIOPC Servers...  Alen-Bradeey ConrolLogix Ethemet device diiverloaded succesuly.

Qo201 115737 NIOPC Servers..  Runtime service stated

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qovome 15737 Mler-Bradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

Qo201 115737 NIOPC Servers...  Starting Allen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qovome 128400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit User (R/W) il
Qovome 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver. [
Ready Defaut User s: 0 Active tags: Dof

Figura 62. Ventana Escribe Optimizacion.

PASO 5: En la ventana NON-NORMALIZED FLOAT HANDLING
seleccionar REPLACED WITH ZERO, después dar clic en SIGUIENTE.

| NI OPC Serve
File Edit View Tools Runtime Help
DS dB D DEEF|9 4 0@ A

& Click to 3dd a channel

New Channel - Non-Normalized Float Handling =)

Choose how this diiver handles nonnomalized floating
oirt values.

electing 'Unmodfied handing deiivers the
ponnomalzed value, while Replaced wih zera’ changes
nonnemialized fioating point values to zero.

Nonnomalized value:
should

Date = [ Time [ Source [ Event B
0 29/01/2016 15:48:23 NIOPC Servers Configuration session agy|
@2002006  155%3 NIOPC Servers...  Rurtime performing et |
@20/01/2006 155634 NIOPC Servers..  Stopping Allen-Bradiey (|
030/01/2016 12.00:18 NIOPC Servers NIOPC Servers 2013
@0012006 120035 NIOPC Servers...  Allen-Bradiey ControlLod||
0 30/01/2016 12:00:37 NIOPC Servers Rurtime service started|
Q00e0E 120037 NIOPC Servers..  Starting Allen-Bradiey Cd|
@0012006 120037 Alen Bradiey Co... Alen Bradey CortrolLog)|
Q002006 120037 NIOPC Servers..  Starting Alen-Bradiey Cd|
300172016 125820 NIOPC Servers..  Runtime performing exit || < Ards ( Siguiente > b Cancelar Ayuda
@006 12520 NIOPC Servers...  Stapping Allen-Bradey
001/“2/’2016 11:57:15 NIOPC Servers NIOPC Servers 2013
0 01/02/2016 11:57:35 NIOPC Servers Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver loaded successfully.
@oi2E 115737 NIOPC Servers...  Rutime service started.
0 01/02/2016 11:57:37 NIOPC Servers Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver.
11:57:37 Allen-Bradley Co. Allen-Bradley ControlLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0
11.57.27 NIOPC Servers... Starting Alen-Eradley CortrolLogix Ethemet device diver.
12.44:00 NIOPC Servers..  Corfiguration session started by Pc as Defaut User (R/W) o
1244:15 NIOPC Servers . Stopping Allen-Bradley Cortrol Logix Ethemet device driver. [}

Default User

s: 0 Active tags: Oof 0

Figura 63. Ventana de Normalizacion.
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PASO 6: Se puede obtener més informacion si lo desea dando clic en
CLICK HERE FOR MORE INFORMATION o puede omitir dando clic en
SIGUIENTE.

| NI OPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help
DS dB D DEEF|9 4 0@ A

& Click to 3dd a channel

New Channel - Optimization Suggestions =)

To achisve maximum perfommance, thers are a
number of optimizations that must be employed
when designing your server and controller
appiication:

- Establish mutiple connections with a single device
by referencing this device from muliple channels

- Select the proper Protocol Mode

Date = [ Time [ Source [ Event - Alias sub-structures B
@016 152823 NIOPC Servers... Configuration session ad | - Select the proper SOTS

Q01206 155633 NIOFC Servers..  Rurtime perfoming et |

€@ 25/0172016 15:56:34 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey | - Use Logx Arays whenever possbie.

Quome 120008 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Q00172006 120035 NIOFC Servers...  Alen-Bradey CormrolLod)|

Qo6 120037 NIOPC Servers...  Rurtime service siarted

Quome 120037 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley |

Q001206 120037 MlerBradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLod)|

Qo6 120037 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley Cf |

Quovme 12520 NIOPC Servers...  Rurtime performing ext | <aris { Squerts> ) Gancelar Apuda
@30012006 125820 NI OPC Servers..  Stopping Allen-Bradiey B

Qovome 115715 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Qovome 15735 NIOPC Servers...  Alen-Bradeey ConrolLogix Ethemet device diiverloaded succesuly.

Qovome 115737 NIOPC Servers..  Runtime service stated

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qovome 15737 Mler-Bradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradley CortrolLogi Ethemet device diver.

Qovome 128400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit User (R/W)

Qovome 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver.

Ready Defaut User s: 0 Active tags: Oof 0

Figura 64. Mas informacion.

PASO 7: Por ultimo en la ventana de resumen aparecera toda la
informacion de los parametros establecidos anteriormente y dar clic en
FINALIZAR.

| NI OPC Servers - Runti
File Edit View Tools Runtime Help
DS dR®MEEF| 9 4 o8 x|

& Click to 2dd a chanrel.

- N
New Channel - Summary. =)

If the following information is comect ciicke Finish'to
save the settings for the new chann

Name: Channel1
Device Driver: Allen-Bradiey Control Logix

hemet
Diagnostics: Disabled

|Wiite Optimization: =
Date [ Tme [ Source: [ Event Wite only latest value for all tags a
Qosovans 15482 NIOPC Servers..  Configuration session a4 etz paead
Q@006 155633 NIOPC Servers...  Rurtime performing ext | Non-nomalized float handing type:
Q200120 15563 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey | Repiaced with zer
@3001200 120008 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013 v
Qo006 120035 NIOPC Servers...  Allen-Bradiey CortrolLog)|
Q300208 120037 NIOPC Servers..  Runtime service stated
@30012006 120037 NIOPC Servers...  Starting Allen-Bradley Cf |
Qo6 120037 Alen-Bradley Co... Allen-Bradiey CortrolLog)|
Q300208 120037 NIOFC Servers..  Staring Alen-Bradley C | =
@002006 125820 NIOPC Servers. Runtime performing exit { | < Atrds lr Cancelar Ayuda
€ 30/0172006 125820 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey —
@ovozas 1175 NIOPC Servers.. NI OPC Servers 2013
@ovoens 115735 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet devics diver loaded sucosssfuly.
Qovome 115737 NIOPC Servers...  Runtime service siarted
Qovozans 11577 NIOFC Servers .. Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device diiver.
@ovoens 115737 Alen-Bradley Co...  Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet Device Diver V5.11.262.0
Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.
Qov0mE 124400 NIOPC Servers...  Corfiguration session started by Pc as Defauit User (R/W) ol
@ovoens 124415 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device drver. ]
Ready Defaut User Ciients: 0 Active tags: 0of

Figura 65. Finalizacion de la creacién del canal.
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3.7.2 Nombre del canal.

PASO 8: En la parte inferior del Canal creado dar clic en CLICK TO ADD

A CHANNEL y dar un nombre si lo desea pude dejar con el mismo nombre o

pude cambiarlo, al terminar dar clic en SIGUIENTE.

File Edit View Tools Runtime Help

DB RSO 9 & o x| E

E Device .. | Model [0 | Descption
il Ciick to add a device. [ Cick to add a device.

New Device - Name =)

device name can befrom 1 to 256 characters
inlengih.

Names can ot contain periods. double
otations or start with an underscore

[ »

Date [ Tme [ Source: [ Event z
Qosovans 15482 NI OPC Servers...  Configuration session assignel | Devige name

Q@006 155633 NIOPC Servers...  Rurtime perfomming exi procell

Q200120 15563 NI OPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey Cortrd|

@3001200 120008 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Qo006 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey CortrolLogix Etf|

Q300208 120037 NIOPC Servers..  Runtime service stated

@30012006 120037 NIOPC Servers...  Starting Allen-Bradley Controll |

Qo6 120037 AlerBradiey Co...  Alen-Bradiey CortrolLogix Etf |

Q300208 120037 NIOFC Servers...  Starting Allen-Bradley Corroll | P ——

@30012006 125820 NIOPC Servers...  Runtime perfoming ext proce]| e ‘ M M

Q@uome 125820 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Brediey Conohmmmmmess

@ovozas 1175 NIOPC Servers.. NI OPC Servers 2013

@ovoens 115735 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet devics diver loaded sucosssfuly.

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Runtime service siarted

Qovozans 11577 NIOFC Servers .. Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device diiver.

@ovoens 115737 Alen-Bradley Co...  Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet Device Diver V5.11.262.0

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qov0mE 124400 NIOPC Servers...  Corfiguration session started by Pc as Defauit User (R/W) ol
@ovoens 124415 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device drver. ]
Ready Defaut User Ciients: 0 Active tags: 0of 0

Figura 66. Dar nombre al canal.

PASO 9: Seleccionar MICROLOGIX 1100 en la ventana de Modelo ya

que es el equipo que se va a utilizar.

| NI OPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help
DS JR2|SMEEF|9 k@@ x|
=& Channel 1 Device .| Model | 1o | Description
A Cickto add a device. [cick to add a devies

e
New Device - Model =

 device you are defining uses a device
iver that supports more than one model. The
st below shows al supported mods.

elect 2 model that best describes the device
u are defining

G

Dats = [Tme [ Source [ Event =

@20012016 154823 NIOPC Servers...  Configuration session assignd | Device mod

@ 29/01/72018 15:56:33 NIOPC Servers. Runtime perfoming extt proc || licroLogix 1100 p

@29/01/2016 155634 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradley Contrd |

030/01/2016 12:00:18 NI OPC Servers. NIOPC Servers 2013

Q001206 120035 NIOPC Servers...  Allen-Eradiey Control Logor Edf |

0 30/01/2016 12:00:37 NI OPC Servers. Rurtime service started.

0 30/01/2016 12:00:37 NI OPC Servers. Starting Allen-Bradiey Controll ||

Q001206 120037 Alen-Bradiey Co...  AlenBradey Cortrol Logox Et |

@ 300172018 12:00:37 NIOPC Servers. Starting Allen-Bradiey Controll || .

@002 125820 NIOPC Servers..  Runtime pefoming ext procd || < ks " M

©@30/0/206 125820 NIOPC Servers..  Stopping Allen-Bradley Contra

Qoroae 115715 NIOFC Servers... NI OFC Servers 2013

@ ovnz2018 11:57:35 NIOPC Servers. Allen-Bradiey ControlLogtx Ethemet devics driver loaded successfully.

0 01/02/2016 11:57:37 NI OPC Servers. Rurtime service started.

Qovoene 115737 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradeey ControlLogix Ethemet device diiver.

@ ovnz2018 11:57:37 Allen-Bradiey Co Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

0 01/02/2016 11:57:37 NI OPC Servers. Starting Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver.

Q002206 124400 NIOPC Servers..  Configuration session started by Pc as Defautt User (R/W) b

Qovoe 124415 NIOPC Servers..  Stopping Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diver. @

Ready Defaukt User Clients: 0 Active tags: Dof 0
—

Figura 67. Seleccion del modelo del MicroLogix.
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PASO 10: Escribir la direccion IP con la que se encuentra registrado el
Dispositivo MicroLogix en este caso 192.168.0.6 luego dar clic en
SIGUIENTE.

| NI OPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help

DS FATF| 2% s x|HE
=5 Channel1 Device .. _| Model |Ip | Description
A Gtk to add a device [ Cick to add a device.

- 5
New Device - ID ==

 device you are defining may be mulidropped as
it of @ network of devices. In orderto communicate
h the device. i must be assigned 2 unique 1D,

‘our documeritation for the device may refer to this as
“Network ID" or "Network Address.”

& & 5

Date < [ Time [ source [Event B
@25/01/2016 154823 NIOPC Servers . Corfiguration session assignel|| Device |D,

Q23012006 1553 NIOPC Servers...  Runtime performing exi procd| Clsz1ee06 3

Q06 155634 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Brediey Cortrg|

Quome 120008 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Q00172006 120035 NIOFC Servers...  Alen-Bradey ControlLogse Etf

Qo6 120037 NIOPC Servers...  Runtime service siarted

Quome 120037 NIOPC Servers...  Stating Alen-Bradley Cortrol |

Q001206 120037 MlerBradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLoge Etf|

@3001/2006 120037 NIOPC Servers..  Statting Alen-Bradley Cortroll] | 5 —

Quovme 12520 NIOPC Servers...  Rurtime perfomming exi procell Sla " ﬂl M

Q026 125820 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bredey Contmmmmes

Qovome 115715 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Qovome 15735 NIOPC Servers...  Alen-Bradeey ControlLogix Eihemet device diiverloaded succesuly.

Qovome 115737 NIOPC Servers..  Runtime service stated

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qovome 15737 Mler-Bradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

Qovome 115737 NIOFC Servers...  Statting Alen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver.

Qovome 128400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit User (R/W)

Qovome 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver. @

Default User

s: 0 Active tags: Oof 0

Figura 68. IP del MicroLogix.

PASO 11: En SCAN MODE (Modo de Escaneo) por default se debe
dejar la opcion que se encuentra al abrir la ventana y dar clic en
SIGUIENTE.

| NI OPC Servers - Runti
File Edt View Tools Runtime Help

DB RSO 9 & o x| E
-5 Channel1 Device ..~ | Model [ID | Descrption
«{} Click to add a device [ Cick to add a device.

New Device - Scan Mode =)
1003 the first (defaut) option to use the scan rate:
ested bythe client
et 3 lower limit on the requested rate by choosing the:
econd option
Force all tags to scan at the same rate by choosing
’E & 3 he last option.
Date. | Tme [ Source [ Event Scar -
Q0m6 154823 NIOPC Servers . Configuration ssssion assigndl | [Fiespect clent speciiied scan rale |
Q@006 155633 NIOPC Servers...  Rurtime perfomming exi procell
Q201206 155634 NI OPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey Cortrd|
Quovme 120008 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013
Qo006 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey CortrolLogix Etf|
Q001206 120037 NIOPC Servers..  Runtime service stated
Quovme 120037 NIOPC Servers...  Starting Allen-Bradley Controll |
Qo6 120037 AlerBradiey Co...  Alen-Bradiey CortrolLogix Etf |
Q001206 120037 NIOFC Servers...  Starting Allen-Bradley Corroll | 5 —
<fris { Siguiente > Cancelar da
Quovme 125820 NIOPC Servers...  Runtime perfoming ext proce]| —I A’”—I
Q@uome 125820 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Brediey Conohmmmmmess
Qovme 175 NIOPC Servers.. NI OPC Servers 2013
Qovoame 115735 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet devics diver loaded sucosssfuly.
Qovome 115737 NIOPC Servers...  Runtime service siarted
Qovame 115737 NIOFC Servers .. Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device diiver.
Qovoame 115737 AlerBradley Co...  Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0
Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.
Qov0mE 124400 NIOPC Servers...  Corfiguration session started by Pc as Defauit User (R/W)
Qovoame 126415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CartrolLogix Ethemet device drver. @
Ready Defaut User_Ciient

Figura 69. Ventana Modo de Escaneo.
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PASO 11: En la ventana de TIMING (Sincronizacién), se dejara los

valores ya establecidos y dar clic en SIGUIENTE.

| NIOPC Servers - Ru
File Edit View Tools Runtime Help
DS d2SMmucF| 9 ¥ oaa x| E
= %5 Channel 1 Device .. /| Model o |_Descrption
71 Cick to add a device. B Cick to 2dd = devies

New Device - Timing ===

ve device you are defining has communications timing
arameters that you can corfigurs

Connect timeout: (8 _|:;l seconds

Request timeout: |1000

& e

= miliseconds

Date = [ Time [ Source [ Event -
Qo006 154823 NIOPC Senvers...  Configuration session assignd] | -

@010 15533 NI OFC Servers...  Rurtime performing ext procel| Falafler |3 o successivetmeouts

Q0126 15563 NI OPC Servers...  Stopping Alen-Bradley Cortrd |

@30012008 120018 NIOPC Servers.. NIOPC Servers 2013 ersoqusst delay: [0 =] miseconds

Qo206 120035 NIOPC Senvers...  Allen-Bradiey Control Logix E |

Qu02mE 120037 NIOPC Servers... Rurtime service started.

Qe 120037 NI OFC Servers...  Starting Alen-Bradiey Controll|

Q02016 120037 Mlen-Bradiey Co...  Allen-Bradiey ControlLogex EH |

Quome 120037 NI OPC Sewvers...  Starting Alln-Bradiey Controll| = —

Q0126 125820 NI OFC Servers...  Rurtime perfoming ext proce| LE " ﬂl ﬂl

Qe 125820 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey Conmhmms

Qovoz0 115715 NIOPC Senvers...  NIOPC Servers 2013

Qovoe 15735 NI OPC Servers...  Allen-Bradiey Control Logix Ethemet device diiverloaded successiully.

Qovoae 115737 NIOPC Servers... Rurtime service started.

Qovoz0e 115737 NIOPC Senvers...  Starting Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet device diiver.

Qovove 15737 Alen-Bradey Co...  Alen-Bradey ControlLogix Ethemet Device Diiver V5.11.262.0

Qovoae 115737 NI OFC Servers...  Starting Alen-Bradiey ControlLogx Ethemet device diiver.

Qovome 124400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pe-as Defauit User (R/W)

Qovoie 124415 NIOPC Senvers...  Stopping Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet device diver. @

Default User Clients: D Active tags: 0of 0

Figura 70. Ventana de Sincronizacion.

PASO 12: No realizar ningdn cambio en AUTO-DEMOTION (Descenso
Automatico), y dar clic en SIGUIENTE.

| NI OPC Serve

File Edit View Tools Runtime Help

DS de[@MEa®|9 % aax|HE
=5 Channel1 Device .. _| Model |Ip | Description
A Gtk to add a device [ Cick to add a device.
r N
New Device - Auto-Demotion ==

‘ou can demote a device for a specfic period Upon
fommurications faiures. During this time no read request
jurites F applicable) wil be sert to the device. Demoting a
ailed device will prevent staling commurications with other
devices on the channel.

& & 5

I~ Enable auto device demotion on failun 3

Date < [ Time [ Source [ Event B
@2001/20%6 154823 MIOPC Servers...  Corfiguration session assigne]|| Demote sfter |3 2] successive faluies
Q01206 155633 NIOPC Servers...  Rurtime perfoming ext proce])| Derote o [f0000 ] seeores
Q06 155634 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Brediey Cortrg|
Quome 120008 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013 T Discard write requests duing the demation periad
Q00172006 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradey CortrolLoge Etf
Qo6 120037 NIOPC Servers...  Runtime service siarted
Quome 120037 NIOPC Servers...  Stating Alen-Bradley Cortrol |
Q001206 120037 MlerBradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLoge Etf|
@3001/2006 120037 NIOPC Servers..  Statting Alen-Bradley Cortroll] | 5 s
Quovme 12520 NIOPC Servers...  Rurtime perfomming exi procell Sla .' M
Q026 125820 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bredey Contmmmmes
Qovome 115715 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013
Qovome 15735 NIOPC Servers...  Alen-Bradeey ControlLogix Eihemet device diiverloaded succesuly.
Qovome 115737 NIOPC Servers..  Runtime service stated
Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

15737 Mler-Bradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

157.37 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradley CortrolLogi Ethemet device diver.

124400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit User (R/W)

124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver. @

Default User

s: 0 Active tags: Oof 0

Figura 71. Ventana de Descenso Automatico.
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PASO 13: En DATABASE CREATION (Creacion de Base de Datos)
seleccionar DO NOT GENERATE ON STARTUP (No generar en inicio),
después dar clic en SIGUIENTE.

| NIOPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help

DS [ @M@ S| 9 % &aX
=5 Channel1 Device .. _| Model |Ip | Description
A Gtk to add a device [ Cick to add a device.
r N
New Device - Database Creation ==

& & 5

The device you are defining has the abilty to
Butematically generate atag database.

Detemine f the device should create a
iatabase on startup, what action should be
erformed on previously gensrated tags. group
o 2dd tags to, and allowing subgroups.

Deie [ Time [ Source [ Event Startup o 0
@016 152823 NIOPC Servers... Configuration session assignd) |

20012006 155633 NIOPC Servers...  Rurtime perfoming ext proce])| Action: |Delete on create -
Q20012006 155634 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Brediey Cortrg|

30012006 120018 NIOPC Servers . NI OPC Servers 2013 Addto group:

30012006 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey ControlLogix Etf | ¥ Alow automatically generated stbgroups
Qo6 120037 NIOPC Servers...  Runtime service siarted

Quome 120037 NIOPC Servers...  Stating Alen-Bradley Cortrol |

30012006 120037 MlerBradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLoge Etf|

Qo6 120037 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley Cortirolf | tris {f Soate> Cancelar Pyuda
Quovme 12520 NIOPC Servers...  Rurtime perfomming exi procell _

30012006 125820 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradey Cortr e

Qovome 115715 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013

Qovome 15735 NIOPC Servers...  Alen-Bradeey ControlLogix Eihemet device diiverloaded succesuly.

Qo201 115737 NIOPC Servers..  Runtime service stated

Qovome 115737 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qovome 15737 Mler-Bradiey Co...  Alen-Bradey CortrolLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0

Qo201 115737 NIOPC Servers...  Starting Allen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qovome 128400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit User (R/W)

Qovome 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver.

Ready s: 0 Active tags: Oof 0

Figura 72. Creacion de base de datos.

PASO 14: En la ventana de Parametros de Comunicacién no se cambiar
ningun dato y dar clic en SIGUIENTE.

| NI OPC Ser
File Edit View Tools Runtime Help
DS B[R9 % s x|H
=5 Channel1 Device .. _| Model |Ip | Description
A Gtk to add a device [ Cick to add a device.

& & 5

- 5
New Device - ENI DF1/DH+/CN Gtwy Communications Parameters ==

et the TCP/IP port rumber the Logix galeway or ENI
jevice is configured to use. Default port s 44818,

e Request Size detemines the max number of bytes
the driver can request in a transaction.

e Help for FF supporting Block Wites:

CL ENET Port Number: [T -

Date = [ Time [ Source [ Event B
@2001/20%6 154823 MIOPC Servers...  Corfiguration session assigne]||
@2002006  155%3 NIOPC Servers...  Rurtime performing ext procd| B B 5| &=
g ij glglz_ 1‘; ; 3; :: ggg ::: i""g‘;ggs‘::;&;;“? Corird - Fofom Hock WiesforFucion les spporing
lock Writes.
Qa6 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey CortrolLogec Eif|
034]/“1/2016 12:00:37 NIOPC Servers Rurtime service started.
030/01/2016 12:00:37 NIOPC Servers Starting Allen-Bradiey Controll|
@avE 120037 AlerBradiey Co...  Alen-Bradey ComtrolLogzs &8
034]/“1/2016 12:00:37 NIOPC Servers Starting Allen-Bradley Controlllj| -
@002 125820 NIOPC Servers..  Runtime performing exit procd|| s " ﬂl M
@uaie 1250 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradey Conlhmmms
001/“2/’2016 11:57:15 NIOPC Servers NIOPC Servers 2013
00‘/02/2016 11:57:35 NIOPC Servers Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver loaded successfully.
@oiavane 115737 NIOPC Servers...  Rutime service started.
001/“2/’2016 11:57:37 NIOPC Servers Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver.
0 01/02/2016 11:57:37 Allen-Bradley Co. Allen-Bradley ControlLogix Ethemet Device Driver V5.11.262.0
@oiavane 115737 NIOPC Servers...  Statting Alen-Bradliey CortrolLogx Ethemet devioe diiver.
Qo016 122400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defautt User (R/W) ||
Q@ouvoe 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device driver. ]
Ready Defautt User Clients: 0 Active tags: 0of 0

Figura 73. Ventana de Parametros de Comunicacion.
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PASO 15: Para finalizar revisar todos los parametros ya establecidos y
dar clic en FINALIZAR.

| NI OFC Servers - Runtime:
File Edit View Tools Runtime Help

DS d2|SM @ o aax|HE

=<5 Channel1

M Click to add a device

Device:

- | Model Lo | Descnption

[l Click to add a device.

New Device - Summary =]
¥ the following seftings are comect olick Finish'to begin
using the new device.
Name: Device1 =
Model: MicroLogix 1100 T
ID: <192.168.0 6>
[& & |Scan Mode: Respect iert specfied scan rate ‘:
Date [ Tme [ source [ Event %’;QT,Z‘: Tmsits 2
@20/012006 154823 NI OPC Servers..  Configuration session assignel | i oftor 3 attempts
@29/01/2006 155633 NIOFC Servers...  Rurtime perfomming ext procel | Inter-Request Delay: 0 ms
Q20012016 155634 NI OPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey Cortrd|
@30012006 120018 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013 [Auto-Demotion: Disabled
@30012006 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey ControlLogex 8| 2
Q30012006 120037 NI OPC Servers...  Rurtime service started
@30012006 120037 NI ORC Servers .. Starting Allen-Bradley Cortroll]|
Q30012006 120037 Alen-Bradley Co... Allen-Bradiey CartrolLogix EH |
@302 120037 NI OPC Servers .. Starting Allen-Bradiey Cortroll]| ot { Pt ] Corceler T
@30/01200 125820 NIOPC Servers .. Runtime perfoming ext procd| —
Q30012016 125820 NI OPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey Contr s
@oio2ms 115715 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013
@o0ens 115735 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey ContrelLogix Ethemet devics diver loaded successfuly.
Qovozns 115737 NIOPC Servers...  Rurtime service started
Qoio2ms 115737 NIOPC Servers .. Starting Allen-Bradley ControlLogi Ethemet device dnver.
Qo206 115737 Mler-Bradley Co...  Allen-Bradiey Cortrollogx Ethemet Device Diver V5.11.262.0
@ovozams 115737 NIORC Servers .. Starting Allen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diver.
Qo206 124400 NI OPC Servers...  Configuration session started by Pc as Defauit Liser (R/W) I
Qo6 1za415 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver. [

Figura 74

. Ventana de verificacion de parametros y finalizacion.

3.7.3 Creacion de etiquetas.

PASO 16: En TAG PROPERTIES (Propiedades de etiqueta) pedira dar
un nombre a la etiqueta en este caso es HORARIO, después dar clic en el

icono de seleccion de marcas y se desplaza otra ventana donde se debera

elegir el tipo de dato con la que se va a trabajar es este caso es B3:0/0-
B3:999/0...B3:0/15-B3:999/15 BOOLEAN que trabaja como una marca.

Me Edit View Tools Runtime Help
DS dRSMES F|9 4 5B

=& Channell
Devicel

|

Tag Namy L adar "
@dd a static tag. Tags are ot required, but are browsable by OPC chemss

| Deserption |

Tag Properties =
General | Scaling |
: > Hints ==
2l -
¢ a B3/0-63/15395 Boolean =
Address: ﬁi Q J B3:0 [c}-B3:998 [rljc] DWord ]
[& & & = 830 []jc}83:398 [fc] LBCD Concel |
5 [ 83.0 [1ic}B3:598 lc] Long
Date [ Tme escription: o B2.0 [[c}-B2:399 ffic] BCD Help b
@20/01/2016 155634 4 B30 [ic183:359 |
Q2o 120018 [RE=r e £3:0/1563.999/15 Boolean
@30/01/2016 120035 Data type: l—_lnasun = BTt
@oome zo0T gg gggﬁ tgf“
g 300172016 120037 Ciient access: [Read/Wiie - 5300399 Bes
00172016 120037 B3.0-83:395 Short <
@wove 120037 Soanrte: [100 = miliseconds <
Quovae 2520 Note: The scan rats is only used for clisnt applcations that do not
@ 30/01/2016 12:58:20 speciy a rate when referencing this tag (e.g., non-OFC clients)
Qovome 115715
Q01022016 115735
Qovoame 115737 Acsptar Cancelar Aplicar Ayuda
Qo006 115737
Qovoame 115737 “Aer-Bradiey Co... Alen Bradiey ControlLogix Ehemet Device Diver V5. 112620
Qo006 115737 NIOPC Servers...  Stating Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver.
Qovoame 124400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pe as Defauit User (R/W)
Q01022016 128415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver.
Qovoame 124857 NIOPC Servers...  Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device diver. I
Q01022016 124857 NIOPC Servers...  Stating Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver. [
Ready Default User Clients: 0 Active tags: Oof 0

Figura 75. Creacion de Etiqueta.
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PASO 18: Eliminar el contenido innecesario dejando solo B3:0/0 ya que

es el nombre de la marca con la cual se va a trabajar. Después verificar el

tipo de dato y elegir dando clic en el icono de un visto y el dato cambiara a
BOOLEAN, finalmente dar clic en APLICAR luego en ACEPTAR.

Tag Propeses -~
Gorww | Sudeg
-
e |
Name [FOFARD il Bk
o
0 2=
1
- Swowon [ b —— B T —
N ' - - "
Ty gt
3
R L -l
S [ 2] s
Tt Do v o &ty ol N B appatrs Bt B ot
il 3 e b g P g 3 OFC St
D |
2 ket

NOPC Swrven  Shtng e ey Comatage Dt Sevce Soow
MORC Sarven  Confguation seemorn, metnt by Fc m Dutak Lo J 91
WO Seven Sy S Dadey Cowelags Bhenet drecs Sve
VORC Sarven Mg M Dy Corpdoge et Seven S
0N Sarvwn Bty M ey Cortl e Ebwret e S

Onfmdl v Chets & mi svd

Figura 76. Propiedades de la primera etiqueta.

PASO 19: Luego de la prima etiqueta dar clic derecho y crear otra
etiqueta que ayudara a la inversion de giro del Motor.

| NI OPC Servers - Runti =l
File Edt View Tools Runtime Help

DSR2 SAEEF 9 & as x| B

-8 Channell T alin Description |
{l Device HORARIO B3.0/0 Boslean 100 None
i

' e ——.
(e D

G

Date [ Tme [ Source [ Event | B
@29012016 155634 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradey CortrolLogix Ethemet device diver.

@00m2n6 120008 NIOPC Servers... I OPC Servers 2013

@026 120035 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diiver oaded successuly.

@0vm6 120037 NIOPC Servers...  Rurtime service started.

@0012006 120037 NIOPC Servers... Starting Alen-Eradley CortrolLogix Ethemet device diver.

@zv0ms 120037 Alen-Bradiey Co...  Alen-Brdy ControlLogi Ethemet Device Diver V5.11262.0

@0vm6 120037 NIOPC Servers...  Statting Alle-Bradiiey CortrolLogix Ethemet device diiver.

@006 12520 NIOPC Servers...  Runtime perfaming ext processing.

@206 12520 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey Cortrol Logi Ethemet devioe diver.

Qouozns 115715 NIOPC Servers... I OPC Servers 2013

@ovozane 115735 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet devics diiver oaded succesuly.

@oi2E 115737 NIOPC Servers...  Rutime service started.

@oiw20e 115737 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradley CortrolLogi Ethemet device diver.

Qovoezns 115737 Alen-Bradiey Co...  Alen-Brdey ControlLogi Ethemet Device Diver V5.11262.0

@ovene 115737 NIOPC Servers... Starting Alen-Eradley CortrolLogix Ethemet device diiver.

Qoene 128400 NIOPC Servers...  Corfiguration session stated by Po as Defautt User (RAW)

Qouozns 122415 NIOPC Servers...  Stopping Allen-Bradey CortrolLogix Ethemet device diver.

@ovoane  1zaes7 NIOPC Servers...  Statting Allen-Bradiiey CortrolLogix Ethemet devic diiver .
Qo126 124857 NIOPC Servers... Starting Alen-Eradley CortrolLogix Ethemet device diver. @
Ready Defaut User_Clients: 0 Active tags: 0of 0

ES L

Figura 77. Nueva etiqueta.
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PASO 20: Para realizar la segunda etiqueta realizar los mismos pasos
anteriores cambiando el nombre a ANTIHORARIO y el nombre de la marca a
B3:0/1 con el mismo tipo de dato que es BOOLEAN y dar clic en APLICAR y
luego ACEPTAR.

[ NI OPC Servers - Runtime’ E S

File Edit View Tools Runtime Help
DS d S @@l 7|9 s s | E
=& Chanrelt Tag Name -_| Address | Data Type | Scan Rate | Scalng | _Descrption |
{7 Device1 EZHORARIO  B30/0 Boolean 100 Nore

Tag Properties

General | Scaling |

Identrication

Address l@ [@][~]

i |

Bescrpton: |
[ & @ Sz

Dxe [T E | Datatype I 7
@ 29/01/2016  1556:34

@ 30/01/2016 120018 Cliert access: Read/Wrte -

g gﬂﬁlz g g g.‘; Scanrate: [100 =] milseconds

Q0012006 120037 Note: The scan rate s only used for clent applcations that do not

@006 120037 Al specily a rale when referancing this tag (e g., non-OPC clierts)

@30/01/2016 120037

@3001/2016 125820 -
Q0012006 125820 {_ Accptar Ty Cancoler Auca

Qovzme 115715 -

@ 010272016 11:57:36 NIOPC Servers. Allen-Bradiey ControlLogix Ethemet device driver loaded successfully.

@ 0170272016 11:57:37 NI OPC Servers. Runtime service started.

@ 0170272006 11:57:37 NIOPC Servers. Starting Allen-Bradley CortrolLogix Ethemet device driver.

Qo006 11577 Alen-Bradiey Ca. . Allen-Bradiey CortrolLogix Ethemet Device Driver V5 11262 0

Qo020 115737 NIOPC Servers...  Starting AlenBradley CortrolLogix Ethemet device dver.

@01/02/2016 124400 NIOPC Servers..  Confiauration session started by Pc as Defauit Lser (R/W)

O01/02/2016 124415 NIOPC Servers..  Stopping Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet device diver.

Q01022016 124857 NIOPC Servers...  Stating Alen-Bradiey ControlLogix Ethemet device diiver.

@ o1/02/2016 12:48:57 NIOPC Servers...  Staing Alen-Bradiey CorrolLogix Ethemet device driver, 3

Ready _ Defauk User_Clents: 0 Active tags: 0of 0

Figura 78. Propiedades de la segunda etiqueta.

PASO 21: Una vez realizado las dos etiquetas para la inversion de giro
HORARIO y ANTIHORARIO, proseguir a realizar otra etiqueta para el control
de velocidad del Motor dandole el nombre de VELOCIDAD vy elegir el tipo de
dato que en este caso es N7:0 [r][c]-N7:999][r][c]- WORD ya que ese es el
dato de registro que va ayudar a variar el voltaje que se necesita para el
Motor.

50 v srvrs a5 - (515275

File Edit View Tools Runtime Help

DS dR2SAEaF 9 % @a x|E

=& Channel1 Tag Name - _| Address | Deta Type | Scan Rate | Scaling | Description |
) Device €Z/ANTIHOR... B20/1 Boolean 100 None
HORARIO  B30/0 Boolean 100 Nene

Tag Properties =
Geeral | Scaling |
Hints ==
|VELOCIDAD -
— =l . 7.0 FJCFN7-99 [T LBCD
ﬁF - G N7:0 irl[c}-N7:998 [rlic] Long =
v Address (@) [&] [&] N7 FICHN7:385 ] BCD Cancel
— il 2o ! - 0000000000000
Date Ay I Time. I T FEINT-595 Tiicl Word -

@0 15w Desarption: | =S e Help
@z0012006  1z00E L& | oL Dl @
@0/002006 12003 ~Data prop 7073 Lorg
30012006 120037 Data type: E N7.0-N7:939 BCD

G |l N707:339 Short
€@ 30/01/2016 12:00:37 N7-BN7939 Word -
g 30/01/2016  1200:37 Clent access:  |Read/Write ! 0/0:0/32767 Boolean =

30/01/2016 12:00:37 - -

@020 T2se e |l
Q006 125820 Note: The scan rate is only used for client appiications that do not
Qo026 115715 speciy a rate when referencing this tag (e.g.. non-OPC clients)
@o1/02/2016 115735
Qo020 115737
@oie0E 115737 Acptar Cancelar Aplicar Ayuda
Qo006 115737
€@ 01/02/2016 11:57:37 NI'OPC Servers. Starting Allen-Bradley CortrolLogix Ethemet device driver.
Q01022016 124400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Po as Defauit User (FAW)
@ 01022016 124415 NIOPC Servers Stopping Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver.
€@ 0170272016 12:48:57 NI OPC Servers. Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver. |
@ 0vozrz06 12:48:57 NIOPC Servers Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device driver. ()
Ready Default User  Clients: 0 Active t 0of 0

ES

Figura 79. Seleccion de propiedades de la tercera etiqueta.
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PASO 22: Verificar el tipo de dato que es WORD y después dar clic en
APLICAR Y ACEPTAR.

NI OPC Servers - Runtime
File Edit View Tools Runtime Help

DSR2 SAEEF 9 & as x| B

=& Channell Tag Name | Address | Data Type | Scan Rate | Scaling | Description |
] Device EJANTIHOR.. B3:0/1 Boolean 100 None
€/ HORARIO  B20/0 Boalean 100 None

A

(T ==\

General | Scaling |

Wame: fEOCDRD @ J -
5e5 || wmm—— s @I

Date. | Time

Desenpton: |

Q20012006 155634
@30012006 120018 &
30012006 120035 ~Data props

@30012006 120037

type: | Word -
@30012006 120037
Quome 120037 Cient access: |Read/Wite -
30012006 120037 =
@uove 1250 Scanrte: [100 =] miliseconds
@006 125820 Note: The scan rate is only used for client applications that do not
Qovome 15715 specky a rate when referencing this tag (e.g., non-OPC cliens)

@ 0170272016 11:57:36
Qo016 115737

Qo026 115737 ‘ﬂceptar |, Cancelar Ayuda

Qo016 15737 — —
Qovoame 115737

Qovo0e 128400 NIOPC Servers...  Configuration session started by Pe as Defauit User (R/W)

Qovozme 124415 NIOPC Servers...  Stopping Alen-Bradiey CortrolLogix Ethemet device diver.

Qovoame 124857 NIOPC Servers .. Starting Allen-Bradley ControlLogix Ethemet device diver. I

Qovo0e 128857 NIOPC Servers...  Staring Alen-Bradley CortrolLogix Ethemet device diiver. 3

Ready Defaut User_Cients: 0 Active tags: 0of 0
—~ - ™

ES o Mz . )
% w0

Figura 80. Propiedades de la tercera etiqueta.

PASO 23: Ya creado las tres etiquetas dar clic en el icono CONECTADO
EN LINEA que se encuentra en la barra de herramientas en la parte superior
de la ventana del software OPC. Luego se desplaza otra ventana donde se
debe dar clic en el canal creado y se podra verificar si se encuentra la
comunicacion correctamente.

110 e - i =11 0230

File Edit View Tools Runtime Help

DS d 2 SMHEF| - % o X

=& Channell Taa L add [ 1 Baia | o | Description
Devicel EZIANTIHOR... B30/1 Boolean 100 None
EZHORARIO B30/ Boolean 100 None
eVELOCID.. N7 Word 100 Nene

A

- N
OPC Quick Client - Sin titulo * =/ O s
file Edit View Tools Help
DS Mo e $BREX s
12 National Instruments NIOFCServers. V5 [ ftem 1D [ Data Type Jvaluely [ Timestamp 4 Quainy § [ Updats Gount |
€0 Chamnel Device LANTIHORA... Boolean [} 1448:46.512 Good 1
& # ¢ = Channel_Satics DChamnell Device LHORARID  Boolean [ 14:48:46512 Good 1
L = % @ Chamnel1 Device LVELOCIDAD  Word 0 14:48:46.553 Good 1 L
Date < [ Tme <= Channel 1 Device 1 I ]
1501 (ST Crarerroeviee T _Saistcs
15901 Channel. Device1._System
15:10:1
16:45.26
162539 | i »
16:45:4(
154540 | Date [ Time [ Evert I B
164580 lresey Jtem Court: 65
164540 -
165907 TTOPC Servers = perfoming 4t proceseng
165907 NIOPC Servers...  Stopping Alln-Bradley ControlLogix Ethemet dewice drver
144342 NIOPC Servers... NI OPC Servers 2013
144402 NIOPC Servers...  Alen-Bradiey Cortrol Logix Ethemet devics drverloaded sucoessfuly.
144405 NIOFC Servers...  Runtime service started.
14:4405 NIOPC Servers. . Starting Alen-Bradley ControlLogi: Ethemet device diver
144405 AlenBradiey Co...  Alen Bradiey CortrolLogx Ethemet Device Driver V5,11.262.0
144405 NIOPC Servers...  Starting Alen-Bradiey CortrolLogx Ethemet device diiver.
144757 NIOPC Servers...  Configuration session stafted by e as Default User (F/W) L
14:48.46 OEM Interface ... Standard License has been found H

Ready Defauit User_Clients: 1 Active tags: 65f 65

Figura 81. Verificacion de las etiquetas creadas.
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3.8 Programacion en LABVIEW.

PASO 1: Abrir el Software LABVIEW en la cual aparecerd dos ventanas
las cuales son el PANEL FRONTAL y el BLOQUE DE DIAGRAMAS.

File Edit View Project Operate Tools Window Help File Edit View Project Operate Tools Window Help
i

[ ] |0 11] [15pt Application Font |+ |[ i |[Fa~ [ | [ [+1 search 3 i [ [e@]| @[ ][ @] [257] [walm .2 | [150t appiication Fort [~ | [~ ||~ | [0 |[oab] [~ |[#]

~ = =il
Figura 82. Ventanas del Software LABVIEW.
3.8.1 Programacion en el Panel Frontal.
PASO 2: En el Panel Frontal se realizara la interfaz con el usuario donde
se visualiza la ventana de controles. Dar clic derecho y aparecera los

controles, donde se seleccionara BOOLEAN y después PUSH BUTTON que

se utilizara para el giro Horario del motor.

'[& Untitled 1 Front Pane

Fle Edit View Project Operate Tools Window Help
@E‘lip{Apph(atmn Font |~ HE;.-H@;-H&-\ [+] search Q \m@l@

ecker Vert Rocker
» q
Round LED  Herizontal T... Vertical Tog..
) fe |
ions. Square LED Slide Switch  Vertical Slide...
OK Button Stop Butt
3

Figura 83. Creacion del primer Push Button.
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PASO 3: Ya elegido el control Boolean se prosigue a elegir otro control

igual para el giro Anti-Horario del motor.

X
RERESERER]

Boolean
Controls Search
1 7 1
Modern 3
="
-] Boolean
= Push Button
=
N Rocker  Vert Rocker ¥
] » §

Round LED  Horizontal T... Vertical Tog,

e e )

SquareLED  Slide Switch  Vertical Slide...

OKButton  Cancel Button  Stop Button

Express
JNET & ActiveX

Select a Control...
Arduing 4

DSC Module 4 L

Figura 84. Creacion del segundo Push Button.

PASO 4: En la ventana de controles elegir CONTROL NUMERICO

donde se debe seleccionar un KNOB para variar la velocidad del motor.

File Edit View Project Operste Tools Window Help m
@E‘lsmApphtat\on Font |+ H?;.vHa;vugv\ [+ search SN 1

Boolean Boolean 2
[ Y -
31 Controls Q, search
Modern G

G G ¥
| P [etel |
}ﬁ 1 Numeric

uuuuu

i &2 2l e I

., Numeric Co... NumericIndi.. Time Stamp... TimeStamp ..

i

=
£
H

| K 4

Ring & Enum | Vertical Fill Sl... Vertical Poin... Vertical Prog... Vertical Grad.

3
DD - .-
Variant & C1 alP... Horizontal Pr... Horizontal 6.

Silver e ((’
System -4 \ 2
e Dial Meter Gauge
- =
Express m-i HEEE =
o =
MNETBACHVER ok Themmometer HorizontolS... Vertical Scrol..

Select a Contre
e

DSC Module | Framed Colo... I

Figura 85. Creacion del Knob.
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PASO 5: En el control numérico elegir 4 INDICADORES NUMERICOS
en los cuales se visualizara Frecuencia, Voltaje, Valor Maximo, Valor Minimo

y el Porcentaje a la que se encuentra la velocidad del motor.

[
File Edit View Project Operste Tools Window Help EE
@E‘lsmﬂpphtatmn Font |+ H?;.vH.’u;ngv\ [#] Search SNl 1

.| Nu b
[l m—' g
5 -

Ring & Enum | Vertical Fill Sl... Vertical Poin... Vertical Prog... Vertical Grad...

. nol ial

" -

Express ; et
"

- o 5
Tank Thermemeter Herizontal 5. Vertical

Scrol...

DSC Module | Framed Colo...

Figura 86. Creacion de los Indicadores Numéricos.

PASO 6: En la ventana de controles elegir RING & ENUM y después
seleccionar PICT RING en el cual se visualizara la imagenes del giro del

motor.

Untitled 1 Front P:

o=l
File Edit View Project Operate Tools Window Help
(@[ 1] 15pt Application Font |~ || $ ||~ ||~ |28~ | [+ search A \|?\|@I@

Boolean Boolean 2
Knob oo 16000 S @ 3] Controls Search
Topo Modermn »
0000 st .
4_1 i
8000
A Mumeric ~ Numeric2
6000~ b o 0 I
E Vg
4000 om0 ’\:)um ic3 - Numericd
200" 4 ) 9
3| . 30000
P 31300

Figura 87. Creacion del Indicador Grafico.
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PASO 7: Preparar las imagenes que se va a utilizar y arrastrar hacia el

interior del control PICT RING que nos ayudara a visualizar el sentido de giro
del motor.

B Gvn o St g~

| 1o 480 Vew Poject Opowts Tock  Wndos ey
(O[] B{10] | 190 Arplestmn Fow ~ ({207 [a- T8 |65

e
ST ) 1
MO0 T
a0t m %
e
1oy
10000 )
e s Voo Vo TAK
¥ £ - "
200 . "
oo~
: il ORCINTA  veRTZ
0 3 » " Iy
¢ xe

Figura 88. Seleccion de imagenes para el sentido de giro del motor.

PASO 8: Una vez seleccionado todos los controles a utilizar proseguir a
realizar la interfaz entre Labview y OPC.

Guia labview.vi From

File Edit View Project Operate Tools Windew Help

(@ [0 ] [15pt Applicstion Font |- | (B~ |[Fia~ ][22~ | [0~ |

!
= <[5 HH=

LEED Boolean 2 B
Ring
Knob |
14000 16000
12000 24 200 15000
- f
10000 44,_¢_L -
JH T
8000
o 24000
5000~
—26000
4000~ o« Numeric Numeric B4 £
~28000 o o
20007 &
7 s Numeric3  Numeric 4
31300 o I>

Figura 89. Controles del Panel Frontal.
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PASO 9: Dirigirse al primer control boolean en este caso es el PUSH
BOTTON, dar clic derecho y seleccionar PROPIEDADES.

DI — U [

0|
File Edit View Project Operste Tools Window Help |m@
@E‘lsmApphtat\on Font |+ H?;.vHa;vugv\ [+ search SN

Knob 14000 16000 1000

2000 ¢ b0
10000 | (S

\

'
8000

24000

hva
6000~ :F / Fit Control to P

o Pane
i Scale Object with Pane
4000~ I
28000
2000 I
| . 30000
P 31300

AL G = 0N

Figura 90. Propiedades del primer Push Button.

PASO 10: Seleccionar la pestafia DATA BINDING, después elegir DATA
SOCKET vy seleccionar WRITE ONLY para ingresar datos, y posteriormente
dar clic en DSTP SERVER el cual llevara a localizar los recursos ya

realizados en OPC.
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Figura 91. Seleccion de parametros del Push Button.
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PASO 11: Dar doble clic en NATIONAL INSTRUMENTS.NIOPC
SERVERS.V5 el cual es el recurso realizado en OPC, después seleccionar
dando doble clic en el canal creado CHANEL 1, a continuacion seleccionar

DEVICE 1 la cual es el nombre dado al recurso.
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Figura 92. Seleccion de recursos del OPC.

PASO 12: Seleccionar el control HORARIO para el giro horario del motor
y dar clic en OK.
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Figura 93. Seleccion del control Horario.
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PASO 13: Verificar que la interfaz este correctamente creada y para

culminar dar clic en OK.
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Figura 94. Verificacion de la Interfaz Horario.

PASO 14: Realizar los mismos pasos anteriores seleccionando el control
ANTIHORARIO el cual invierte el giro del motor.
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Figura 95. Seleccion del control Anti- Horario.
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PASO 15: Verificar que todos los parametros de la interfaz sea correcta 'y

dar clic en OK.
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Figura 96. Verificacion de la Interfaz Anti-Horario.

PASO 16: Para realizar los pardmetros del Knob seleccionar el control

VELOCIDAD que direccionan el Datasocket creado anteriormente.
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Figura 97. Seleccion del control Velocidad.
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PASO 17: Verificar que todos los parametros sean correctos de la

interfaz y dar clic en OK.
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Figura 98. Verificacion de la Interfaz Velocidad.

3.8.2 Programacién en el Bloque de Diagramas.

PASO 18: En la funcion NUMERIC seleccionar los controles Multiplicar y
Dividir los cuales ayudara a realizar los calculos para la visualizacion de

Voltaje, Frecuencia y el Porcentaje de velocidad del motor.
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Figura 99. Seleccion de controles para realizar calculos.
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PASO 19: Calculo de variables Voltaje, Frecuencia y porcentaje de
velocidad.
Los célculos realizados son los siguientes:
1) VOLTAJE:
V = (Valor a Ingresar x 10) + (31300)
2) PORCENTAJE:
% = (Voltaje x 100) + (10)
3) FRECUENCIA:

Hz = (Porcentaje x 60) + (100)



NOTA: El valor ingresado va a indicarse directamente desde el KNOB.
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Figura 100. Calculos realizados en el Bloque de Diagramas.
PASO 20: En los controles de ESTRUCTURAS elegir 2 CASE
STRUCTURE los cuales ayudara al encendido y apagado el sentido Horario

y Anti-Horario del giro del motor.
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Figura 101. Estructura Case Structure.

PASO 21: En el interior de la estructura Case Structure dar clic derecho y

en la funcion BOOLEAN vy seleccionar FALSE CONSTANT.
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Figura 102. Estructura False Constant.

PASO 22: De igual forma crear un LOCAL VARIABLE.
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Figura 103. Estructura Local Variable.

PASO 23: Ya realizado los pasos anteriores seleccionar los ITEM que se

desea para realizar la practica, se debera proteger el motor en ambos



sentidos cuando se pulse el sentido Horario se desactive el sentido Anti-

Horario y viceversa.
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Figura 104. Seleccion de item en el Local Variable.

PASO 24: Seleccionar BUILD ARRAY, el cual convierte los pulsos
ingresados a ARRAY.
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Figura 105. Seleccion de la estructura Build Array.



PASO 25: Seleccionar ARRAY TO NUM que convierte de ARRAY a
NUMERO para que llegue la informacion enviada desde el pulsador hacia
CASE STRUCTURE.
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Figura 106. Seleccion de la estructura Array to Num.

PASO 26: Seleccionar CASE STRUCTURE la cual ayuda a recibir la
informacion del pulso realizado y mostrar la imagen del sentido de giro que

se realizara.
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Figura 107. Seleccién de la estructura Case Structure.



PASO 27: Crear constantes numeéricas que seran 0, 1 y 2 en tres
diferentes ventanas de la estructura CASE STRUCTURE permitiendo elegir

la imagen que debe presentarse en la pantalla.
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Figura 108. Ordenamiento de las constantes numéricas.

PASO 28: Una vez concluida la programacién verificar si el proyecto

realizado funciona correctamente poniendo en marcha conjuntamente todo

el trabajo realizado.
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Figura 109. Programacion finalizada en LabView.



3.9 Pruebas de funcionamiento.

Se verifico que el voltaje sea el mismo tanto en el moédulo externo como
en el software Labview.
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Figura 110: Voltaje en Labview y en el Modulo externo.

Se pudo visualizar que la frecuencia adquirida con el software Labview
es similar a la frecuencia del Variador de velocidad Power Flex (46.3 Hz) que

corresponde a una velocidad de 1281.87 rpm del motor trifasico.
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Figura 111: Frecuencia en el Labview y en el PowerFlex 4.




CAPITULO IV

CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.

4.1 Conclusiones.

La investigacién sobre las caracteristicas y el funcionamiento del drive
PowerFlex 4, permiti6 comprender de mejor manera todos los
parametros necesarios para un correcto funcionamiento del equipo.
Los requerimientos minimos de los equipos adquiridos para la
implementacion del HMI, permitio realizar la interfaz Hombre-Maquina
de una manera facil de comprender utilizando los software NI OPC
Server que permite que LabView se comunique con dispositivos PLCs
de diferentes marcas y el software RSLogix 500 el cual permite
realizar la programacion para el control del motor, lo que facilitd la
elaboracion del proyecto.

Se implementé un HMI para el control de velocidad de un motor
trifasico empleando un PowerFlex 4 que debe ser configurado de
acuerdo a los datos establecidos por el fabricante y a los datos
determinados en la placa del motor, un MicroLogix 1100 y el software
Labview que ayudara a visualizar y controlar los valores necesarios
para el control del motor, los mismos que servirdn para realizar
practicas relacionadas al control industrial y la automatizacion.

Dentro de las pruebas funcionales cada equipo trabaja exitosamente
cumpliendo los parametros de funcionamiento correspondientes a

este proyecto.



4.2 Recomendaciones.

HMI

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

Para la comunicacion de los dispositivos con la PC verificar que las
direcciones IP sean las correctas, asignando diferentes direcciones IP
(Protocolo de Internet) tanto para el MICROLOGIX 110 como para la
PC para que el software permita la comunicacion.

El motor nunca debe sobrepasar su velocidad maxima porque se esta
forzando al mismo, la corriente que consume aumenta y se pueden
recalentar los bobinados, esto provoca que disminuya el tiempo de

vida util del motor.

GLOSARIO DE TERMINOS.

Interface Humano Maquina.

LABVIEW Laboratorio Virtual de Ingenieria de Instrumentacién Workbench.

PLC

HP

Hz

PC

OPC

DDE

RTU

DCS

Controlador Logico Programable.

Caballo de Fuerza.

Hertz.

Computadora Personal.

Plataforma de Comunicacion Abierta.

Intercambio Dindamico de Datos.

Unidad Terminal Remota.

Sistema de Control Distribuido.



DCOM Modelo de Objetos de Componentes Distribuidos.

API Interfaz de Programacion de Aplicaciones.
E/S Entradas/Salidas.

IP Protocolo de Internet.

CPU Unidad Central de Procesamiento.

A/D Anélogo/Digital.

D/A Digital/Analogo.

CA Corriente Alterna.

DEM Fabricante Original del Equipo.

LCD Pantalla de Cristal Liquido.

SCADA Supervision Control y Adquisicién de datos.

VI Instrumentos Virtuales.
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