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INTRODUCCION

En la actualidad el avance tecnoldgico va creciendo a pasos
agigantados, es por eso que exige una modernizacion y actualizacién de los
dispositivos eléctricos y una renovacién de los conocimientos del ser
humano de esta manera se podra ir a la par con en el desarrollo tecnolégico,
es por esto que se vio la necesidad de realizar una implementacién de un

nuevo modulo eléctrico.

La finalidad de este proyecto de investigacion es elaborar un mdédulo
eléctrico que sea didactico para la realizacion de las préacticas de los
estudiantes que hacen uso del Laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control
Industrial de la carrera de Electrénica Mencién Instrumentacion y Avidnica de
la Unidad de Gestion de Tecnologias, el modulo cuenta con varios
dispositivos de control y de maniobra, para lo cual se adquiri6 un PLC S7-
1200 CPU 1212C AC/DC/RLY en el que se realiz6 la debida programacion y

elaboracién de los proyectos gracias al software TIA PORTAL V11.

Con la ayuda de las guias de trabajo los estudiantes podran tener una
mejor comprension acerca de las funciones de Desplazamiento y Rotacion
gue ofrece el PLC antes mencionado ya que se realizaron proyectos en los
cuales son similares a los procesos industriales reales, de esta manera se
colabora con el desarrollo de la materia impartida por los docentes acerca de
Maquinas Eléctricas y Control Industrial, ayudando a los estudiantes y

docentes a tener una mejor relacion de ensefianza-aprendizaje.
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RESUMEN

Esta investigacion parte del analisis sobre la falta de modulos didacticos
gue involucre la utilizacion de dispositivos eléctricos que se encuentran en el
ambito industrial y son utilizadas actualmente en las empresas, de forma que
haya una interaccién de la parte tedrica con la practica y mejorar el proceso
Ensefianza-Aprendizaje. Para la implementacién del nuevo médulo eléctrico
en el Laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control Industrial, se ha
considerado el aspecto visual y el disefio eléctrico, pues anteriormente se
contaba con un modulo que no brindaba las facilidades necesarias para la
realizacion de préacticas que simulen un proceso real en el ambito industrial.
Permitiendo que la implementacion del nuevo médulo tenga la tecnologia
actual y moderna de la que se esta hablando y hacia falta, se adquirio el
PLC S7-1200 CPU 1212C AC/DC/RLY el mismo que ayudara a los
estudiantes a realizar practicas, las cuales son similares a los procesos
industriales, en donde la programacién y elaboracién de los proyectos se
realizaron en el software TIA PORTAL; el modulo cuenta con varios
dispositivos eléctricos como luces piloto, pulsadores, sensores, paro de
emergencia, selector y los contactos, ya existentes, a los cuales se les ha
dado una nueva imagen colocandolos en unas pequefias cajas para que los
estudiantes tengan mayor facilidad para realizar las conexiones de sus
practicas. También, se describe paso a paso la implementacién del médulo
eléctrico y las guias de trabajo con aplicaciones de funciones de
Desplazamiento y Rotacién para los estudiantes que hagan uso de dicho

modulo.

PALABRAS CLAVE: IMPLEMENTACION, PLC S7-1200,
DESPLAZAMIENTO, ROTACION, SOFTWARE TIA PORTAL
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ABSTRACT

This research is based on the analysis of the lack of didactic modules
which involve the use of electric devices found in industrial field and they are
currently used in business, so that there is an interaction between theoretical
aspect and practice to improve the teaching learning process. For the
implementation of the new power module in the Electrical Machines
laboratory and Industrial Control has been considered the visual aspect and
the electrical design, since previously it had a module that did not provide the
necessary facilities to perform practices that simulate a real process in the
industrial field. It will allow that the implementation of new module has a
current and modern technology which has been discussed and it is needed, it
was acquired S7 — 100 PLC CPU 1212C AC / dc/ RLY that will help students
to do internships, it is similar to industrial processes where the programming
and project design were carried out in the TIA PORTAL SOFTWARE, this
module has several electrical devices such as pilot lights, sensors,
emergency stop, switch and contacts, which already existed, and now they
have a new appearance by placing them in small boxes so that students
have easy to make connections of their practices. In the same way, the
implementations of electrical module and work guides with applications of
Displacement and rotation functions are described to help students use this

module.

Key words: IMPLEMENTATION, PLC S7-1200, DISPLACEMENT,
ROTATION, SOFTWARE TIA PORTAL



CAPITULO |

“IMPLEMENTACION DE UN MODULO DE CONTROL INDUSTRIAL
QUE PERMITA LA REALIZACION DE PRACTICAS CON FUNCIONES DE
DESPLAZAMIENTO EMPLEANDO EL PLC S7-1200 1212C AC/DC/RLY
PARA EL LABORATORIO DE MAQUINAS ELECTRICAS Y CONTROL
INDUSTRIAL"

1.1 Antecedentes

En el laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control Industrial de la Unidad
de Gestion de Tecnologias anteriormente se han creado moédulos para que
los estudiantes pongan en practica los conocimientos adquiridos en el aula,
los mismos que hoy en dia no son muy didacticos y algunos dispositivos no
cuentan con una tecnologia moderna que es necesaria en el campo
industrial. Luego de un andlisis minucioso del funcionamiento de los modulos
se llego a la conclusion de que era necesaria la implementacion de un nuevo
modulo eléctrico donde los estudiantes puedan realizar sus practicas con
mayor semejanza a los procesos de una empresa, en el cual el PLC S7-
1200 es de gran ayuda para dichas practicas y de esta manera puedan

desenvolverse mejor en el ambito laboral
1.2 Planteamiento del Problema

El avance tecnolégico cada vez va creciendo aceleradamente y a gran
escala es por esta razdn que se necesitan de nuevas tecnologias para poder

desarrollar nuevos procesos industriales.

En la actualidad contamos con muchos dispositivos que nos ayudan a
resolver los problemas de control y monitoreo industrial, de esta manera
reducir los peligros existentes para el ser humano y también los errores que

por lo general se presentan en un proceso industrial.
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El laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control Industrial fue creado con
el propésito de que los estudiantes pongan en practica todo lo aprendido
durante sus clases tedricas pero debido a que no cuenta con un médulo
actualizado no pueden desarrollar sus habilidades, es por eso que existe la
necesidad de estudiar y manipular el PLC CPU 1212C AC/DC/Rly, porque
en la actualidad se usan estos tipos de dispositivos para el control y

monitoreo de varios procesos industriales.

Por todo lo expuesto anteriormente es necesaria la implementacién de
un nuevo moédulo que ayude a los estudiantes a desarrollar todas sus
habilidades y destrezas, de esta manera facilitarles sus practicas y asi

puedan desenvolverse mas adelante en el &mbito laboral.
1.3 Justificacion

En la actualidad la ciencia y la tecnologia han tenido avances
acelerados, esto obliga a que las empresas cuenten con personal y

laboratorios altamente sofisticados y modernizados.

La Unidad de Gestidn de Tecnologia cuenta con modulos que no se
encuentran modernizados para que se pueda fortalecer los conocimientos de
Maquinas Eléctricas y Control Industrial, por lo que la implementacion de un
nuevo modulo moderno ayudard a mejorar el proceso de ensefianza-

aprendizaje de estudiantes y docentes.

Al incorporar el PLC S7-1200C AC/DC/Rly a un proceso control los
estudiantes podran familiarizarse con nuevas tecnologias las mismas que

estan en pleno auge en el sector industrial.

1.4 Objetivos

1.4.1 Generales

Implementar un modulo de Control Industrial que permita la realizacion
de practicas con funciones de desplazamiento empleando el PLC S7-1200
1212C AC/DC/RLY para el laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control

Industrial.



1.4.2 Especificos

» Elaborar un modulo con equipos y dispositivos modernos que
permitan mejorar el proceso de ensefanza-aprendizaje.

> Investigar las caracteristicas y principios de funcionamiento del PLC
S7-1200C AC/DC/Relay, asi como la programacién para realizar
aplicaciones basicas, de esta manera poder manipular el Software
para la programacion del PLC S7-1200C AC/DC/Relay.

» Realizar guias de laboratorio con funciones de desplazamiento y
rotaciéon, mediante el PLC S7-1200C AC/DC/Relay que ayuden y
faciliten el proceso de ensefianza aprendizaje entre estudiantes y

docentes.
1.5 Alcance

Este proyecto se enfoca a la implementacibn de un modulo con
dispositivos modernos para el laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control
Industrial. Para de esta manera los estudiantes de la carrera de Electronica
Mencion Instrumentacidn y Aviénica desarrollaran destrezas y habilidades en
nuevas tecnologias las mismas que son indispensables estudiar y aplicar en

el campo profesional.



CAPITULO Il
MARCO TEORICO
2.1 Introduccién

El propésito del presente capitulo es presentar la informacion necesaria
para el entendimiento de los conceptos y definiciones que se manejaran en
el transcurso de la implementacion del médulo y el desarrollo de las guias de
laboratorio, de esta manera se podra dar un mejor uso y realizar el debido
mantenimiento del mismo cuando asi lo requiera, permitiendo también de
esta manera determinar los materiales necesarios para la realizacion de las

practicas utilizando los elementos que se encuentran en dicho modulo.

La investigacion y el andlisis de los criterios propuestos en el presente
capitulo también sustentan los conocimientos adquiridos durante todo el
periodo académico de la carrera y las habilidades adquiridas al realizar las
practicas pre-profesionales, permitiendo asi un O6ptimo desempefio al

desarrollar este proyecto y las précticas propuestas en las guias de trabajo.
2.2 Luces Piloto

Son lamparas pequefas que se utilizan para indicar distintos estados de
una maquina o de un circuito, en el caso de la [Ampara roja puede indicar la
parada total de un proceso o0 de un motor que estuvo en marcha, la
terminacion de un ciclo o de todo el proceso que se esta realizando, cuando
haya un error en el proceso y exista peligro para la maquina y el operador.
La lampara verde indica la puesta en marcha de un motor, el inicio de un
ciclo o proceso, en el caso de un parqueadero indicaria que aun hay lugares
disponibles para los autos, entre otras aplicaciones. La lampara amarilla
indica precaucion, retroceso al inicio del ciclo de un proceso cuando aun no

se ha culminado el mismo.

Con la combinacion de las tres lAmparas se podria realizar un semaforo
y en el caso de combinar la lampara verde y roja se realizaria un semaforo
peatdn, en la actualidad existen varias aplicaciones para las luces piloto que

facilmente se podrian realizar.



Figura 1: Luces Piloto

2.3 Pulsadores

El pulsador cumple la funcidon de permitir que pase o no la corriente
eléctrica hacia el proceso o circuito que se desee, un pulsador solo trabaja

cuando se lo tiene pulsado caso contrario no.

Los contactos del pulsador son de dos tipos Normalmente
Cerrados (NC=Normal Close) y Normalmente Abiertos (NA=NO= Normal
Open), cuando se pulsa el contacto NC, se abre mientras lo mantenga
pulsado y no permite el paso de la corriente, y en un NA, cuando se pulsa
permite el paso, es decir hace lo contrario.

Por lo general los terminales de los contactos normalmente cerrados NC
son los numeros 1 y 2, y los terminales de los contactos normalmente
abiertos NO son los numeros 3 y 4, esta numeracién ya son determinados

por el fabricante.

Figura 2: Vista general y de contactos de los pulsadores

2.4 Paro de emergencia

El paro de emergencia cumple la funciéon de abrir un circuito, sirve para
prevenir situaciones que puedan poner en peligro a las personas,
generalmente estos paros de emergencia tienen un contacto cerrado que se

abre al ser manipulado por la persona para asi evitar el paso de corriente
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eléctrica y evitar dafios en la maquina o trabajos en curso y para minimizar

los riesgos ya existentes.

¥ =

a)Metal b) Plastico c) Contactos

Figura 3: Pulsador de emergencia

2.5 Selector

El selector tiene dos contactos normalmente abiertos NO y el contacto
permanece cerrado después de haberlo accionado.

Su funciéon es de seleccionar tal como su nombre lo indica una de dos
opciones que tenga puede ser entre dos circuitos si se quiere realizar
primero el funcionamiento del primer circuito y luego del otro, o se puede

seleccionar si se quiere trabajar con voltaje alterno monofasico o trifasico.

a) Metal b) Plastico

Figura 4: Selector

2.6 Disyuntor trifasico y monofasico

“Un disyuntor, interruptor automatico, breaker o pastilla es un aparato
capaz de interrumpir o abrir un circuito eléctrico cuando la intensidad de la
corriente eléctrica que por él circula excede de un determinado valor o, en el
gue se ha producido un cortocircuito, con el objetivo de no causar dafios a

los equipos eléctricos.” (marcotanon, 2012)
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Figura 5: Disyuntores

2.7 Fusibles

El fusible es un elemento eléctrico pequefio de seguridad que esta
compuesto de un cilindro que por lo general es transparente con contactos a
los lados y en su interior un fino filamento metalico de bajo calibre y baja
temperatura de fusion, que al sobrepasar el limite de corriente se funde. La
corriente eléctrica que pasa por el filamento genera calor, que es soportado
en condiciones normales de operacién y cuando sobrepasa el limite de
corriente para el cual fue creado debido a un corto-circuito o a una
sobrecarga se funde, de esta manera protege a todos los elementos que

estaban siendo alimentados por el circuito.

Figura 6: Fusible

2.8 Contactores

“Un contactor eléctrico es aquel que funciona basicamente como un
interruptor, ya que deja pasar o no la corriente, pero con una peculiaridad,
gue tiene la capacidad de ser activado a distancia, mediante un mecanismo

electromagnético.

El principal componente que posee, es un electro-iman con forma de una

bobina, que genera un campo magnético tal que permite accionar elementos
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mecanicos en el dispositivo, y una carcasa que contiene el contactor como
tal, con un elemento mavil que cierra y abre el circuito, que se llama
armadura, cuyas caracteristicas deben permitir un rapido accionar del

mismo.” (Martinez, 2013)

_— S~ TN

Figura 7: Contactor

2.8.1 Simbologia:

Un contactor se denomina con las letras KM, A1 y A2 indica la entrada y
salida de la bobina y los contactos principales y auxiliares.

A1 |1 |3 |5 13

KMLC 1 Jﬁj
A2
214 16 114

Figura 8: Simbologia del contactor

2.9 Sensores
Existen tres tipos principales de sensores que son inductivos, capacitivos

y fotoeléctricos.

2.9.1 Sensor Inductivo

Los sensores inductivos de proximidad contienen una bobina
electromagnética la cual genera un campo electromagnético que es usado
para la deteccion de objetos metalicos. Este sensor no detecta los objetos

metalicos como el plastico, la madera entre otros.


http://4.bp.blogspot.com/-LHfjmNMR9oM/Ue0Fl3iXflI/AAAAAAAAAU4/i5VnPiWbS9A/s1600/images+(3).jpg

Figura 9: Sensor Inductivo

2.9.1.1 Aplicaciones:
“Los sensores inductivos se utilizan principalmente para detectar piezas

metalicas, este tipo de sensor detecta el objeto sin contacto fisico debido a
esta caracteristica se puede realizar el contaje, determinar la forma y

posicion de los objetos.” (Alonso, s.f.)
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Figura 10: Aplicaciones del Sensor Inductivo

2.9.1.2 Simbologia
La figura 11 muestra la simbologia del Sensor Inductivo.

+I BN(1)

BK(4) (1) Linea
—

U I (2) Contacto Normalmente Abierto NO
N
WH(Z)  (3)Neutro
1

_/_ 1r

—l BU(3)

{(4) Contacto Normalmente Cerrado NC

Figura 11: Simbologia del Sensor Inductivo
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2.9.2 Sensor Capacitivo
Los sensores capacitivos detectan objetos metalicos y no metalicos,

midiendo el cambio en la capacitancia, la cual depende de la constante
dieléctrica del material a detectar, su masa, tamafo, y distancia hasta la

superficie sensible del detector.

Figura 12: Sensor capacitivo

2.9.2.1 Aplicaciones
Este sensor es utilizado para detectar el nivel de liquidos, polvos,

alimentos y sustancias quimicas y también para contar de objetos, presencia

de objetos. (Llamas, 2010)

=t T 5 4o
2w ¥ &
=] i L2
=4 .2
___—_,-;":E:l
.

b} Conteo y presencia de objetos

Figura 13: Aplicaciones del Sensor capacitivo

9.2.2.2 Simbologia
La siguiente imagen muestra la simbologia de este sensor
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BEK(4) (1)Linea
)
<U> n |
(2) Contacto Normalmente Abierto NO

WH(2) (3)Neutro
e

_/_ 1T
- BU(3)

{4) Contacto Normalmente Cerrado NC

Figura 14: Simbologia del Sensor Capacitivo

2.9.3 Sensor Fotoeléctrico

“Un sensor fotoeléctrico es un dispositivo electronico que responde al
cambio en la intensidad de laluz. Estos sensoresrequieren de un
componente emisor que genera la luz, y un componente receptor que “ve” la

luz generada por el emisor.

Estan diseflados especialmente para la deteccion, clasificacion y
posicionado de objetos; la deteccion de formas, colores y diferencias de
superficie, incluso bajo condiciones ambientales extremas.” (Javier, 2011)

Figura 15: Sensor fotoeléctrico

2.9.3.1 Aplicaciones

Los sensores fotoeléctricos se aplican principalmente para controlar el
paso, el posicionamiento de los objetos, para detectar si hay liquido en un
envase, entre otros.


http://es.wikipedia.org/wiki/Luz
http://es.wikipedia.org/wiki/Sensor
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Figura 16: Aplicacién del sensor Fotoeléctrico

2.9.3.1 Simbologia
La simbologia de este sensor es la siguiente:

Vs (1) Linea

(2) Contacto Normalmente Abierto NO

—/— (2) (3)Neutro

Figura 17: Simbologia de un Sensor Fotoeléctrico
2.10 Motor Asincrono Trifasico
Un motor es una maquina capaz de convertir la energia eléctrica que

absorbe en sus borneras en energia mecanica.

Estan formados de un rotor y de un estator, en el estator se encuentran
unas bobinas inductoras trifasicas que estan desfasadas 120° entre si.

Fase 1
Fase 2
Fase 3

90* 180 7o 260"

Figura 18: Desfase de las tres lineas de una red trifasica
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Los motores asincronos son aquellos en los que el rotor nunca llega a
girar en la misma frecuencia con la que lo hace el campo magnético del
estator.

Los motores asincronos trifdsicos son construidos para diversas
potencias, desde una pequeiia fraccion de caballos de fuerza hasta miles de
caballos de fuerza (HP), también se los fabrica para diferentes tensiones y
frecuencias (50 y 60 Hz) y trabajan en dos tensiones nominales distintas ya
sea en 220V o en 440V.

La velocidad de trabajo de estos motores siempre depende de la
frecuencia de la red a la que estén conectados y estos motores nunca van a

poder superar esta frecuencia.

2.10.1 Partes del motor

El motor Trifasico asincrono consta de tres partes principales la carcasa,
el estator y el rotor.

a) Carcasa: Es la que cubre toda la parte visible del motor y al estator,
su funcion principal es la de proteger al bobinado y al rotor también
disipa el calor del motor, mediante las ranuras que toman la
temperatura mientras el motor esta trabajando, y la circulacién de aire
las enfria, de esta manera se logra refrigerar el motor. Para facilitar la
limpieza de la carcasa esta debe ser recubierta de un barniz especial

y no debe tener nervaduras.

Figura 19: Carcasa de un motor Trifasico
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b) Estator: Es el bobinado inductor, es la parte fija del motor esta
conformado por laminas delgadas de acero al silicio apiladas en
forma de anillos las cuales permiten pasar con facilidad el flujo
magneético, constituye la parte del circuito magnético que contiene los
devanados inductores que a su vez proveen los polos magnéticos al
motor, estos polos siempre deben ser pares ya sean de 2, 4, 6, 8, etc.
Para que un motor pueda funcionar el nUmero minimo de polos que

debe tener un motor es 2(un norte y un sur).

Figura 20: Estator de un motor Trifasico

c) Rotor: Es la parte movil del motor esta conformada por ldminas
delgadas de acero al silicio apiladas en forma de cilindro, esta situado
en el centro y es el que genera el movimiento, compuesto de un
electroiman que gira alrededor de un eje. El rotor esta cubierto por
un iman que es permanente y juntos generan un campo magnético

gue permanece fijo.

Bonee e jaula de ardills Roeor com amillos

Figura 21: Rotor de un motor Trifasico

2.10.2 Clasificacion
Se clasifican de acuerdo al tipo de rotor: jaula de ardilla y rotor bobinado:

a) El motor jaula de ardilla, también llamado rotor en cortocircuito, es el

mas sencillo, barato, eficiente, compacto, de facil construccion,
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requiere de menor mantenimiento y es el mas utilizado actualmente. El
nucleo de este rotor esta formado por chapas estampadas de acero al
silicio, en el interior se disponen unas barras de aluminio o de cobre
gue son moldeado a presién, los extremos de estas barras son
conectadas por medio de soldadura o fundicibn a unos anillos
conductores llamados anillos extremos, puestos asi en cortocircuito.

El bobinado asi dispuesto tiene forma de jaula de ardilla.

Figura 22: Rotor jaula de ardilla

b) El motor de anillos rozantes: llamados también motores de rotor
bobinado a igualdad de potencia y clase de proteccion, es mas costoso,
menos robusto, su estructura es mas compleja y delicada, por lo que
requiere de mayor mantenimiento. Esta formado por varios
devanados similares al del estator, con igual nimero de polos. Posee
dos ventajas con respecto al rotor de jaula de ardilla: las caracteristicas
del circuito eléctrico del rotor pueden ser modificadas a cada instante
desde el exterior, y la tension e intensidad del rotor son directamente

accesibles a la medida o al control electrénico.

Bobinado

\

'
%
'

Figura 23: Rotor bobinado
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2.10.3 Principio de funcionamiento
“Los motores de induccion estan formados por un estator y un rotor.

El estator esta constituido por un nucleo en cuyo interior existen 3 pares
de arrollamientos o devanados colocados simétricamente en un angulo de

120°. Son sometidos a una C.A. trifasica creando un campo giratorio.

Las bobinas del estator inducen corriente alterna en el circuito eléctrico

del rotor (por el efecto transformador).

La interaccidén entre el campo magnético del estator y la corriente del

inducido en el rotor produce la fuerza que hace mover al rotor.

A, B y C, representan las tres bobinas inductoras, la circulacion del
sistema trifasico de corrientes, produce un campo magnético giratorio.”
(Aracteno, 2012)

Figura 24: Circulacién de la corriente trifasica

2.10.4 Tipos de conexiones

De acuerdo al valor de la tensién del motor Trifasico se puede realizar la

conexién en estrella o en triangulo.

a) Conexion en estrella: se la denomina con la letra Y. esta conexion
se obtiene uniendo los terminales negativos de las tres bobinas en un
mismo punto, a este punto se le llama neutro el cual se lo conecta a

tierra. Los terminales positivos de las bobinas se conectan a las fases.
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U1 V1 Wi

L 1|
LI1L"|.|"I W1i

== GEs

l l w2 uz v2

uz2 V2 w2 Caja de conexiones

Devanados del moton

Figura 25: Conexién Estrella de un motor trifasico

“En la conexion estrella, la intensidad que recorre cada fase coincide

con la intensidad de linea, mientras que la tension que se aplica a cada fase

es V3 menor que la tensién de linea.” (MCGRAWHILL, s.f.)

Uf—Ul If=1
=7 =

b) Conexién triangulo: también se la llama conexidén delta (A). Esta
conexion se la realiza uniendo el final de una bobina con el inicio de la
siguiente, hasta cerrar la conexion formando un tridngulo, esta

conexiéon no tiene neutro. Las fases se las conecta en cada vértice del

triangulo.
U1 Vi W1 |
U VL)
0||0
O]|0
w2z uz w2
Caja de conexiones
U2 2 w2

Devanados del motor

Figura 26: Conexién Triangulo de un motor trifasico

“En la conexién triangulo la intensidad que recorre cada fase es V3
menor que la intensidad de linea, mientras que la tensién a la que queda
sometida cada fase coincide con la tensién de linea.” (MCGRAWHILL, s.f.)



18

11
If=— Uf=Ul

2.11 Medidor multifuncién

Los medidores multifunciéon actualmente se han convertido en
instrumentos de medida fundamentales en la industria eléctrica, sobre todo

en lo relacionado con la inspeccion de instalaciones.

El medidor multifuncién es un equipo compacto que es utilizado para la
medicion y visualizacion de diferentes parametros de red, con toma de
corriente que puede conectarse en redes monofasicas o trifasicas. Permite la
medicion de tension, corriente, la potencia activa, reactiva y aparente para

luego indicar estos valores en la gran pantalla.

SENTRON PAC3100
MOMENTAN gg

Figura 27: Medidor Multifuncién

2.11.1 Caracteristicas:

» Permite medir la potencia aparente, reactiva y efectiva.

» Determinacion del ultimo valor medio del periodo de demanda de
potencia. Periodo de demanda de 1 a 60 minutos.

Proteccion IP 65 en la parte frontal.

Montaje sencillo en un espacio minimo.

Répida puesta en marcha gracias a un manejo intuitivo.

YV V VYV VY

Facil conexion del sistema a través de la interfaz RS485 integrada.
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2.11.2 Simbolos relevantes para la seguridad (SIEMENS, APARATO DE
MEDIDA PAC3100, 2012)

Los simbolos de seguridad que se encontrara en este dispositivo sirve

para tener cuidado con la manipulacion del mismo.

Estos simbolos que muestran seguridad son los siguientes:

1) Peligro por choque eléctrico

2) Advertencia de punto peligroso

En la siguiente figura se observa donde se encuentran ubicados estos

simbolos de seguridad.

!—:1

[I:I — l:h

9

Figura 28: Simbolos de seguridad en el dispositivo

2.11.3 Elementos de mando e indicacion (SIEMENS, APARATO DE
MEDIDA PAC3100, 2012)

El medidor multifunciones contiene los siguientes elementos de mando:
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PAC3100

DAl INSTANTN 1.6

MEMLU i

Figura 29: Elementos de mando e indicacién

(1) Visualizacién de los valores medidos, pardmetros de ajuste del

dispositivo, menus de seleccidn.
(2) Titulo de la pantalla en la cual indica el tipo de informaciéon que se

muestra en el area de visualizacion.
(3) Asignacion de las teclas de funcion indica e nombre designado a las

teclas.
(4) Teclas de funcién
Las cuatro teclas de funcion F1 a F4 permiten manejar el dispositivo:

» Navegacion a través de los menus

» Seleccion de las pantallas de indicacién de medidas

> Visualizacion y edicion de los parametros de ajuste del dispositivo
La navegacion a través de las magnitudes medidas, menus y ajustes de
dispositivo se puede realizar en todo momento a través de las teclas de

funciéon F1 a F4.

> Flm : Cancela la ultima accion del usuario. Sale de la
visualizacién de los parametros de ajuste del dispositivo y regresa a la

visualizacion del menu.

> F2 _ : Desplaza la barra selectora del menu hacia arriba.
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> F3 _: Desplaza la barra selectora del menu hacia abajo.

> F4IUALE : Accede al mend principal.
> F4 13RI : Accede ala opcién de menu seleccionada.

> F4 : Abre el modo de edicion de los parametros de ajuste

del dispositivo.

La visualizaciéon de las magnitudes medidas es el punto inicial y final de
la navegacion. Si se pulsa repetidas veces la tecla de cancelacion F1 se
accede a la visualizacién de las magnitudes medidas.

Hay que tener en cuenta que la tecla F4 dispone de funcionalidad
adicional.

> F4IEM - Almacena permanentemente el Ultimo valor ajustado y

pasa del modo de edicién al modo de visualizacién. Si no se realiza
ninguna edicion, la tecla cierra la pantalla y regresa a la seleccién de

menus.

> F4EEE : Es un interruptor de activacion/desactivacion.

2.11.4 Parametrizacién

a) Ajustar el idioma
Ajuste primero el idioma de los mensajes de texto en pantalla.
Los idiomas disponibles se muestran durante la primera puesta en

marcha y tras realizar un reset de los ajustes de fabrica

El idioma predeterminado es el inglés.

LANGUAGE /REGIONAL

Figura 30: Ajuste del idioma

Elija el idioma deseado con las teclas <F2>_ o] <F3> .
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Confirme el idioma deseado con la tecla <F4> m
b) Cambio de idioma
1. Salga de la indicacion de valores medidos y visualice el ment "MENU

PRINCIPAL": tecla <F4> IHEAM

2. En el menud principal seleccione la opcion "AJUSTES": tecla <F2>

_ o tecla <F3> —

3. Entre en la opcién de mend "AJUSTES": tecla <F4> EMTER
4. En el menu "AJUSTES", vaya a la opcién "IDIOMA/REGIONAL": tecla

<F2> _ o tecla <F3> R

AJUSTES
AYAMZADD

INFO DISPOSITIVO
IDIOMA/REGIONAL
PARAMETROS BARSE
DEMANDA FOTENCIA
COMTARDOOR ENERGIA

ENTER

Figura 31: Mena "AJUSTES"

5. Active el ment "IDIOMA/REGIONAL": tecla <F4> 12kll33
La pantalla muestra el ajuste actual valido.

6. Abra el modo de edicion del parametro ajustable "IDIOMA" con: tecla

<r4> A0

IDIOMA/REGIONAL

I0I0MA ESPANOL

IDEMT. DE FASES L1LE..

Figura 32: Modo de edicion "IDIOMA"
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7. Recorra los diferentes valores posibles con: tecla <F2>

8. Acepte el idioma deseado: tecla <F4>

El idioma se guardara de forma permanente y se activara al instante.

La pantalla regresa al modo de visualizacion.

9. Regrese a uno de los menus de seleccion o al indicador de medida:

tecla <F1>
2.12 Transformador de Corriente (TC)

Un transformador de corriente o “TC” es el dispositivo que alimenta una
corriente proporcionalmente menor a la del circuito. Es de aclarar que un
transformador de corriente por su aplicacion se puede subdividir en
transformador de medicién y transformador de proteccién, no obstante los
transformadores se disefian para realizar ambas funciones y su corriente
nominal por secundario puede ser de 1 6 5 Amperios, es decir desarrollan
dos tipos de funciones, transformar la corriente y aislar los instrumentos de
proteccién y medicidn conectados a los circuitos de alta tension.

CPE- B Ll WA S
SitADHn TRy MO |

Figura 33: Transformador de Corriente

2.13 PLC 1212C AC/DC/RLY

La industrializacion se ha creado con el fin de reducir el trabajo tedioso
para el hombre, de esta manera los procesos industriales se realizan de
forma mas agil y sencilla, reduciendo también los costos de mantenimiento y
los riesgos existentes para el operario de la maquina, todo esto se logra

gracias a la creacion del PLC.
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A medida que la tecnologia va aumentando los PLC’'s también van
evolucionando, de acuerdo a las necesidades del hombre, van
incrementando su capacidad de almacenamiento y procesamiento también
se va reduciendo el tamafo del mismo de esta manera se disminuye el
espacio que ocupa en un proceso industrial, entre otras caracteristicas, son
de mucha ayuda en toda empresa ya que en la actualidad son los cerebros
indispensables de los procesos y maquinas industriales. EI Controlador
Légico Programable PLC S7-1200 (Programmable Logic Controler) es un
dispositivo electronico con una gran flexibilidad y capacidad de controlar

varios dispositivos de grandes procesos industriales.

El PLC esta fabricado por una carcasa compacta y resistente, donde se
encuentra una unidad central de proceso, una fuente de alimentacion,
modulos de entrada y salida (digitales y analdgicas) e interfaces de
comunicacion todos estos elementos hacen que se obtenga un PLC muy

potente y capaz de realizar tareas muy complicadas para el ser humano.

Una vez que se carga el programa en la CPU, esta contiene la l6gica
necesaria para controlar y vigilar las entradas y cambiar el estado de las
salidas de acuerdo con la légica del programa realizado por el usuario, que
pueden ser logica booleana, funciones matematicas complejas, instrucciones
de contaje y temporizacion, asi como comunicacion con otros dispositivos

inteligentes.

El PLC tiene una comunicacion PROFINET ya que incorpora un puerto
PROFINET. Los mddulos de comunicacion pueden comunicarse en redes
RS485 0 RS232.

2.13.1 Caracteristicas Principales de la CPU 1212C AC/CD/RLY.

» Su alimentacion va de 85V a 235V AC
» Salida de corriente 24V para los sensores y modulos de expansion
» Posee una memoria de trabajo de 25 KB / memoria de carga de 1 MB

/memoria remanente de 2 KB
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» 8 entradas digitales que necesitan de 24V DC para su funcionamiento
gue es proporcionada por la fuente de alimentacién interna.

» 2 entradas analdgicas de 0 a 10V DC

» 6 salidas de relés que necesitan de una fuente de alimentacién
externade 5a30vVDC65a250V AC

» Posee un Unico puerto para su comunicacion de tipo
Ethernet/PROFINET integrada para programacion, conexion de
periferia, conexién HMI y comunicacion CPU-CPU.

2.13.2 Ventajas

» Las ventajas de los PLC son las siguientes:

» Menor tiempo para realizar un proyecto.

» Modificacion réapida del proyecto sin necesidad de aumentar el
cableado.

» Menor espacio de ocupacion.

» Facilidad de mantenimiento e implementacion.

» Reduccion de costos, ya que no necesita muchos elementos

externos.

2.13.3 Funciones bésicas del PLC

» “Deteccion: Lectura de la sefial de los captadores distribuidos por el
sistema de fabricacion.

» Mando: Elaborar y enviar las acciones al sistema mediante los
accionadores y preaccionadores.

» Dialogo hombre maquina: Mantener un didlogo con los operarios de
produccion, obedeciendo sus consignas e informando del estado del
proceso.

» Programacion: Para introducir, elaborar y cambiar el programa de
aplicacion del automata. El dialogo de programacion debe permitir
modificar el programa incluso con el autémata controlando la

maquina.” (sc.ehu.es, 2001)
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2.13.4 Estructura del PLC 1212C AC/DC/RLY

» Conector para corriente de alimentacion al PLC de 110V AC
Bornera de la fuente interna de 24V DC para las entradas
Borneras para las Entradas digitales y analogicas

LED’s de estado para las Entradas y Salidas

Conector PROFINET

Borneras para la alimentacion de las salidas 110V AC

V V V V VYV VY

Borneras para las Salidas

Figura 34: Estructura externa del PLC

2.13.5 Modulo de ampliacién

Estos modulos de ampliacion como su nhombre lo indica ayuda a ampliar

todas las prestaciones de la CPU.

2.13.5 1 Signal Boards

Las Signal Boards (SB) son modulos adicionales que proveen unas
pocas E/S a la CPU de acuerdo a las necesidades del usuario. Las E/S de la
Signal Boards pueden ser analégicas o digitales. La SB se inserta en el
frente de la CPU y solo se puede conectar una SB adicional en la CPU ya
gue no soporta mas.

» SBcon 4 E/S digitales (2 entradas DC y 2 salidas DC)
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» SB con 1 entrada analégica

Figura 35: Signal Board

2.13.5.2 Médulos de seriales

Los modulos de sefiales (SM) proveen E/S digitales o analdgicas
adicionales y sirven para que la CPU pueda tener mas funciones. Estos
modulos se conectan a derecha de la CPU y en el caso de conectar mas de
una se la conecta a la derecha de la SM. En el caso del PLC S7 120 CPU
1212C AC/DC/RLY se pueden conectar un maximo 2 SM pero en otros
casos como del CPU 1214C puede soportar hasta 8 SM.

I

Figura 36: Modulo se sefial

2.13.5.3 Médulos de comunicacion

Los modulos de comunicacion (CM) proveen un puerto de comunicacion
adicional que puede ser comunicacion RS232 o RS485 a la CPU de acuerdo
a las necesidades del usuario. Estos modulos se conectan a la izquierda de
la CPU y si se quiere conectar mas de un CM se lo conecta a la izquierda de
la CM hasta un méaximo de 3 CM por CPU.



28

Figura 37: M6dulos de Comunicacion

2.13.6 Almacenamiento de datos

“La CPU ofrece varias opciones para almacenar datos durante la
ejecucion del programa de usuario:

» Memoria global: La CPU ofrece distintas areas de memoria,
incluyendo entradas (l), salidas (Q) y marcas (M). Todos los bloques
I6gicos pueden acceder sin restriccion alguna a esta memoria.

> Bloque de datos (DB): Es posible incluir DBs en el programa de
usuario para almacenar los datos de los bloques logicos. Los datos
almacenados se conservan cuando finaliza la ejecucion del bloque
I6gico asociado. Un DB "global" almacena datos que pueden ser
utilizados por todos los bloques Iégicos, mientras que un DB instancia
almacena datos para un bloque de funcion (FB) especifico y esta
estructurado segun los parametros del FB.

» Memoria temporal: Cada vez que se llama un bloque ldgico, el
sistema operativo de la CPU asigna la memoria temporal o local (L)
que debe utilizarse durante la ejecucion del bloque. Cuando finaliza la
ejecucion del bloque logico, la CPU reasigna la memoria local para la
ejecucion de otros bloques logicos.

El programa de usuario utiliza estas direcciones para acceder a la
informacion de la posicion de memoria.” (SIEMENS, SIMATIC S7
Controlador Programable S7-1200, 2009)



2.13.7 Tipos de datos que soporta el S7 1200

Los tipos de datos que soporta este CPU son varios y ayudan a
determinar el tamafio del elemento que se esta utilizando y a interpretar el
tipo de dato. Algunos elementos soportan un solo tipo de dato mientras que
otros soportan varios. A continuacion se mostrara todos los tipos de datos
gue puede soportar esta CPU. Todos estos tipos de datos son los mas
utilizados por el CPU 1212C

Tabla 1

Tipos de datos que soporta el S7 1200

Tipo de datos  Tamafio (bits) Rango
Bool 1 Oal
Byte 8 16#00 a 16#FF
Word 16 16 16#0000 a 16#FFFF
DWord 32 16#00000000 a 16#FFFFFFFF
Char 8 16#00 a 16#FF
Sint 8 128 a 127
Int 16 32.768 a 32.767
Dint 32 32 -2.147.483.648 a 2.147.483.647
USint 8 0a 255
Uint 16 0 a 65.535
UDInt 32 0 & 4.294.967.295
Real 32 +/-1,18 x 10 -38 a +/-3,40 x 10 38
LReal 64 +/-2,23 x 10-308 a +/-1,79 x 10308
Time - T#-24d_20h_31m_23s_648ms a
T#24d_20h_31m_23s_647ms
String Variable 0 a 254 caracteres en tamaifio de byte
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2.13.8 Instrucciones basicas de programacion

Existen varias instrucciones de programacion, a continuacion se
explicard las mas importantes y las mas usadas para resolver cualquier

problema planteado por el usuario.

2.13.8.1 Temporizadores (SIEMENS, SIMATIC S7 Controlador
Programable S7-1200, 2012)

a) TP Impulso: El temporizador TP genera un impulso con una duracion
predeterminada.
TP
Time
— N ()=
PT ET

Figura 38: Temporizador tipo TP

b) TON Temporizador Retardo a la Conexion: El temporizador TON

pone la salida Q a ON tras un tiempo de retardo predeterminado.

TOMN
Time

- IN Q-
PT ET

Figura 39: Temporizador TON

c) TOF Temporizador Retardo a la Desconexion: El temporizador
TOF pone la salida Q a OFF tras un tiempo de retardo

predeterminado.

TOF
Time
—IN Q-
PT ET

Figura 40: Temporizador TOF

d) TONR Temporizador Acumulador de tiempo: El temporizador
TONR pone la salida Q a ON tras un tiempo de retardo

predeterminado. El tiempo transcurrido se acumula a lo largo de
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varios periodos de temporizacion hasta que la entrada R inicializa el

tiempo transcurrido.

TONR
Time

- [N Q-
- R ET

PT

Figura 41: Temporizador TONR

Los parametros de los temporizadores son los mismos, en el caso del

TORN solo se afiade un R (reset) para que se pueda resetear el tiempo

acumulado y se vuelva a poner en cero y empezar a contar otra vez.

Tabla 2

Tipos de datos para los pardmetros de los temporizadores

Parametro Tipo de datos  Descripcién
TP, TON, y TONR:
cuadro: O=deshabilitar temporizador, 1=habilitar temporizador
Bobina: Sin flujo de corriente=deshabilitar temporizador, flujo de
Cuadro: IN corriente=habilitar temporizador

Bobina: Flujo de corriente

Cuadro: PT

Bobina:
"PRESET _variable"

Cuadro: Q

Bobina: DBdata.Q

Cuadro: ET
Bobina: DBdata.ET

Bool

Bool

Time

Bool

Time

TOF: Cuadro: O=habilitar temporizador, 1=deshabilitar
temporizador

Bobina: Sin flujo de corriente=habilitar

Temporizador, flujo de corriente=deshabilitar temporizador

Sélo cuadro TONR:
0=Sin inicializacion

1= Inicializar el tiempo transcurrido y el bit Q a 0

Cuadro o bobina de temporizador: Entrada de tiempo
predeterminado

Cuadro de temporizador: salida de cuadro Q o bit Q en los datos
del DB de temporizador

Bobina de temporizador: sélo se puede direccionar el bit Q en
los datos del DB de temporizador

Cuadro de temporizador: salida de cuadro ET (tiempo
transcurrido) o valor de tiempo ET en los datos del DB de
temporizador

Bobina de temporizador: sélo se puede direccionar el valor de
tiempo ET en los datos del DB de temporizador.
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2.13.8.2 Contadores
Segun el Manual del Sistema, (SIEMENS, SIMATIC S7 Controlador

Programable S7-1200, 2012) “Las instrucciones con contadores se utilizan
para contar eventos del programa internos y eventos del proceso externos.
Todo contador utiliza una estructura almacenada en un bloque de datos para
conservar sus datos. El bloque de datos se asigna al colocar la instruccion

de contaje en el editor.” Pag. (196)

a) CTU Contador ascendente

CTuU
Int

- CU Q -
- R Ccv
PV

Figura 42: Contador ascendente

b) CTD: Contador descendente

CTD
Int

- CD Q-
- |D cv
PV

Figura 43: Contador descendente

c) CTUD: Contador ascendente - descendente

CTUD
Int
- CU QU =
— (D QD -
—R v
— D
PV

Figura 44: Contador ascendente — descendente

La siguiente tabla muestra todos los parametros de los contadores:
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Tabla 3

Tipos de parametros paralos Contadores

Parametro Tipo de datos1 Descripcion

Contaje ascendente o descendente,

CuU, CD Bool .
en incrementos de uno

R (CTU, CTUD) Bool Poner a cero el valor del contador

Control de carga del valor

LD (CTD, CTUD) Bool .
predeterminado

Sint, Int, Dint, USInt, Ulnt,

PV UDInt Valor de contaje predeterminado
Q, QU Bool Es verdadero si CV >= PV

QD Bool Es verdadero siCV <=0

CV SInt, Int, Dint, USInt, Ulnt, Valor de contaje actual

UDlInt

2.13.8.3 Comparacion

El Manual del Sistema (SIEMENS, SIMATIC S7 Controlador
Programable S7-1200, 2012) Nos dice que los comparadores “comparan
varios elementos del mismo tipo de datos. Si la comparacién de contactos
KOP es TRUE (verdadera), se activa el contacto. Si la comparacion de
cuadros FUP es TRUE (verdadera), la salida del cuadro es TRUE.” Pag.
(196)

<(Qperando> Coo
== INT
77
IN2 -
<Operando2:=
a) b)

Figura 45: Instruccion de comparacion a)KOP b)FUP
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En KOP y FUP haga clic en el nombre de la instruccion (p. ej. "==") para
cambiar el tipo de comparacion en la lista desplegable. Haga clic en "???" y
seleccione un tipo de datos en la lista desplegable.

Tabla 4

Tabla de pardmetros para los Comparadores

Parametro Tipo de datos Descripcion

Sint, Int, DInt, USInt, Ulnt,
UDInt, Real, LReal,
IN1, IN2 String, Char, Time, DTL, Valores que deben compararse

constante

Esta tabla muestra las instrucciones de comparacion mas usadas.
Tabla 5

Instrucciones de Comparacion

Tipo de relacion La comparacion se cumple si ...

= IN1 es igual a IN2

<> IN1 es diferente de IN2

>= IN1 es mayor o igual a IN2
<= IN1 es menor o igual a IN2
> IN1 es mayor que IN2

< IN1 es menor que IN2

2.13.8.4 Desplazamiento y Rotacion

Las funciones de desplazamiento segun, (SIEMENS, SIEMENS
Automatizacion Portal), son las siguientes:

a) SHR Desplazar a la derecha

La instruccién "Desplazar a la derecha" permite desplazar el contenido
del operando de la entrada IN de bit en bit hacia la derecha y consultar el
resultado en la salida OUT. El parametro N determina el nimero de bits que

debe desplazarse el valor indicado.
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SHR
77?
— EN
IN ouTt
N ENO =

Figura 46: Instruccion Desplazar a la derecha

Si el valor del pardmetro N es "0", el valor de la entrada IN se copia en el
operando de la salida OUT.

Si el valor del parametro N es mayor que el nimero de bits disponibles,
el valor del operando de la entrada IN se desplaza hacia la derecha las
posiciones de bit disponibles.

En los valores sin signo, se rellenan con ceros los bits que quedan libres
en el area izquierda del operando al realizar el desplazamiento. Si el valor
indicado lleva signo, las posiciones libres se ocupan con el estado l6gico del
bit de signo.

La figura siguiente muestra cédmo el contenido de un operando del tipo

de datos Integer se desplaza cuatro posiciones de bit hacia la derecha:

=

K Bil i POS KN S —
da signo \

Loa bils qua quedan [Bras Estoa cudtr bils
sa rellenan con o estada Kgico =0 plarden,
dial bit da signo

Figura 47: Desplazamiento de bits

La instruccién "Desplazar a la derecha" so6lo se puede ejecutar si el
estado logico de la entrada de habilitacion EN es "1". En este caso, la salida

de habilitacion ENO también devuelve el estado logico "1".
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Si el estado logico de la entrada de habilitacion EN es "0", la salida de

habilitacion ENO también devuelve el estado légico "0".

El valor del operando de la entrada IN debe ir de ser igual o mayor a 1,
caso contrario si es cero no se realizaria ningun desplazamiento ya que solo

se desplazaria ceros asi:

Aqui se tiene el nimero cero en binario que seria asi:

MSE LSB

¢ &
00000000

Figura 48: Cero en binario

Ya realizado el desplazamiento la salida no va a tener cambios, asi se
desplacen tres bits el nimero de la salida siempre va a ser cero, el

desplazamiento se realiza de esta manera:

MSB LSB

4 O
00000000000

Figura 49: Desplazamiento a la derecha del nUmero cero

Los bits que estan de rojo son los que se desplazan y se pierden, para
tener el resultado final solo se tomaria en cuenta desde el primer niamero

desde la izquierda hasta formar un nimero binario que seria de 8 bits.

A continuacién se realizara un ejemplo de desplazamiento hacia la
derecha con un numero diferente de cero, para ese ejemplo se realizara con

el nimero 32.
Este es el nimero 32 en binario:

MSB LSB

3 4
00100000 32

Figura 50: Treintay dos en binario
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Una vez que se realiza el desplazamiento de tres bits, el resultado
cambia puesto que se ha realizado el desplazamiento del nimero 32 y se
convertiria en 4 luego del desplazamiento asi:

MSB LSE

4 &
00000100000 4

Figura 51: Desplazamiento a la derecha del nimero 32

En este caso también se han desplazado los bits que estan de rojo y se
perderan ya que para formar el nuevo nimero se tomara en cuenta solo los

8 bits contando desde la izquierda.
b) SHL: Desplazar a laizquierda

La instruccion "Desplazar a la izquierda" permite desplazar el contenido
del operando de la entrada IN de bit en bit hacia la izquierda y consultar el
resultado en la salida OUT. El parametro N determina el nUmero de bits que

debe desplazarse el valor indicado.

SHL
7?
— EN
IN ouT
N ENO =

Figura 52: Instruccion Desplazar a la izquierda

Si el valor del parametro N es "0", el valor de la entrada IN se copia en el

operando de la salida OUT.

Si el valor del parametro N es mayor que el nimero de bits disponibles,
el valor del operando de la entrada IN se desplaza hacia la izquierda las

posiciones de bit disponibles.

Los bits que quedan libres en el area derecha del operando al realizar el

desplazamiento se rellenan con ceros.
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La figura siguiente muestra como el contenido de un operando del tipo

de datos WORD se desplaza seis posiciones de bit hacia la izquierda:

Figura 53: Desplazamiento de bits hacia laizquierda

La instruccion "Desplazar a la izquierda" solo se puede ejecutar si el
estado logico de la entrada de habilitacion EN es "1". En este caso, la salida
de habilitacion ENO también devuelve el estado logico "1".

Si el estado logico de la entrada de habilitacion EN es "0", la salida de

habilitacion ENO también devuelve el estado légico "0".

Para realizar el desplazamiento a la izquierda se tiene que tomar en
cuenta que no podemos desplazar el cero ya que a el nUmero de la salida va
a ser cero, también se debe tomar en cuenta que el niumero de la entrada
debe ser menor que el 128 ya que si se realizaria el desplazamiento pero el
resultado sera cero de esta manera:

MSE LSE

9 .
10000000 128

Figura 54: Numero 128 en binario

Al realizar el desplazamiento observamos que no se puede realizar de

este numero ya que el resultado es cero:

MSB LSB

4 8
100000000000

Figura 55: Desplazamiento a laizquierda del nUmero 128
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A continuacién se realizara un ejemplo con un namero diferente. En este

caso vamos a desplazar el nimero 63:

MSBE LSE

3 G
00111111 63

Figura 56: Nimero 63 en binario

En este caso también los bits que estan de rojo son los que se han
desplazado, los bits que quedan vacios se llenan con ceros que son los bits
gue estan de verde, y para formar el nuevo nimero de la salida se toma en
cuenta los 8 primeros bits empezando desde la derecha y sera el menos

significativo asi:

MSEB LSB

v G
00111111000 248

Figura 57: Desplazamiento a laizquierda del nUmero 63

c) ROR Rotar aladerecha

La instruccion "Rotar a la derecha" rota el contenido del operando de la
entrada IN de bit en bit hacia la derecha y consulta el resultado en la salida
OUT. El parametro N determina el numero de bits que debe rotarse el valor
indicado. Los bits que quedan libres al realizar la rotacion se rellenan con los

bits desplazados hacia fuera.

ROR
72
— EN
IN ouTt
N ENO =

Figura 58: Instruccion Rotar ala derecha

Si el valor del pardmetro N es "0", el valor de la entrada IN se copia en el

operando de la salida OUT.
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Si el valor del parametro N es mayor que el nimero de bits disponibles,
el valor del operando de la entrada IN rota el nimero de posiciones de bit
indicado.

La figura siguiente muestra cémo el contenido de un operando del tipo
de datos DWORD se rota tres posiciones hacia la derecha:

... .16 15... -0
IN —-{1D'ID|101E||DC|DD|1111|DDDD|1111|01D1|D11}1|—‘
M 3 posicionas—
1
out ‘lm1|u1o1|mnn|nm}1|1nn|m}1}1|11|n|m11} 101 |
1

El estado Iégico de los tras

bits dasplazados se inserta

an las posiciones que quadan libres.

Figura 59: Rotacidn de bits hacia la derecha

La instruccion "Rotar a la derecha" sélo se puede ejecutar si el estado
I6gico de la entrada de habilitacion EN es "1". En este caso, la salida de

habilitacion ENO también devuelve el estado légico "1".

Si el estado logico de la entrada de habilitacion EN es "0", la salida de
habilitacion ENO también devuelve el estado légico "0".

En las instrucciones de rotacion se rotan los bits deseados y los bits que

guedan libres se los llenan con los bits que se van a rotar.

Para realizar la rotacion a la derecha también se debe tomar en cuenta

qgue no se puede rotar el cero puesto que no se realizaria ninguna rotacion.

MSE LSB

¢ i
00000000

Figura 60: Nimero 0 en binario

Una vez que se realiza el desplazamiento se observa que se ha

realizado el desplazamiento pero no existe ninglin cambio a la salida asi:



41

MSBE LSB

gOOOO
400000000

Figura 61: Rotacidn a la derecha del nimero 0

A continuacién se realizara un ejercicio de rotacion con un numero

diferente de cero, para este caso se va a rotar 3 bits el nUmero 11.

MSB LSB

4 o
,I\ooooﬂfon 11

Figura 62: Nimero 11 en binario

Una vez que se realiz6 la rotacion se puede observar un cambio a la

salida.

MSE LSB

$ L
01100001 97

Figura 63: Rotacion ala derecha del nimero 11

Los bits que estan de verde son los nimeros rotados y son los bits que

ocupan el espacio libre que quedo al realizar la rotacion.
d) ROL Rotar alaizquierda

La instruccion "Rotar a la izquierda" rota el contenido del operando de la
entrada IN de bit en bit hacia la izquierda y consulta el resultado en la salida
OUT. El parametro N determina el numero de bits que debe rotarse el valor
indicado. Los bits que quedan libres al realizar la rotacion se rellenan con los

bits desplazados hacia fuera.

El desplazamiento a la izquierda toma los bits que se desee desplazar
empezando desde el lado izquierdo y colocandolos al lado derecho en el

lugar que quedan vacios los bits
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ROL
77
— EN
IN ouT
N ENO —

Figura 64: Instruccion de Rotacién a laizquierda

Si el valor del pardmetro N es "0", el valor de la entrada IN se copia en el

operando de la salida OUT.

Si el valor del parametro N es mayor que el nimero de bits disponibles,
el valor del operando de la entrada IN rota el nimero de posiciones de bit
indicado. La figura siguiente muestra cémo el contenido de un operando del

tipo de datos DWORD se rota tres posiciones hacia la izquierda:

<3 .16 15... =0
IN ||11|o-:mn|m1n‘1u10‘nom|1111|0r:|c|0|1111
N - 3 posziclonas
outT | 411 |mo&|u1o1|n1n1‘0nuﬂ‘m11|1m}u|0111|1111|
S ———
El estado ldgico de los tres
bits desplazados se inserta
an las posiciones que gquedan libres,

Figura 65: Rotacidn de bits a la izquierda

La instruccion "Rotar a la izquierda" sélo se puede ejecutar si el estado
I6gico de la entrada de habilitacion EN es "1". En este caso, la salida de
habilitacion ENO también devuelve el estado logico "1". Si el estado l6gico
de la entrada de habilitacion EN es "0", la salida de habilitacion ENO también

devuelve el estado logico "0".

En este tipo de rotacién tampoco se puede rotar el nimero cero porque
no se observara ningn cambio a la salida, como en el caso anterior. Como
ya se habia dicho el numero 0 no se puede rotar ya que el resultado va a ser
el mismo numero 0. Para observar y entender de mejor manera esta

instruccion se rotara el nimero 11.
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MSE LSB

1 1l
1011'[‘ 11

Figura 66: Nimero 11 en binario
Una vez que se realza la rotaciébn se puede observar un cambio a la

salida que en este caso nos dio el nimero 88.

MSBE LSE

! 8
01011000 88

Figura 67: Rotacion del nimero 11

La tabla siguiente muestra los parametros de las instrucciones de
Desplazamiento y Rotacion:

Tabla 6

Tipos de parametros para Desplazamiento y Rotacion

Parametro Tipo de datos Descripcion
EN BOOL Entrada de habilitacion
ENO BOOL Salida de habilitacion
IN Secuencias de bits Valor que se rota.
N UINT Numero de bits que se rota el valor.
ouT Secuencias de bits Resultado de la instruccion

2.13.9 Software TIA PORTAL V11 Profesional

El TIA PORTAL V11 Profesional es un software de facil manejo en el que
se puede programar a toda la familia de controladores SIMATIC S7
1200(CPU 1211C, CPU 1212C, CPU 1214C) permite desarrollar, programar
y configurar la légica del PLC, configurar la visualizacibn de una HMI,
seleccionar y configurar el tipo de conexién por red. Se dice que este
software es muy completo, por la razén de que se puede programar y
configurar los pardmetros de un PLC y una HMI de acuerdo a las
necesidades del usuario y de esta manera se logra hacer un proyecto

completo de automatizacion.
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2.13.9.1 Requisitos del sistema

Para instalar el software TIA PORTAL V11 Profesional en un equipo con
el sistema operativo Windows 2000, Windows XP o Windows Vista, es
preciso iniciar la sesion con derechos de administrador. (SIEMENS,
SIMATIC S7 Controlador Programable S7-1200, 2012)

Tabla7

Tabla de Requisitos del Sistema

Hardware/software Requisitos
Tipo de procesador Pentium M, 1,6 GHz o similar
RAM 1GB

Espacio disponible enel 2 GB en la unidad de disco C:\

disco duro
e Windows XP Professional SP3
e Windows 2003 Server R2 StdE SP2
Sistemas operativos e Windows 7 Home Premium
e Windows 7 (Professional, Enterprise, Ultimate)
e Windows 2008 Server StdE R2
Tarjeta grafica 32 MB RAM, Intensidad de color de 24 bits
Red Ethernet de 20 Mbits/s o mas rapido

2.13.9.2 Estructura del programa

Cuando se realiza un proyecto hay que tener en cuenta todas las
variables que se van a utilizar en la solucion del problema, ya sean estas las
entradas “I” y salidas “Q”, marcas “M” y datos locales, también se debe tener
en cuenta la estructura del proyecto y si se va a utilizar mas de una funcién
de acuerdo a la necesidad que tenga el usuario para resolver el problema
planteado. Las instrucciones del programa se pueden insertar en bloques
I6gicos que son: “bloques de organizacién OB”, “bloques de funcién FB” y
“funciones FC”, en la siguiente figura se muestra una forma de realizar la

estructura del proyecto:
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- '3 = -
OB 1 FB 1 FC1
OB
- - - = &
FB 2 FB 1 FC 21
-+ - i
| |os
* L
FC 1 DB 1

Figura 68: Esquema de bloques de programa por parte de la CPU
“La CPU organiza los bloques de memoria, como:

a) OBs: estos definen la estructura del programa principal, denominando
al OB1 como el ‘main’. Hay OBs con funciones predefinidas, aunque
también se pueden crear con funciones especificas.

b) FBs y FCs: contienen cddigo de programa especifico para realizar
alguna funcidon. Pueden tener parametros de entrada y salida,
compartiendo datos con un bloque que lo llama. La diferencia entre un
FB y un FC, es que un FB tiene asociado o utiliza un bloque de datos
‘DB’ (denominado ‘DB instancia’) que guardara valores o estados que
podran ser utilizados por otros bloques de programa. Los numeros
van del 1 al 65535.

c) DBs: la funciébn que realizan es guardar datos que pueden ser
utilizados por otros, los numeros van del 1 al 65535. Pueden definirse
de tal forma que todos los blogues accedan a ellos, son los que se
denominan DBs globales, o por el contrario que solo estén asignados
a un FB, denomindndose DBs instancia. Los datos almacenados en
este bloque de datos, no son borrados al finalizar la ejecucién del

bloque l6gico asociado.” (Surribas, 2013)

2.13.9.3 Lenguajes de programacion
Para programar el PLC S7 1200 CPU 1212 ¢ AC/DC/RLY existen dos

lenguajes de programacion que son:

a) Lenguaje de programacién KOP: conocido también como esquema

de contactos, escalera o ladder es un lenguaje de programacion
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gréfico. Su forma de representar es similar a los esquemas de

circuitos.

# Arrangue # Paro #Bobina 1

| | | /1 PR I
1 | N7 ’

#Bobinal
| 1
[

Figura 69: Lenguaje de programacion KOP

Todos los elementos del programa KOP se conectan a la barra de
alimentacion de un segmento ya sea en serie 0 en paralelo, donde se deben

asignar variables a todos los elementos del programa.

La programacion del segmento siempre comienza desde el margen
izquierdo del circuito, donde esta la barra de alimentacion en la cual debe
constar por lo menos un circuito, tambien se pude ampliar el segmento

colocando mas circuitos o ramas.

"Amangue” “Parg® “Bobina 1°

l | 11 { F—

Figura 70: Esquema de lenguaje de Programacion KOP en TIA Portal

a) Lenguaje de programacion FUP: también se lo conoce como
diagrama de funciones, es un lenguaje de programacion gréfico. Su

representacion es similar a los diagramas de circuitos electrénicos.

}:1

# Arranque — &

# Bobina— # Bobina

# Pam—q =

Figura 71: Lenguaje de programacion FUP
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Para realizar esta programacion utiliza cuadros del algebra booleana que
estan conectados a través de un flujo de sefiales binarias, se deben asignar
a todas las variables del programa. En el segmento se pueden realizar mas
de un circuito y siempre se empieza de izquierda a derecha, en este tipo de

lenguaje se puede visualizar y entender de mejor manera el programa.

==1

0.0
"Arrangue” —

W0 0 &
"Bobina 17 — 2k _— %Q0.0

"Bobina 1"

0.1 =
"Paro” =0 ik — -_—

Figura 72: Esquema de lenguaje de Programacion FUP en TIA Portal

2.13.9.4 Ventanas principales

El STEP 7 Basic tiene dos ventanas principales la vista del portal y la

vista del proyecto.

a) La vista del portal ofrece una vista de las herramientas orientada a
las tareas. El objetivo de la vista del portal es facilitar en lo posible la
navegacion por las tareas y los datos del proyecto. Para ello, es
posible acceder a las funciones de la aplicacion desde distintos
portales, segun las principales tareas que deban realizarse. La figura

siguiente muestra la estructura de la vista del portal:

Absir prirperin sastenie

UNivvee. 1o il C

e u
Endcuiade. Ciianbsindovail_ 3. =

Ersowiad {dhm singean O

Figura 73: Vista del portal
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(1) Portales para las distintas tareas
(2) Acciones del portal seleccionado
(3) Ventana de seleccion de la accién seleccionada
(4) Cambiar a la vista del proyecto
(5) Indicacion del proyecto abierto actualmente

b) La vista del proyecto ofrece una vista estructurada de todos los
componentes de un proyecto. En la vista del proyecto hay distintos
editores disponibles que ayudan a crear y editar los respectivos
componentes del proyecto. La figura siguiente muestra la estructura

de la vista del proyecto:

L T T |

ol "

4 ol i3
v Fawmeitoy |
PR

LTS |

Figura 74: Vista del portal
(1) Barra de menus
(2) Barra de herramientas
(3) Arbol del proyecto
(4) Area de trabajo
(5) Task Cards
(6) Vista detallada
(7) Ventana de inspeccién

(8) Cambiar a la vista del portal



49
2.13.9.5 Instalacion del software de programacién TIA Portal

Para realizar la instalacion del Software TIA PORTAL se deben seguir

los siguientes pasos:

1. Insertar el CD en el CPU del computador que se desee instalar, luego
se lo abre el CD.

~_ Unidad de DVD RW (D:) TIA Portal |
-

o v

(LS 0 bytes disponibles de 3,78 GB

Figura 75: CD de instalacion

2. Una vez que se haya abierto el CD se procede a abrir las carpetas
TIA PORTAL y STEP7 PRO V11 la cual se encuentra dentro de la
carpeta anterior.

3. En esta carpeta se encuentra la aplicacion para la instalacion del
Software. Doble clic en el icono Start para empezar con la instalacion.

B start

Figura 76: Archivo de instalacion

4. Se abrira esta ventana y esta notificacién, dar clic sobre el icono Si

para continuar.

SIEMENS Totally Integrated Automation

-

Es necesanio instalar los requisitos antes de iniciar el didloge principal
de instalacidn

camponentes adicionales de Micresaft.NET framewark

jDesea continuar?

Comprobando reguistos & Swmemens A0 2008 - 2011

Figura 77: Ventana de confirmacion



50

5. A continuacibn se mostrara esta ventana, en Ajustes generales

seleccione el tipo de idioma de instalacion del Software que seria el

Espafiol. Clic en el botén siguiente:

M TR STER 7 fre
SIEMENS otally Integrated Automat ion
" idoma de Instsiacion
-y
' Ajustes generales SalecCiona o ioma de indla acin
Salup lguags: English
e Setupspracte: Deutsch
Configuracion 5
B EE )
Langue Jinsiallabion: Francais
Instalacion @ Idoma de instalacion Espafiol
"ﬂ‘lllﬂl'llfll Lirigud gl debug N6 aho
Adapiar ¢l sistema
Configuracion del sisiema
Resumen 1 Ciaire iooas las apicaciohes ankas de coninuaEr oon (3 insaanin
L]
I Las indcacones da producio conbenen informacsin imposdanie aceca de la

instalacain y ulizAGEn o8 lod producies

Ea recomianda et astas indicacanes amles da la instaladin
Lssr incicaziorsy de inetslacion

Lty irripameascaon e producios

Siguients = Carceisr

Figura 78: Seleccién de idioma de instalacién

6. En esta ventana que es de Configuracion se escoge el tipo de idioma
del producto, es decir cuales idiomas se quiere tener en el programa,
se selecciona solo Espafiol y clic en siguiente:

E Idiomas de producto
a

Elija los idiomas gue desea instalar para esta aplicacion:
Inglés
[] Aleman
[ chino
[7] Francés
Espaiiol
[ italiano

Figura 79: Ventana de seleccidn de producto
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7. Se desplegara esta ventanay clic en el boton siguiente:

Selcrone los producios deseados. 51 desaledciong Componemes
duis., &880 &8 i
I
i

'S Minima || I igica fj Percraizads

R B SIMATIC STEP 7 Prodas ssanal v11.0 SP2

B B SIMATIC WinCer: Rasic v11.0 5P
& 3 Touis
®| 7 Wigratian

B 5 wigradion del propecio a STEP T VE 4 SP2 o supesier

P18 vigracion del propscio & Winho Beisie 2008 592 501 natslision
[ P etivrviaticen L i WAGina) e

M Weicoma Tour

Heramienta de inganiana pars b progaeaadn &2 contralsdoras 5730040000 200

o | Craar ona s 8l aserlnng
Mlemonia disponibie e discD(s) durods )
Unidad Tamafe  Oisponible Mecesane  Temparal Fous e
oyt 20D 4CE 103053 31GE 31088 18%,6CH

Cereciono de Gesting:
CAProgram Fles'SlemensiAutomatan Eamminar..

| Conceine |
Figura 80: Seleccidn de productos a instalar

8. A continuacioén se abrira esta venta en donde, se tiene que aceptar las
condiciones de licencia y confirmar la lectura de las indicaciones. Clic

en el botdn siguiente:

SIEMENS Takally Irde

I Deben acepiarss fodes s cordicimes de brencea,

—

- Bjustes generales Candicitnes de lcencia
5 Condiciongs d Roancis 03 S mens A0 (ELILAY
- m I‘}cﬁ'rl"".l"_l:l'l 06 aE NECIones 08 bagunidad

13 Licancias para prosucies Open Sourcd y 4 oiros labricanias
{3 Condiciones de liencia para Nicosak 500 Serar

m ﬂCwunomsuHﬂnm para Microsok JHL Core Serdces
Wista m Candiones de lcentis de SEmens A0 TULA
Adagtar el sislema Fadenchin -
Configuracien ded sistema

Esie sofiwars a5l promapide por yes 0 Serecfas de aulod dganias &t Aamant
iy Estades Unidos, asi comad par diusulas de comvanios inlemacienaies. La Lay
sancona I3 copia v 1 distribucion iegales de este softwane va S en 3u eaidad o
Resumen &n parte. Las infracciones serin perseguidas confarme al Derecho Penal yal
Chesech Cril puiiendn Scanesr severss pems vis demandss por dafics
PEUISE
Anas o6 nslalar p UlEzar of GoPwars, siase Ral SUS coandtanes & licenca
apicabies & esle sofware y que §geran a coninuacion de 451 saia

En caz0 de haber adguindo aste sotwars &n un GO con &l indicalvo de Trial-
Wemion” 0 N COMBiGtn con un Soleens Conosddo 3 usted bajo icencs, &l uss
el palware gard lichn atlo pars Bnes 39 prueta yvaldec 5a 2epdn 10 ssligulads e
|as dspasacionas qid 54 &5 pacifcan o confruackin para la Tnal Lcansa. &
aledin &5 NECESANG Inskalar programas, Bitliolecas de software, eho an suFC

| Per tanta. recomandamos encansadamante fecuar la metalacitn © bien en un PO

o ACEEID 15060 | COMERCION e O b0 BEUSTOE & ol | a0

¥ Confimo que b KiS ¥ comgrandios ls noCacienes 06 s9guwided Bar ol L
seguen de e produciog

< vk Siguiemia = Carcelai

Figura 81: Aceptacion de las condiciones de licencia
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9. En esta ventana hay que Aceptar la configuracion de seguridad. Clic
en el boton siguiente:

Totally Integrated Au

r Dabam acapiarss indas s condiciones de licencia,
— ua

Condoacdes da benaa

2 Condicenes de licancia ge Siemens &S (ELILAY

3 Confrmiacitn de las indicackones de 3eguidad

{3 Licencias para producios Oipen Source yde ofros faBncanies
{3 Condioones e licencia para Microsolt S0L Server

{3 Condioones o licencia para Microsoft XML Core Senices

Condoones do kcenda de Stemens AG {ELILA

| Alenddn

| Esde softeare a5k probagido por lepes de derechos de ssor viganhas en Alemania

| wio Esladas Unidos, asi coma por dldusutss Se comvenios inlemacionales. La Ley

| BanCEonE 13 Copia ¥ e dalnibuckdn legales de eshe aoffwars ya Bea gn &u btalidad o
| an parte, Las infraccionss seran persaguidas conforma al Dergcho Penal 72l

| acapin todas las condiciones e o5 ansrdos agu istados

| Confinmo gue he kido y comprendido 1as indcationes &8 seguridad para el use
SeguaD 06 0d Dreduchos

Figura 82: Aceptacion de la configuraciéon de seguridad

10.Una vez aceptado todos los requerimientos, se abrir4 esta ventana

donde se observan todos los productos que se van y en que ruta se
va a instalar. Clic en instalar:

3 Resumen
3

Instalar:
- Automation License Manager
- SIMATIC STEF 7 Professional V11.0 SP2
- Migracion del proyecto a STEP 7 W5.4 SP5 o superior
-Welcome Tour
- SIMATIC ProSave
- SIMATIC WinCC BasicV11.0 SP2
- ldiomas de producto;
-Inglés
- Espaniol

Ruta de instalacion:
CAProgram Files\Siemensi\Automation

< Atrds Instalar Cancelar

Figura 83: Resumen de todos los productos que se van a instalar
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a vez iniciada la instalacion se abrirA esta ventana donde se

encuentra el progreso de la misma:

SIEMENS

~ Configuracién

0 Instalacion
~ Wista general
- Adaptar el sistemma
Configuracion del sistema

Empa resanie estmado: 43 minsos

Bienvenida al Siemens Totally Integrated Automation
Partal (TIA Partal)

o =
sy W I

Figura 84: Ventana de progreso de la instalacién

11.Cuando se haya instalado la primera parte del programa aparecera un

didlogo donde se menciona acerca de la Transferencia de licencia y

seleccione la opcién Omitir transferencia de licencia:

SIEMENS

Totally Integrated Automation

< Ajustes generales

-« Configuracion

+ Instalacién

|

- Vista general
- Adaptar el sistema
- Configuracion del sistema

Resumen

Figura 85:

a Transterancia oe Boancias
g
I La tramsferencia de icencias no s& ha podido completar porgue no s¢ ha
H ERcomrade ningan soporte de icencias. Coampruebe &i &l soponie que

conliene s claves d& Boencia esia disponibie y veslva a iniciar ia
ransfarencia o realicela mas arde gesde e Automation License Manager,

Transferencis manusl de ligenciss Fepetir ransferericia de lcenciss

Cimitar transferendcia de licencas

Transferencia de licencias
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Esta es la ventana donde muestra el avance de la instalacion y el tiempo

restante de la misma:

-
B W
EATCTENTTE

:_f.‘.reacidm de librerias

Thiance 08 slementos crpacoy en ona lereris ko al
- imARERan o globsd, wegir va necendsdes

Figura 86: Tiempo restante de la instalacion
12.Una vez instalada otra parte del programa, se abrird esta ventana
donde se es necesaria la reiniciacion del equipo para completar la

instalacion del software.

Totally Integrated A ikamation

0 La instalicion s¢ ha realdade coneclamende.

v Bjustes m Adverienc s La Tarstenencia o oendas o la delecdan de loendas
suislantas ie ha omiloo o Na Tales, mick o Advrabon Licanss Manager

SIEMENS

{FaTa askgnar BoAnCias o pblenar un resUmen e las licencias dsponibles an esk
FGUDD
-~ Configuracién
El equipn =2 Sebe reiniciar. (Desea rEnicana inmediatamesie?
-~ Instalacion ;
@ Si ORS00 rensan e $qups BholR
~ Vsta ganeral
Wz, reiniciard i aguips mas fande
- Adaptar el sistema

Figura 87: Finalizacién de la instalacién

Cuando ya se haya reiniciado el equipo, en el escritorio estaran los

accesos directos de la licencia y del Programa TIA PORTAL

TIAPGral V118

Figura 88: Programas instalados
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Para poder tener un mejor desarrollo del software es necesario instalar
las licencias del programa TIA PORTAL, para esto se sigue los siguientes
pasos:

1. Abrir la aplicacion

Figura 89: Licencia de Automatizacion
2. Se abrirda una nueva ventana donde se observa si estan instaladas las

licencias, desplegamos la pestafia de My Computer y seleccionar

Disco local (C):

File Edit Lioense Key Wiew Help
AN xR || ucese s =07
I My Computer
u Umided de disgqus i
- Jiac Incal {C-) .

M Wb Licere= Key Do | Srabus Farniy Product Version Blurnber of Licence type

Thazre are no bcenas keys seved on thes drve

Prasgs Fl For Help

Figura 90: Licencias aun no instaladas

En esta ventana se puede observar que aun no estan instaladas las

licencias por lo que se procede a instalarlas siguiendo los siguientes pasos:

3. En la misma carpeta de TIA PORTAL existen otras carpetas, abrir la
carpeta con el nombre de Simatic EKB Install 2012 03 08 /
Simatic_EKB_Install_ 2012_03_08.

4. En esta carpeta se encuentran estos iconos y se selecciona el que se

encuentra seflalado:

[%¥ About_EKE_Installer
' EKBlnst

i Simatic_EKB_Install_2012_03_08
| Simatic_EKB_Install_2012_03_08

Figura 91: Aplicacién para lainstalacion de las licencias
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5. Se abrira esta ventana, donde se debe escoger el tipo de licencia que

se desea instalar:

[ 4 5muanc sy atmer

G’ - DA DO4TT0000OR0TADNTIM = Fieglhed
= Y T T =
| =] i ol I e 1

g '.::“: by =1 = | Gelect| v |Shostname Loeeg neme Lense name

lE ,.-,m:",.:,d,,pﬁ 2 [w |ErPRaFsa SIFLETPROFIS04 ETEF E 4 Fratessional wh 4

r@ Seerched keys = [ A T SIFLATEAON3N  STEPT Ltevil i

LR | solsctect folder 2 ’ b -

R a1d @ |M1PLCES4 SIFL&1PLCSE0A EM-PLCEIM WS A

HE3 it e = .

3 v bow Die, kenyssal i ,r:_,_ ABEF10 WAL lexdble D04 Ackanced w10 r
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Figura 92: Tipos de licencias

.e .H Imstall
6. Seleccionar la opcion Install Long am”g

7. Se abrira este cuadro de didlogo el cual es un error y hay que aceptar

para continuar con la instalacion de las licencias:

Error — M

- A eeeme.

@ Error of containger opening: NTE_BAD_KEYSET

Figura 93: Error de la operacion

Luego de haber aceptado, se escogeran por si solas todas las opciones

como se muestra en la siguiente imagen:
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Figura 94: Seleccidén de las licencias a instalarse

8. Cuando ya se hayan seleccionado todas las opciones sombreadas se

cierra la ventana y aparece esta otra, donde se da clic En este

programa se instalé correctamente:

-

] [

Asistente para la compatibilidad de programas

Este programa podria no haberse instalado
correctamente

Si este programa no se instalé correctamente, intente reinstalarlo con una
configuracién compatible con esta version de Windows,

i

% Reinstalar con la configuracion recomendada

Programa: Simatic_EKB Install_ 2012 03 08
Publicador: Simatic_EKB_Install 2012 03 08
Ubicacion: DATIA PORT..\Simatic_EKB_Install_2012_03_08.exe

% Este programa se instal6 correctamente

| Cancelar

ﬂ ;Qué configuracion se aplica?

Figura 95: Compatibilidad de programas
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9. Para comprobar que se han instalado correctamente las licencias se

ICE
debe abrir nuevamente Automacion License Manager VI
Una vez abierto, se puede comprobar que se han instalado
correctamente las licencias y que el software TIA PORTAL esta listo para
poder crear un nuevo proyecto:

File Edn Luensebey View Hep
> 5 N el [ e @7
:;l Aty Lomparis
E nadas de dingus jJ
B
Y ‘eb Liceran Koy Do | Geabuy Farraly Pecchxt rrmon Hurmnber ol licease . Skanchand licenoe type | Liceme type |
= SRAATIC STERT STER 7-LITE V20 a L Fleating U krretesd |
- SRAATIC STER D RO VA 54 1 Fleahirg e brruted 1
= SIAATIC STERT STER 7 Basic 113 L Flestiteg U brrotexd I
- SRLATIC STIP D ST 7 Packmuenal .. 54 1 Fleahing Lmberratasd I
— SRAATIC STEPT ETEP 7 Predesional .. 110 L Fledtirg Unbrrotend i
- SRALTIC STER D ETOR 7 Paplegponal ., 118 1 Floahirg Uadmuted 1
g SPAATIC STERT Davice Driwera S700G T4 L Flosting LU brrmted [l
—_ SRAGTIC HKE WinTE Profeponal. 118 1 Floabing U barated I
- SIATIC WinAL SIRRATIC Windl M. 04 L Floaking Undrrted i
- SMATIC WinlL SIRMATIC WAnd ML, B4 1 Figating i bretes) i
o SRATIC WinaAL SIRRATIC Wind WL D) L Flouting | prermey | i
. i
I:prl!!!i;fs:_—:l.;; 11 Licamsn kein] ﬁ Linknown [

Figura 96: Licencias instaladas correctamente

2.13.9.6 Crear nuevo proyecto
Para crear un nuevo proyecto hay que seguir los siguientes pasos:

1. Dar doble clic sobre el icono del TIA PORT AL i

2. En esta ventana se apareceran distintas opciones de las cuales solo
se seleccionara “Crear proyecto”, a continuacion se llena los datos
con el nombre que se va a poner y también se pone el hombre del

autor si se desea. Clic en el botén crear.

Lo prasy

Figura 97: Vista del portal

3. Luego de haber creado el proyecto en la siguiente ventana por

defecto se selecciona “Primeros pasos”, para empezar el nuevo
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proyecto se empieza configurando el dispositivo, por lo cual se

selecciona a siguiente opcion:
[‘i}

5 tH aond e s 1 e i
Wyt bk aogmes FC

i ol A et e HA

Al s i el pryscha

Figura 98: Configuracién del dispositivo

4. Se abrira una ventana y se selecciona “Agregar dispositivo”, en la cual
se escoge el tipo de CPU, se despliega las pestaifias PLC/SIMATIC
S7 1200/CPU/CPU 1212C AC/DC/RIly y se selecciona el modelo que
es el 6ES7 212-1BE31-0XBO0. Clic en el boton Agregar.

(3 T TRFRFI Tt
LA Lo tREabid te el
b LM 1274 ST

LEE B Bl

Figura 99: Seleccién de la CPU

5. Una vez que se ha agregado el CPU, se abrird una nueva ventana
donde muestra el tipo de CPU escogido, dar clic en el puerto
ETHERNET para configurar la direccion IP del dispositivo.

SIEMENS SIMATIC §7-1200

Figura 100: Puerto Ethernet
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6. Se desplegara esta ventana en la parte inferior de la pantalla, donde

se escribe la direcciéon IP del PLC.

General

General

Protocolo IP (®) Ajustardireccién IF en el proyecto

Direcciones Ethernet

} Avanmdo

sincronizmcion hor

aria

Direccian IP: | 192 . 168 .0 .1 |

Masc. subred: | 2550255

.255 .0 |

Figura 101: Direccionamiento IP de la CPU

7. Cuando ya se haya direccionado el dispositivo esta listo para crear el

proyecto y realizar el esquema del ejercicio, en el “Arbol de proyectos”
desplegamos la pestafia del PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/RIly] y luego
la de Bloques de programa y se da doble clic en la opcion Main [OB1].

Arbal dal proyects
Dispositivas
Q0

w ] Proyectos
I Agregar dispasinve
oy Disposinives y redes
[= m pc 1 [cru i iac acmomi |

W Online v ddgrditcs
I = g Blogues de programe ]
"l“" Agreger nuevo blogque

& ain [OB]

¥ _g Objetos tecrologicos

¥ lg Fuentes exemas
¥ g Varables FLC
¥ L Tipos de dams PLC

b gl Tablas de chierdacién

Figura 102: Bloques de programa

i

ﬂ‘l’ Configuracibn de dnipoditregs

Y

8. Una vez realizado todo lo anterior se podra realizar el proyecto en los

segmentos:

A [CRU 1212C ACDCRIy] * Blogques de programa # Maln [DB1] — @ B X

T

= Titulo del bloque:

=L EE TFEE

== 7} = =X o =i e

*Kain Program Swesp (Cycle )
Comentario

Segments 1:

Cormentano

Ped s’

Figura 103: Editor de programa
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2.13.9.7 Transferir Proyecto al PLC
Antes de transferir el proyecto al PLC se debe verificar que las
direcciones IP de la PC y del PLC no sean las mismas, ya que no se podra

cargar el programa.
Para comprobar esto se debe realizar los siguientes pasos:

1. Dar clic en INICIO/Panel de control/Redes e Internet/Centro de Redes
y Recursos compartidos/Cambiar configuracién del adaptador.

2. Enlaventana que se abre seleccionar y dar doble clic en el icono de:

i Conexion de drea local

F; Cable de red desconectado
R %= MNIC de Gigabit Ethernet PCI-E de .., |

Figura 104: Conexion de area local

3. Una vez que se ha abierto la Conexidén de area local se abrira esta
ventana donde se selecciona Protocolo de Internet version 4
(TCP/IPv4). Clic en el boton Propiedades.

. Propisdsdes de Consvitn de dnea local et v

Funcioree de red | Lo compartico
Conctar eands

¥ NIC de Ggebt Blhere FUHE de la famlla Realiok RTLS

| Corfiguer_ |

Ests porewiin L los siguisntes semening

! B Comguni imgeescias ¢ anchieo pa e Macemsah

B ke SIMATIC ingusirial [Fthemet (1508

W - FROFINET IO AT-Frosacs VI

¥ i Probocoln de intemet wersitn € [TCPAPeB)

il 1o de infem versidn 4 [TCF1Fvd) |

¥ i Conirobsdor de E%5 ded ssigrador de detecoiin e fope

¥ i Respondedar de deleccitn de lopolog fae de nivel da oy =

Al P'mpbd.tdu

[lesmcrpodn

Profoocks TCPAP. B protocoio de red de Sres sderms
peescetermirads gue pemmite ks comunicacidn enines vanas
Tedes corectadas enire 5

| Aot v
pE_———— =

Figura 105: Propiedades de Conexién de area local

4. En esta nueva ventana se coloca la direccién de la PC que seria en
este caso 192.168.0.10 o cualquier otra, pero por defecto viene dada
por 192.168.0.XXX para que no coincida con la direcciéon IP del PLC y

por ultimo clic en el botén aceptar.
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Propiedades: Protocolo de Intemet version 4 (TCP/IPve)  |ihe b
Gergral

Puede hacer gue la configuracdn [P se asgre autcmbticamenbe s la
red e compatible con esta fundonabdad, De b contrana, deberd
consuitar con of sdministrador de red cudl e La configuracan IP
apropusds.

Dbbener una deecodn [P aubomi beaments
@ Usar la sspuisribe direccidn [P

Dareccidn [P 192 .068. 0 . 10
Miscars de subred: 295 255 255, 0
Puerta de enlace predeberminada:

@ Usar las siguientes direcoones de senvidor DiNS:
Servacdor DS preferido:

Servickor DING alternativo:

vabdar configurackin al salir Opciones avanzadss... |

[ Aceptar | [ Canceer |

Figura 106: Protocolo IP de laPC

5. Una vez que se ha realizado el direccionamiento del PLC y la PC, se
procede a compilar para observar que no exista ningun error en la
programacién, dando un clic en el icono.

CDMPILAR

Figura 107: icono de compilacién del programa

Cuando ha finalizado la compilacion aparecera un cuadro de dialogo

donde se informa si hay o no errores en la programacion del proyecto asi:

[ Genural J.- Relerencias crizadas ; (mlpdu-i F Sirtasis |
Compilaciin fnslmda (emores: 05 advveriencies: 1)
Rany Despcnpscide; Fallzs At
I, = BLE o i
i = Eloques de programs o ]
ﬂ Lin (OB} Blogue compiledo comrectamanne 0 o
] w AdceMEnCiss geneales o 1
1 Se utiimn enmedes o salidss que no exssen en &l hardwere configuredo. © ¥
1 Compilacitn Fralisda (et O, 4 13 8 t

Figura 108: Estado de la compilacion

NOTA: en el caso de que muestre una advertencia no quiere decir que el
programa no esta bien realizado y no se va a cargar, es solo que en algunos
casos no existen las variables que se ha utilizado en la programacion.

Cuando el programa esta bien realizado y no hay errores ni advertencias
aparece este cuadro de dialogo:



| General y” Referencias cruzadas || Compilar || Sintaxis
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Compilacion finalizzda (errores: 0; advertencias: 0}

! |Ruta Descripcion
& ~ rca
@ + Blogues de programa
G Kain (OB1) Bloque compilado correctamente.
Q ‘Compilacién finalimda (errores: 0; advertencias: 0}
Figura 109: Propiedades de la compilacién
6.

Fallos Adwvertenc..
i} o
o o
i} o
o i

Una vez que se ha compilado se procede a cargar al PLC para poner

en funcionamiento el programa. Dar clic en el boton “Cargar en

dispositivo” que se encuentra en la Barra de herramientas.

CARGAR EN
DISPISITIVO

Figura 110: icono de cargar en dispositivo

. Se aparecera la siguiente pantalla, donde se selecciona el tipo de

interfaz entre la PG/PC para cargar el programa y para establecer

conexion online:

Carga avanrads

Mofap dE BLTELE Dok
! [ TR T pe ChrpgEeke Sadred
L} FI! ey 19218801
Tipo dy intprle s FGIC:
| (S
e pr— T
[ Rl i, SEeT P
Lk
]
D e Ak BEC 5 Bl AT
gt b e Cobpebietved B4 G

Figura 111: Seleccidn del tipo de Interfaz

faabl i

LI .
Selian

W telavore

-

Gt O -

nad
) TG Lk 0000 BSMH

Cuando ya se haya escogido el tipo de interfaz se habilitara el botén

Cargar y dar clic en el mismo.
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Figura 112: Cargar el programa al PLC

8. Una vez que se haya dado clic en el botén cargar se abrira una nueva

ventana clic en el boton cargar y por ultimo finalizar.
L —r

emmdﬂm

Az Dars Henaa AL
] G = MLt Uit pare apevacEn ot begi

= Sobware Cargaracdremre an Enpaime Cargar com coharno
= JSpbeesiak IR e PN AREEE v (e BE Sobwenibashn
Liin |OR1] ' Lobraacebi

Qoo

Figura 113: Transferir el programa

2.13.9.8 Conexion online
Para establecer conexién online y observar el estado de las variables del

proyecto, se siguen los siguientes pasos:

1. Dar clic en la opcion “Establecer conexion online” que se encuentra

en la barra de herramientas.

5/ Establecer conexién online

Figura 114: Icono de establecer conexién online

2. Para observar el estado de las distintas variables seleccionar el icono

activar/desactivar observacion.

Figura 115: Icono para activar y desactivar observacion
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CAPITULO Il

DESARROLLO DEL TEMA
3.1 Preliminares

En este capitulo se detalla cada uno de los pasos que se realizé para la
implementacion del médulo que se utilizara en el Laboratorio de Maquinas
Eléctricas y Control Industrial, el cual sera de gran ayuda para la elaboracion
de las practicas con funciones de Desplazamiento y Rotacion para la
realizacion de estas précticas se utilizaron varios dispositivos eléctricos
como el PLC S7-1200 CPU 1212C AC/DC/RIly, disyuntores, motor asincrono
trifasico, pulsadores, luces piloto, sensores, entre otros., del cual haran uso
los estudiantes de la carrera de Electronica Mencidn Instrumentacion y
Avilnica. Con la ayuda del Software TIA PORTAL se realizard la debida
programacion de los proyectos en la PC y luego se procedera a cargar en el
PLC.

Para no tener problemas con las conexiones de los equipos se detallara
también los datos técnicos de cada uno de los elementos que se encuentran

en el mdédulo.
3.2 Disefio del médulo

Después de analizar detenidamente el disefio del médulo anterior, se
concluy6 que para una mejor comprension de las practicas que realicen los
estudiantes, los elementos del médulo como son lamparas piloto, pulsadores
y sensores no tendran sus conexiones en la parte posterior del médulo, es
decir que las conexiones de estos dispositivos se realizaran a través de
borneras para que se pueda apreciar de mejor manera las conexiones de
dichos elementos, de esta manera los estudiantes que hagan uso de estos
moédulos tendran una mejor apreciacion de cémo son en realidad las

conexiones de los procesos dentro del ambito industrial.

La siguiente figura muestra el disefio del médulo anterior.
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Figura 116: M6dulo anterior

La siguiente figura muestra el disefio del modulo actual, las rieles DIM
seran utilizadas para colocar las luces piloto, pulsadores sensores y el PLC,
los temporizadores y relés térmicos ya no seran necesarios en este modulo

ya que vienen internamente en el PLC.

Disyuntor  Disyuntor
Moncfasice  Trifasico

Rieles DIM e 90 @

Fusibles

0 & m->

17,5 cm

0,87 m

L |

L1

L] L1 Morite
] L |

79cm Tomacorriente
Borneras Riel DIN
T T T e 1 —
:l (T - g]II]IIE]]II [T J:
1,28 m

Figura 117: Disefio visual del médulo
La figura 119 indica la conexion eléctrica que se va a realizar en el
modulo para que se conecten todos los elementos y tengan a disposicion la

alimentacion trifasica y monofasica:
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— e
i

-

Tomacorriente

Figura 118: Disefio eléctrico del mddulo

3.3 Caracteristicas técnicas de los elementos
LUCES PILOTO
Marca: CAMSCO
Color: Rojo, Verde y Amarilla
Voltaje operacional: 100 a 220VAC o VDC
Temperatura operacional: -25°C a +55°C
Humedad operacional: 45% a 90%
Grado de la proteccién: IP65
PULSADORES:
Marca: CAMSCO
Voltaje operacional: 600V, AC15 240V-3A
Intensidad operacional: 10A

Contacto Rojo y Verde: NC 1-2, NO 3-4



Temperatura operacional: -20°C a +50°C
Humedad operacional: 45% a 90%

SENSOR INDUCTIVO

Marca: HANYOUNG

Distancia deteccion: 2mm

Tension de alimentacion 10 a 30 Vdc
Temperatura de trabajo -10°C a +65°C
Indicacion LED rojo (NPN), LED verde (PNP)
Grado de proteccion IEC IP-67

SENSOR CAPACITIVO

Marca: HANYOUNG

Alimentacion: 6 a 36Vdc,

Rango de deteccion hasta 30 mm.

Indicacién LED rojo (NPN), LED verde (PNP)
Corriente de salida méax. 200 mA

Margen de la temperatura ambiente -25°C — +80°C
Grado de proteccion IEC IP-67

SENSOR FOTOELECTRICO

Distancia de deteccion: 10cm

Tension de funcionamiento: 10 — 36 VDC
Intensidad méaxima: 200 mA

FUENTE PARA ALIMENTAR EL SENSOR
Nombre: Acustic 11a300 Adaptador Universal
Tension de alimentacion: 110/220 V

Tension de salida: 3,0-4,5-6,0-7,5-9,0-12 VDC

68
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Intensidad méaxima: 300mA

DISYUNTORES MONOFASICO

Tension maxima de funcionamiento: 380 VAC
Intensidad maxima: 10A

DISYUNTORES TRIFASICO

Tension maxima de funcionamiento: 380 VAC
Intensidad maxima: 20A

MEDIDOR MULTIFUNCIONAL

Rangos de tension: L-N: 58... 277 V AC TRMS
L-L: 100... 480 V AC TRMS

Rango nominal: 100... 240 V AC (45... 65 Hz)

110... 250 V DC

Potencia absorbida: 5 W DC
10 VA AC

Entradas digitales: 2

Salidas digitales: 2

Humedad relativa: 95 % en 25 °C sin condensacion

Tipo de proteccion: frontal: IP 65

3.4 Construccion

Para la construccidon del nuevo mdédulo se utilizé distintos materiales

entre los cuales se tiene:

» Una tabla de MDF de 1,28m (ancho) y 0,85m (alto)

> Rieles DIN

» Cajas de madera de 20cm (alto), 10cm (ancho) y 6cm (profundidad)
(Para las luces piloto y pulsadores)

» Cajas de madera de 10cm (alto), 10cm (ancho) y 10cm (profundidad)

(para los sensores)
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» Caja de madera de 10cm (ancho), 15cm (ancho) y 6cm (profundidad)
(para el paro de emergencia y selector)

» Bases para Riel DIN (Para las cajas de las luces piloto, los pulsadores
y sensores)

» Borneras de 4 y 6 terminales

» Cable trifasico #12

» Tornillos, tuercas y rodelas (para asegurar las cajas y las bases para
la Riel DIM)

» Pintura (para el médulo y las cajas)

3.5 Implementacion

Para la implementacion del médulo primero se realizé las mediciones de
los dispositivos, rieles DIM, el computador, las alimentaciones, terminales y
se perforaron los agujeros donde se colocarian los mismos. Luego de esto
se procedié a pintar el médulo. Una vez seca la pintura se procedi6 a colocar
las Rieles DIM.

Figura 119: Colocacion de las Rieles DIN

Se realiz6 las respectivas conexiones eléctricas tal como se muestra en

la Figura 111 y por ultimo se coloco el monitor de la PC.
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Figura 120: Instalacion Eléctrica

Después de comprobar que las conexiones estan bien realizadas, se
colocé el modulo sobre una base de metal y por ultimo se coloco la

sefialética y la respectiva simbologia.

Figura 121: Colocacién del médulo sobre la base de metal

En la siguiente tabla se muestra la simbologia que se coloc6 en el

modulo:



Tabla 8
Simbolos del Médulo
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NOMBRE

SIMBOLO

Tension Trifasica
X: L1
Y: L2
Z:L3

Tensién Monoféasica
LINEA: L+
NEUTRO: N

Disyuntor Monoféasico
Disyuntor Trifasico

Tomacorriente

Advertencia de punto
peligroso

Peligro por choque
eléctrico

J..l;.l.i-l..l.l‘ll"

M
I
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Para colocar los pulsadores, los sensores, el paro de emergencia, el

selector y las luces piloto se elaboré unas cajas contenedoras.

Figura 122: Caja para los dispositivos

Luego de esto se las pinto para mejorar la apariencia de las mismas y se
colocaron las borneras para realizar las conexiones eléctricas. Ademas se

ubicaron las bases para colocarlas sobre las rieles DIN.

Figura 123: Conexiones eléctricas de borneras

Figura 124: Base para Riel DIN
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Luego se sellaron las cajas y se coloco la respectiva sefialética, tal y
como se muestra en la siguiente tabla:

Tabla9

Simbolos de los dispositivos eléctricos

NOMBRE SIMBOLO
ALl LINEA
Sensor Capacitivo
Al: FASE
Az |=">NEUTRO
A2: NEUTRO
(FH=no
NO: NORMALMENTE ABIERTO -
COMUN (—B - COMLUN
NC: NORMALMENTE CERRADO @ NG

= LIMEA
Sensor Inductivo

Al: FASE

=>=MNEUTRO
A2: NEUTRO
e
NO: NORMALMENTE ABIERTO
COMUN === COMIUN

NC: NORMALMENTE CERRADO —=MC

Sensor Fotoeléctrico
Al: FASE
A2: NEUTRO
NO: NORMALMENTE ABIERTO
COMUN
NC: NORMALMENTE CERRADO

O OO LT O

([ -
rpamcze | "‘";':}'
1n.lllu|m;u| S p
Ly
Paro de Emergencia i+ %
Selector 'rl' : e
seuerpns | |
':I-.-' u
T
[
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Pulsadores
P1: Pulsador 1
P2: Pulsador 2
P3: Pulsador 3

NO: Normalmente Abierto

NC: Normalmente Cerrado

B

== LINEA
Luces Piloto L . NEUTRO
L1: Luce Pilotol B == LINEA,
L2=
L2: Luce Piloto2 ! R
==
L3: Luce Piloto3 LINEA
L3 [
—=MNEUTRO

. .
R Radlanaaisnsil
|-

Lkl g a s

iflind

Figura 125: M6dulo con dispositivos disponibles para las préacticas
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Para concluir con este proyecto se realiz6 un armario de madera para
guardar, organizar y dar seguridad a los dispositivos eléctricos necesarios
para la elaboracion de las distintas practicas.

Figura 126: Mueble para los dispositivos eléctricos
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CAPITULO IV

CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES
4.1 Conclusiones

» Se implementé un modulo de Control Industrial el cual permitira la
realizacion de practicas con el empleo del PLC S7-1200 1212C
AC/DC/RLY con funciones de desplazamiento, que sera de mucha
utilidad en el laboratorio de Maquinas Eléctricas y Control Industrial.

» Gracias a la implementacién de un mdédulo eléctrico, se facilitara la
familiarizaciébn de los estudiantes con los dispositivos y equipos
utilizados en el campo industrial y de esta manera mejorar el proceso
de enseflanza-aprendizaje entre estudiantes y docentes.

» Con la investigacion realizada acerca de las caracteristicas del PLC y
la configuracion del software TIA PORTAL se logré realizar la
programacién e implementacion de aplicaciones basicas y se
comprobéd el correcto funcionamiento con los dispositivos eléctricos
del modulo.

» Se elaboraron guias de Laboratorio en las cuales se detalla paso a
paso el procedimiento a realizar con Funciones de Desplazamiento y
Rotacion en el Software TIA PORTAL V11, los datos desplazados sea
a la derecha o hacia la izquierda se pierden y ya no se pueden
recuperar, mientras que con las funciones de rotacién de igual
manera hacia la derecha o hacia la izquierda los datos se pueden
guardar y el ciclo se puede volver a reiniciar.
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4.2 Recomendaciones

» El docente responsable de la asignatura debe impartir los
conocimientos necesarios a los estudiantes acerca del funcionamiento
y conexion de los dispositivos antes de realizar las préacticas, de esta
manera se podra evitar accidentes y perjuicios tanto a los estudiantes
como a los dispositivos eléctricos.

» Antes de realizar una practica hay que comprobar que el médulo no
esté energizado, es decir, que el disyuntor monofasico y trifasico
estén en estado OFF y una vez que se desee energizar el tablero es
necesario revisar que las conexiones estén bien realizadas.

» Para que el modulo eléctrico tenga mayor tiempo de trabajo es
necesario dar el mantenimiento respectivo a todos los dispositivos
eléctricos que se encuentran en el mismo, sobre todo a los
dispositivos de los cuales se hacen mayor uso y que posean partes
moviles.

» Para que los estudiantes tengan una mejor comprensioén acerca del
desarrollo de las guias de laboratorio es necesario que el modulo sea
utilizado por un maximo de tres estudiantes, de esta manera

garantizar el aprendizaje del alumnado.
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GLOSARIO DE TERMINOS
A
AC: Alternative Current (Corriente Alterna)
B

BIT: Bit Es el acrénimo Binary digit (digito binario). Un bit es un digito del
sistema de numeracion binario, en el binario se usan so6lo dos digitos, el 0 y

el 1. Un bit o digito binario puede representar uno de esos dos valores, 0 6 1.

BYTE: Es una unidad de informacion utilizada como un multiplo del bit.
Equivale a 8 bits.

C

COMPILAR: traducir el codigo fuente a cédigo maquina, también llamado
cbdigo objeto, siempre y cuando, el propio compilador no detecte ningun
error en dicho cédigo fuente.

CM: Mdédulo de Comunicacion

CPU. Unidad Central de Proceso.

CTD: Contador descendente.

CTU: Contador ascendente.

CTUD: Contador ascendente — descendente.
D

DC: Direct Current (Corriente Directa)
E

ETHERNET. Ethernet es un estandar de redes de computadoras de area
local con acceso al medio por contienda CSMA/CDes ("Acceso Mdultiple por
Deteccion de Portadora con Deteccion de Colisiones"), es una técnica usada
en redes Ethernet para mejorar sus prestaciones.

INTERFAZ. Conexion e interaccion entre hardware, software y el usuario.
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IP. Es una etiqueta numérica que identifica, de manera ldgica y jerarquica, a
un interfaz (elemento de comunicacién/conexion) de un dispositivo
(habitualmente una computadora) dentro de una red que utilice el protocolo
IP (Internet Protocol).

PC. Computador Personal.

PLC: Un controlador légico programable, mas conocido por sus siglas en
inglés PLC (Programmable Logic Controller), es una computadora utilizada
en la ingenieria automatica o automatizacién industrial, para automatizar
procesos electromecanicos, tales como el control de la maquinaria de la

fabrica en lineas de montaje o atracciones mecénicas.

PROFINET. Es el estandar Industrial Ethernet abierto y no propietario para la
automatizacion. Con él es posible una comunicacion sin discontinuidades

desde el nivel de gestion hasta el nivel de campo.

R
RLY: Salida a Relé
ROL: Rotar a la izquierda.
ROR: Rotar a la derecha.

S

SB: Signal Board

SHL: Desplazar a la izquierda
SHR: Desplazar a la derecha
SM: Modulo de seal

SOFTWARE. Es conjunto de programas, instrucciones y reglas informaticas

gue permiten ejecutar distintas tareas en una computadora.
T

TIA PORTAL: (Totally Integrated Automation Portal)
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TOF: Temporizador Retardo a la Desconexion.
TON: Temporizador Retardo a la Conexion.
TONR: Temporizador Acumulador de tiempo

TP: Temporizador de Impulso

VAC: Voltaje de Corriente Alterna
VDC: Voltaje de Corriente Continua

VARIABLE: Entidad del tipo BOOL, WORD, DWORD, etc., cuyos

contenidos se pueden modificar desde el programa durante su ejecucion.
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