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OBJETIVOS

General:

« “Implementar un control de velocidad, sentido de giro, freno del eje de un motor trifasico
mediante un variador de velocidad G110, Touch Panel y un PLC S7- 1200 para la
realizacion de practicas virtuales en el Laboratorio de Instrumentacion Virtual”.

Especificos:

« Analizar las caracteristicas y el funcionamiento del Controlador Logico Programable para el
control de un motor trifasico.

« Establecer un programa de mando que permita el proceso del control de velocidad, sentido
de giro, freno del eje de un motor trifasico.

« Implementar una interfaz HMI para la visualizacion de resultados de control de parametros
de un motor trifasico.

G ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
NNNNNNNN OGN PARA LA EXCELENCIA
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COMPONENTES

* KTP600 BASIC MONO/COLOR PN
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COMPONENTES
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HMI

La interaccion Hombre-Maquina tiene como objeto ser una interfaz de usuario de control industrial,
proporciona una arquitectura flexible y extensible para el suministro de datos de proceso en el tiempo real a
una interfaz de usuario de vanguardia.(Albarracin Palma, 2013)
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COMPONENTES DEL VARIADOR DE FRECUENCIA

ETAPA RECTIFICADORA: De alterna a continua por medio de elementos electronicos.
ETAPA INTERMEDIA: Filtro para suavizar la tension rectificada y reducir la emision de
armonicos.

INVERSOR o0 “Inverter”: Convierte la tension continua en otra de tension y frecuencia
variables mediante la generacion de pulsos. Se emplean IGBT's (Insolated Gate Bipolar
Transistors) para generar los pulsos controlados de tension. Los equipos mas modernos
utilizan IGBT’s inteligentes que incorporan un microprocesador con todas las protecciones por
sobre corriente, sobre tension, baja tension, puesta a masa, sobre temperatura, etc.

ETAPA DE CONTROL: Esta etapa controla los IGBT para generar los pulsos variables de
tension y frecuencia. Y ademas controla los parametros externos en general, etc.
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DIAGRAMA DE BLOQUES DE UN VARIADOR DE FRECUENCIA
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DESARROLLO DEL PROYECTO
e PLC S 7-1200
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- KTP600 BASIC

ANV U WP

[PLC_2

[ Controladores
v [ SIMATIC 57-1200
vl cru
» [ CPU 1211C ACIDCIRly
» L CPU 1211C DCDCIDC
» L CPU 1211C DUDCIRly
» (3 CPU1212C ACDCRY
» L CPU 1212C DOUDCIDC
» [ CPU 1212C DUDCRly
HM » [ CPU 1214 ACIDCIRlY
» [ CPU 1214C DODCIDC
» (3 CPU 1214C DUDCRly

[ CPU 1215C ACIDCIRly
[ 5657 215-18631-0x80

I |6ES7 215-18G40-0XBO;
» [ cPU 1215¢ DOIDCIDC
» [ CPU 1215 DUDCRl
» g CPU 1217C DADCIDC
» [ CPU 1212FC DUIDCIDC
» [ CPU 1212FC DCIDCIRY
» [[§ CPU 1214FC DCIDCIDC
» [ CPU 1214FC DC/DCIRY
» [ CPU 1215FC DCIDCIDC
» [ CPU 1215FC DUDCIRY
» [ CPU 1200 5in especificar
» Ljgj CPU SIPLUS

AL cianc e300

Controladores

T

i

istemas PC

E

Accionamien...

v Abrirla vista de dispositivos

'} ' )

A Dispositivo:

CPU 1215C ACDCIRly

Referencia: | 6ES7 215-18G40-0XBO

Version: V42

Descnpcion:

Memoria de trabajo 125KE; fuente de
slimentacion 1201240V AC con DI14 x 24V DC

SINKISOURCE, DQ10 xrelé, Al2 y AQ2 integradas,

6 contadores rdpidos y 4 salidas de impulso

integradaz; Signal Board amplia ES integradas,

hasta 3 modulos de comunicaciones para
comunicacion serie; hasta 8 modulos de
sefiales para ampliacion E/S; 0,04ms/1000
instrucciones; 2 interfaces PROFINET para
programacion, HM y comunicacion PLCPLC

Aregar

Agregar dispositivo

I

[Hm_2

v [ HM
[ SIMATIC Basic Panel
» |53 3" Display
Centroladores ¥ 54" Display
v |54 6" Display
[ KTP600 Basic
[ 6AV6 647-04B11-3A%0
[0 6AV6 647-0ACT1-3AX0
e e 00011340
HMI ] U_' KTP600 Basic Portrait
» |53 7" Display
} [ 9" Display
» |53 10" Display
» [ 12" Display
» |53 15" Display
» [ SIMATIC Comfort Panel
» [ SIMATIC Mobile Panel
) U_l SIMATIC HM SIPLUS

0 -0 |

Sisternas PC

Accionamien...

[V Iniciar el asistente de dispositivos

Dispositivo:

KTP600 Basic color PN

Referencia: | 6AV6 647-0AD11-3AX0 |

Versién: [12000 [*]

Descripcion:

Pantalla de 5.7" TFT, 320 x 240 pixeles, Colores
256; Manejo tactil o con teclado, 6 teclas de
funcidn; 1 x PROFINET
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DESARROLLO DEL PROYECTO

IP

Rack_0

[¢[n]

PLC

SIMEAS

‘ HSC_1

E HSC_2
HSC 3
HSC 4
HSC 5
HSC_6
Pulse_1
Pulse_2
Pulse_3
Pulse_4

» Interfaz PROFINET_1

<[ w ]

vl

[3][100% v —j— d

|gPropiedades “"_i,lnformacién yH&Diagnéstico \

J General H Variables 10 “ Constantes de sistema ” Textos ‘

General
Direcciones Ethernet
Sincronizacion horaria
Modo de operacion

» Avanzado
Acceso al servidor web

Protocolo IP

Subred:

(® Ajustar direccién IP en el proyecto

DirecciénIP: | 192 . 168 .0 .7

Masc. subred: | 255 . 255 . 255 . 0
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* HMI_1.IE,
HML1 » Interfi
‘.
»
[l
<[u] [>][100% x| —y—  Bi<] i
‘ﬂ Propiedades I:A.‘. Informacién H %l Dia
J General H Variables 10 H Constantes de sistema H Textos ‘
General ] \ Agrega rec |

» Interfaz PROFINET [X1]

Protocolo IP

(® Ajustar direccién IP en el proyecto
Direccién IP: m
Masc. subred:
[ utilizar router

255 .255.255 .0
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DESARROLLO DEL PROYECTO
-RED

* ENLACE

PLC_1
CPU 1215C

HMI_1
KTP600 Basic co...

PN/IE_1
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DESARROLLO DEL PROYECTO
- INICIO

Segmento 1:

Sentido de girc horaric

%00
"PARO DE M0 3 %M0.2 %00.0
EMERGEMCIA "Marcha” “Paro” "% Horario®

/1 | | /1 { )

%00.0
"% Horario"
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DESARROLLO DEL PROYECTO
-SENTIDO DE GIRO

r  Segmento 2:

Cambic de giro

%0 .0
"PARO DE %WMO0 4 M0 .2 %001
EMERGENCIA" "Cambio de giro” "Parg” "5 Antihorario”
/1 { | /1 { )}




DESARROLLO DEL PROYECTO
-CONTROL DE VELOCIDAD

v Segmento 3:

Normalizar el porcentaje ysalida de 0-20mA. Primera salida analogica del PLC

w20
“Porcentaje’

NORM_X
Int to Real
EN
= MN YD
OUT — "SALIDAREALY" DM
VALUE "CALIDAREALT

100 — X

U MN

SCALE X
Real to Int
EN
VALUE
MAX

—

Qwe4
OUT— "Anlgo output 1°

@
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DESARROLLO DEL PROYECTO
-CONTROL DE VELOCIDAD

Amperaje (mA) /PLC Do = lxmax_xmm x (Al — Ymin)] + Xmin Ecuacion (1)

Ymax—-Ymin

27684 -0

Reemplazando: Do = IZOmA —oma” (4mA — 0mA)| + 0

Do = 5536.8 = 5537

2
[~
a
2
<

¥  Segmentod:

Escalamiento de 4-20mA. Segunda salida analogica del PLC

16000 15000 20000 25000 30000 SCALE_X
DATOS PLC Real to Int
EN
MN WG 6
Y ADA4 OUT — "“Anlgo output 2°
"SALIDA REALT" — VALUE
27648 — MAX
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DESARROLLO DEL PROYECTO
-HMI

\); ESPFE CONTROL DEI MOTOR
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DESARROLLO DEL PROYECTO
-VARIADOR

Bornes del
Funcionamiento
variador

Entrada analégica

ON/OFF1

Inversion sentido de

giro

Negativo

Salida del PLC

%QW64

Q0.0

Q0.1

2M

Conexion Variador G110/ PLC S7 1200

Descripcion

Salida Q0.0

Salida analdgicas

Salida Digital

Salida Digital

Masa de salidas analogicas

P0010 Puesta en servicio

1= puesta en servicio rapida

P0100 Europa/Norteamérica

1= Potencia en HP; frecuencia por defecto 60
Hz

P0304 +Tensién nom. Del motor 10-200V

Ver placa caracteristica del motor

P0305 * Corriente nom. Del motor

Ver placa caracteristica del motor

P0307 Potencia nom. Del motor 0-2000KW

Ver placa caracteristica del motor

P0310 Frecuencia nominal del motor
12-650Hz

Ver placa caracteristica del motor

P0311* Velocidad nominal del motor
0-40000r/min

Ver placa caracteristica del motor
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P0700 Seleccion de la fuente de orden
2=bornes / terminales
P01000 Seleccion de la consigna de frecuencia

2= consigna analdgica

P1080 Frecuencia minima del motor

0

P1082 Frecuencia maxima del motor

60 Hz

P1120 Tiempos de aceleracion

5 segundos

P1121 Tiempos de deceleracion

5 segundos

P3900 Fin de puesta en servicio

1= Fin puesta en servicio con calculo motor
(recomendado)
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CONCLUSIONES

 Tras al analizar las caracteristicas y el funcionamiento de un PLC
(Controlador Logico Programable) S7-1200 para el control de un motor
trifasico, se pudo analizar que su estructura es beneficiosa para tener un
menor cableado y un ahorro de espacio, ademas que dependiendo de la
serie que posea el CPU, tendran limitadas aplicaciones que se puede
realizar en él.

 Es claro, que al utilizar el software de programacion Tia Portal V15, se
obtienen mayores beneficios que versiones anteriores, como facil
programacion, sencillo control del motor, ademas de su variedad, con
diversos métodos de personalizacion de interfaz para el usuario en el HMI
(Interfaz Hombre Maquina), de esta manera permite tener una facilidad de
manejo para el usuario, asegurando una mejor calidad en el trabajo.
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CONCLUSIONES

Al implementar el variador de frecuencia y cambiar los parametros
especificos, ya no fue necesario programar un frenado de motor en el PLC
ya que se realizd de manera automatica.

« Tras realizar una interfaz HMI (Interfaz Hombre Maquina) y gracias a la
conexion Profinet entre el Panel Touch KTP600 Y PLC S7-1200 se puede
generar una curva caracteristica en el Panel Touch este muestra la corriente
de salida del puerto QW64 ademas de iconos distintivos que muestra el
funcionamiento como el paro de emergencia, todo esto en tiempo real.
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CONCLUSIONES

« Se aprendid a realizar cambios de los parametros de fabrica del variador de
frecuencia G110 gracias al uso de Panel Basico de Operaciones (BOP).

« Se conoci0O que se puede controlar un motor trifasico mediante la

programacion del PLC o por el BOP (Panel Basico de Operaciones) del
variador de frecuencia.
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RECOMENDACIONES

 Tener en cuenta las salidas, entradas analogicas y digitales del PLC como
también del variador de frecuencia, para evitar siniestros a los dispositivos.

 Tener en cuenta la version del firmware al momento de seleccionar el PLC
puede gue algunos PLC’S no sean compatibles con los firmwares actuales
por lo cual se debe bajar la version.

« Antes de subir la programacion a nuestro PLC y Panel Touch se puede
compilar y simular el funcionamiento y verificar que todo este correcto, esto
es posible, gracias al software PLC SIM de Tia Portal V15.
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RECOMENDACIONES

 En caso de que no se establezca el enlace entre el PLC y el Panel Touch
revisar el cable directo que funcione correctamente.

« Para optimizar el control del motor a parte del PLC S7 1200 se debe contar
con dispositivos extras como encoder, modulos de comunicacion entre otros.
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