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i.- INTRODUCCION

El desarrollo de la tecnologia y el mercado competitivo, obliga a las industrias a mejorar
sus tecnicas de control. Varias empresas privadas y petroleras del pais usan tecnologia
Allen Bradley que con la ayuda de un panel de control visual, se puede tener supervision

del estado de los elementos que interactian en un proceso en tiempo real.

La automatizacion y el monitoreo en la actualidad son técnicas muy utilizadas en la
industria, ya que facilitan al operador a visualizar y controlar los parametros importantes

que se encuentran dentro de un proceso industrial.

Con estas técnicas se ha logrado disminuir costos y tiempos de operacién, elevar la
productividad, mejorar la calidad de los productos, disminuir riesgos de operacion tanto en
el proceso como para los operadores, logrando una mejor y mas segura comunicacion

hombre-maquina.

Con el objetivo de abarcar una mayor cantidad de parametros a controlar, la tecnologia de
redes también a evolucionado, la cual permite que la automatizacion tenga una mayor
cobertura sobre el proceso, asi como incrementar las distancias de los elementos, sobre los

cuales se puede tener control.

El PLC Micrologix 1200 es un controlador l6gico programable que maneja sefales
analogicas y digitales muy utilizado en el control de procesos. Tiene la posibilidad de
aumentar su capacidad de entradas y salidas mediante tarjetas de expansién, disefiado
principalmente para una ambiente industrial, posee puertos de comunicacion estandar RS-
232, y mediante tarjetas puede trabajar en DH-485 y DeviceNet. Los parametros a
controlar son en tiempo real cuando se lo usa en sistemas SCADA.

El PanelView 600 es un equipo de la marca Allen Bradley, utilizado por las industrias para
monitorear parametros principales como temperatura, presion, distancias, etc. La
implementacion de una pantalla de tacto, ayuda a concentrar a todo un tablero de control
en una sola pantalla ahorrando espacio y eficiencia en el trabajo. Tiene la capacidad de

aumentar su nivel de memoria mediante la utilizacion de una tarjeta de memoria.



i.- ANTECEDENTES.

Las industrias en la actualidad han tenido un continuo avance con respecto al control y
monitoreo de los procesos, de esta manera se obtiene mejoras en la produccion. Por esto se
ve necesario el uso de un equipo de control y supervision industrial, como modulo de
estudio para la carrera; que con la ayuda de una red industrial se pueda extender el control

a todos los puntos que se desea gobernar.

lii.- OBJETIVO GENERAL.

CONTROLAR Y MONITOREAR LOS SISTEMAS HVAC Y NIVEL DE LIQUIDOS
MEDIANTE PANELVIEW 600 A TRAVES DE UNA RED SERIAL

iv.- OBJETIVOS ESPECIFICOS.

- Implementar una red DH-485 que permita visualizar los parametros de funcionamiento
de los procesos.

- Manejar un software para controlar procesos mediante el PanelView 600.

- Disefar pantallas para el control y monitoreo de procesos mediante el PanelView 600.

- Visualizar los elementos que interactan dentro de la red DH-485.

- Manejar dos sistemas diferentes a través de la red DH-485.

- Desarrollar el programa de control en los PLCs Micrologix 1200.

v.- JUSTIFICACION.

Un sistema de control automatico con la implementacion de una red de tipo industrial y un
panel de supervision es importante en la actualidad ya que permitira visualizar los
diferentes elementos controlados, asi como también el comportamiento de las variables
gue maneja cada uno de estos elementos, como por ejemplo: caudal, temperatura, nivel,

voltajes, corrientes, potencias, etc.

También se considera que este proyecto ayuda a tener un mayor conocimiento de lo que se
estd utilizando en las industrias, para poder de esta forma elevar al maximo el

aprovechamiento que se da en los procesos.



Ayudara a fortalecer los conocimientos y poder brindar un buen servicio a una empresa en
el campo laboral. Como es el hecho de concentrar todos los controles de un proceso en un
solo lugar, desde donde se podra visualizar y controlar el proceso. Cabe mencionar que no

solo puede ser un proceso ya que pueden ser varios procesos existentes en una empresa.

El presente proyecto servird como base investigativa para las futuras generaciones de la
Carrera de Ingenieria Electromecanica, a partir de la cual se podra mejorar este tipo de
controles en funcion del adelanto de la tecnologia, ya que se prevee gque este proyecto asi
como sus elementos servirdn como herramientas didacticas para el mejor aprendizaje de

las materias afines.

vi.- ALCANCES Y METAS.

- Alcanzar una interaccion del PanelView con los demas dispositivos de la red como son
los PLCs y por medio de estos al variador de frecuencia.

- Al término del presente proyecto se obtendrd una visualizacion de dos procesos en
tiempo real.

- Programar el PLC Micrologix 1200 para el manejo de datos mediante sus entradas y
salidas, analdgicas y digitales.

- Manejar los lenguajes de comunicacion que se utilizan para poder visualizar los

parametros de funcionamiento de los equipos industriales.



CAPITULO I

CONCEPTOS GENERALES

1.1. INTRODUCCION

El control automatico conjuntamente con dispositivos de monitoreo y transmisién en una
empresa industrial (sistema de red), forman el equipo méas completo y versatil para el
control y monitoreo industrial, especialmente cuando hablamos de disminucién de tiempos
muertos, mejoras en procesos, optimizacion de recursos, etc. Todas las empresas exigen
elementos que controlen, permanezcan estables ciertas variables y en diferentes procesos
monitoreen, para de esta forma determinar el estado de la empresa por lo que se utilizan

varios elementos de control que permiten obtener datos del proceso.

Un sistema de control es aquel que ante la presencia de una variable de proceso la compara
con una constante y posteriormente corrige el sistema mediante una variable de control.
Existen lazos o bucles de control abiertos (figura 1.1.) que son aquellos que no tienen una
realimentacion y cerrados (figura 1.2.). que tienen una realimentacion para controlar el

proceso.
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Figura 1.1. Lazo abierto
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Figura 1.2. Lazo cerrado

1.2. DEFINICIONES FUNDAMENTALES EN CONTROL.

Los elementos de control son utilizados en todo tipo de industrias ya sean estas quimicas,
industriales, petroleras, metallrgicas, textiles, etc., teniendo como funciones principales
controlar, registrar y transmitir sefiales que permiten hacer un lazo de control, ademas de

tener su propia terminologia. 1/

1.2.1. Medicién.- Medicidn es un proceso que requiere el uso de un instrumento fisico para

determinar la magnitud de la variable.

1.2.2. Instrumento.- Es un aparato fisico que ayuda a determinar la magnitud de la

variable de la cual se desea obtener una lectura.

1.2.3. Alcance ( Span ).- Es la diferencia aritmética que existe entre el valor superior e
inferior. En la figura 1.3. podemos observar que el alcance para este instrumento de
medida es de 200°C.

1/ Instrumentos industriales, Creuss, Octava edicion, pagina 38.



1.2.4. Rango de Medida ( Range ).- Es la capacidad que existe entre sus valores extremos.
Por ejemplo en la figura 1.3. el rango es de 100-300°C.
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Figura 1.3 Definicion de Instrumentos

1.2.5. Error.- Es la diferencia algebraica que existe entre el valor leido y transmitido por el

instrumento en comparacién con el valor real de la variable a medir.

1.2.6. Precision.- Es la cualidad que caracteriza la capacidad de un instrumento para que

permita una lectura de un valor aproximado al valor real de la magnitud medida.

1.2.7. Repetitividad.- Cuando se toma varias medidas en un corto espacio de tiempo.



1.2.8. Sensibilidad.- Es la pendiente de la curva de calibracion o curva ideal que el sensor
debe seguir. También se lo conoce como la razén entre el incremento de la variable de

lectura y la variable que la ocasiona, cuya razén debe ser lineal y si es posible constante.

1.2.9. Linealidad.- Es la aproximacion o grado de coincidencia de la curva de calibracion

con una linea recta especifica.

1.3. FUNDAMENTOS

Los elementos de control en un proceso 0 magnitud, interactlan entre si para mantenerlo
estable acorde a sus exigencias, ademas toman sefiales del proceso ya sean de presion,
temperatura, velocidad, caudal, nivel, humedad, etc. y posteriormente pasan por un sistema
de transductores para convertir estas sefiales en corriente, voltaje, etc., para luego dirigirse
a un sistema de adquisicion de datos o sistemas informaticos y de esta forma controlar el
proceso manteniendo estables las variables que se deseen. En la figura 1.4. se puede

observar como se obtiene sefiales de un proceso.

SISTENMA DE
PROCESO = | TRANSDUCTOR | ™| 4p,1y151CION DE DATOS
Setiales fisicas Sediales electricas Control del
presiom tensiom proceso
temperatura intenszidad
velocidad carga
humedad flujo magnétice
posicién
caudal
nivel

Figura 1.4. Obtencién de sefiales.

1.4. SENSORES DE CONTROL

Los sensores de control ayudan a mantener en condiciones estables a un proceso, ya que
permiten obtener lecturas de las variables més usadas y estos son: sensores de caudal,

temperatura, volumen, velocidad, nivel, etc. 2/

2/ Instrumentos industriales, Creuss, Octava edicion, pagina 158.



1.4.1. Sensores de Caudal

1.4.1.1. Generalidades

En el mundo actual, la necesidad de medir el caudal es de vital importancia, ya que en la
mayoria de industrias se debe medir caudales de aire, gasolina, diesel, agua, etc., por lo que
se usan elementos Ilamados sensores de caudal que contabilicen la cantidad de producto
consumido en unos casos, sin embargo, en otros casos es necesario medir el caudal con el
fin de controlar procesos, regular redes de suministro de agua, obtener datos de crecidas de

rios, cantidad de flujo de aire enviado hacia algin cuarto especial, etc.

1.4.1.2. Modalidades de Medida del Caudal.

De acuerdo a como se encuentre fisicamente el fluido estas pueden ser:

a. Medida en canales abiertos.

b. Medida en conducciones cerradas.

Tradicionalmente, la medida en canales abiertos se ha venido realizando con vertederos, o
dispositivos similares; si bien es cierto que en la actualidad existen sensores capaces de
trabajar en este terreno, existen también sensores que ayudan a la medicién de caudal en un

ambiente cerrado.

Para la medicion del caudal existen varios métodos, algunos de los cuales estan indicados
en la tabla 1.1. y sirven para darse cuenta de la existencia de una gran diversidad de

medidores de caudal clasificados segun el método de medicion.



Sistema

Elemento

Transmisor

Placa orificio o tobera

Equilibrio de fuerzas Silicio

Presion diferencial Tubo Venturi ) )
) difundido
Tubo Pitot
Equilibrio de movimientos.
Area variable Rotametros Potenciométrico.

Puente de impedancias.

Vertedero con flotador

Potenciométrico

Velocidad Turbinas ] )
. Piezoelectrico
Sondas ultrasonicas
) Equilibrio de fuerza
Fuerza Placa de impacto

Galga extensiométrico

Tensiéon inducida

Medidor magnético

Convertidor potenciométrico

Desplazamiento positivo

Disco giratorio
Pistén oscilante
Pistdn alternativo
Medidor rotativo

Medidor de paletas

Medidor tacométrico o

transductor de pulsos

Tabla 1.1. Clasificacion de los sensores de caudal

1.4.1.3. Medidores de Presion Diferencial.

Este tipo de medidores presenta una reduccion de la seccion de paso del fluido, dando

lugar a que el fluido aumente su velocidad, originando un aumento de su energia cinética

y, por tanto, disminuya su presion, de acuerdo con el teorema de Bernoulli para una tuberia

horizontal, segun se ilustra en la figura 1.5.

En la préactica se deben agregar factores de correccion que tienen en cuenta la desigualdad

de velocidades, la contraccion de la vena del fluido, las rugosidades de la tuberia, el estado

del liquido, del gas, del vapor etc., asi como también la turbulencia del fluido ya que puede

ocasionar lecturas erroneas del caudal que circula por el conducto cerrado.




Plang 1 Plano 2

Figura 1.5. Medidor Diferencial

En caso de ser un flujo compresible donde varia su densidad, se multiplica por un factor de
compresibilidad. Cabe mencionar que todo sensor diferencial posee dos partes que ayudan

a medir el caudal como son:

- Dispositivo primario: La tuberia.

- Dispositivo secundario: Mide la presion diferencial.

Los sensores de caudal mas conocidos son los siguientes:

- Placas orificio

- Toberas.

- Tubos Venturi.
- Tubos Pitot.

- Tubos Annubar.
- Codos

- Medidores de &rea variable.
a) Placas orificio.
Este tipo de medidores son a manera de paletas y cada una de estas poseen un agujero que

tiene la mision de generar una presion diferencial, las cuales se pueden observar en la

figura 1.6.
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Figura 1.6. Placas orificio

Posee un orificio de purga para evitar el arrastre de sélidos y en cuanto a los bordes, el méas

utilizado es el de cantos vivos, seguido de las placas de cuarto de circulo que se puede
apreciar en la figura 1.7. asi como los otros tipos de bordes de las paletas.

FLUIO FLUIO

] 4

1) Cantos Wivas b)) Entrada Cdnica

Figura 1.7. Secuencia de las Paletas

La instalacion de este dispositivo se lo hace conectando dos tomas, una en la parte anterior
y otra en la posterior de la placa, ya sea en las bridas, en la vena contraida, en la tuberia,

etc. En la figura 1.8. se tiene una disposicion en brida, en la que se produce una
contraccion del fluido y por consiguiente una caida de presion.

Tomas
en dngulo .
‘ Placa de orificio
Tomaa D

Tomsas en las bridas [P~

Figura 1.8. Ubicacidn de la placa en la tuberia

-8-



b) Toberas

Se las utiliza como medidores y reguladores de velocidad en gases; al usarlas como un
medidor de caudal diferencial, constan de una entrada con una cierta curvatura que
posteriormente pasa por un cuello cilindrico, para luego desfogar en un cuello en forma de
cono, esto permite hacer una diferencia de presiones y asi medir el caudal, como se puede
apreciar es similar a usar paletas ya que en los dos casos el principio es el mismo. En la

figura 1.9. se puede observar la tobera.

Tobera ISA 1932

| _~7 Camara anular

/. Cualro tomas

Flujo

Figura 1.9. Medidor diferencial de Tobera

c¢) Tubos Venturi

El Tubo Venturi (figura 1.10.) es un medidor de presion diferencial que permite una
medicion de caudal en un 60% superior al medidor de paletas, con pérdidas del 10 al 20%
debido a la forma conica, por lo que se considera un instrumento de medida de buena
precision ya que el coeficiente de descarga ronda el 0.98 dependiendo del nimero de
Reynolds pero generalmente esté entre 0.96 y 0.99. En un medidor de caudal Tubo Venturi

se pueden distinguir las siguientes partes:

a) Seccion de entrada conica.
b) Seccion cilindrica

c) Seccidn de salida conica.
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Figura 1.10. Medidor Tubo Venturi

d) Otros dispositivos

Existen otros elementos clasicos de la ingenieria que crean una diferencia de presiones
para poder medir en forma directa o indirecta el caudal volumétrico, como son los

siguientes:

- Tubo Pitot.- mide la diferencia entre la presion total y la presion estatica, o sea la presion
dindmica, la cual es proporcional al cuadrado de la velocidad; es sensible a las variaciones
en la distribucion de velocidades, de ahi que es necesario utilizarlo con flujo laminar
ubicandolo en un tramo recto de tuberia. Su precision es baja, del orden de 1,5 a 4%, y se
utiliza normalmente para la medicion de grandes caudales de fluidos limpios con una baja

pérdida de carga.

- Tubo Annubar.- Es una variable del tubo Pitot. Dispone de varias tomas, a lo largo de la
seccion transversal, para medir la presion total en varios puntos y asi obtener la medida de

todos esos valores, evitando el error que producia el Pitot.

- Toma en un codo.- Al pasar el fluido por un codo se crean dos presiones, alta presion en
la parte exterior del codo y baja presion en la parte interior del mismo, obteniendo asi las

dos presiones necesarias para determinar el caudal.
- Rotametros.- EIl rotdmetro se basa en el principio que si la diferencia de presiones es

constante, hay un area de orificio diferente para cada flujo. El area de circulacion es la

separacién anular entre el flotador y la cdmara por la que pasa el fluido. A medida que

-10 -



aumenta el flujo el flotador sube aumentando asi el area de circulacion hasta que la
diferencia de presiones se equilibre exactamente al peso del flotador. Este llega, hasta una

posicion exactamente proporcional al flujo.

En la figura 1.11. se puede observar todos estos tipos de medidores.

Promedio de Ia presién aguas arriba 7777 B 777777777777 A
Tubo exterior R ﬂ'-—s—é LLLLL A !
Perfil de velocidad Presi6n aguas abajo ; /!

Toma de presion estitica Pared de la tuberiz

Tubo Pitot

P Ranuras |
¥ "-.
Alta presién —=) ,// e 0 T L/ I 2
i 5 ~ Baja presidn .4~. _( g )
P :

/
f
| Flotador ‘

J
g |

4

Escala

Tubo ¢dnico de vidro

Toma en un codo Rotametro

Figura 1.11. Medidores de caudal

e) Ventajas e inconvenientes de los medidores de caudal Diferencial

La principal ventaja de estos sensores es su sencillez al momento de entregar los datos asi
como la manipulacion y la construccion; de igual forma es de facil instalacion siempre y
cuando el caudal a medir no sea de exactitud elevada y precision, y por ello el principal
inconveniente es que estos medidores no se usan con bajos caudales; otro inconveniente es
el envejecimiento de las instalaciones pues esto influye directamente con la diferencia de

presion que se produce y por ende influye en la lectura del caudal.

-11 -



1.4.1.4. Medidores de Area Variable.

Estos medidores permiten variar el area por donde circula el caudal y de esta manera medir
la cantidad de caudal que circula. El principal elemento que tiene esta caracteristica es el
medidor de &rea variable o rotametro, que consta de un flotador el cual se mueve en un
espacio conico, el mismo que permite medir el caudal mediante la posicién del rotametro

como se puede observar en la figura 1.12.

LECIla
Z >
E S~

Figura 1.12. Rotametro

1.4.1.5. Medidores de Velocidad.

Estos medidores permiten medir de forma directa el caudal que circula por el sistema por

medio de la velocidad del flujo.

a) Medidor tipo Turbina

Como su nombre lo indica consta de una turbina, que se la coloca en el ducto donde circula
el fluido de tal forma que incida de manera axial proporcionando una velocidad angular al

rodete y asi obtener una lectura del caudal a medir como se observa en la figura 1.13.

Para el uso de este método hay que tomar en cuenta y tratar de evitar las cavitaciones que
dan lecturas falsas. También se debe considerar que el fluido corra en tramos rectos de
tuberia. En cuanto a la viscosidad es muy sensible a cambios y por ende se lo debe regular

por medio de la temperatura del fluido.

-12 -
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y soporte del rotof

Figura 1.13. Sensor de turbina

1.4.1.6. Medidores de Fuerza.

pedwe Seial de salida ded transducior

Soporne del rosor a la sahda

Este tipo de sensores usa la fuerza de impacto del flujo para realizar la lectura.

a) El medidor de placa

Consiste en una placa (figura 1.14.) que se la coloca en el ducto por donde circula el fluido,

haciendo que la fuerza de este impacte en la misma, de tal forma que la fuerza generada es

igual a la energia cinética del fluido y depende del &rea anular existente entre las paredes

de la tuberia y la placa; la fuerza se puede calcular con la siguiente ecuacion:

_C,.pv?.A
2

F

F = Fuerza total de la placa [N]

p = Densidad del fluido [Kg/m?]
v = Velocidad del fluido [m/s]

A = Area de la placa [m?]

C. = Constante experimental

-13-
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Figura 1.14. Medidor de caudal tipo placa.

Mediante la ecuacién 1.4. se puede determinar el caudal en funcion de la velocidad del

fluido y de la seccién del ducto.

Caudal volumeétrico es:

Q=Sv Ec. 1.4.

Q=_Caudal  [m%¥s]
S=Seccion  [m?]
V = Velocidad [m/s]

1.4.1.7. Tensién Inducida

Este tipo de medidores utilizan energia eléctrica para generar un campo magnético y

mediante distintos métodos se aprovecha las variaciones de este para medir el caudal.

a) Sensores Electromagnéticos

Este tipo de medidores se basan en el principio de Faraday segun el cual cuando un
conductor se mueve en el seno de un campo magnético, se genera una fuerza electromotriz.

La construccion del equipo de medicion se observa en la figura 1.15.

-14 -
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Figura 1.15. Sensor electromagnético

Este es un equipo que posee un dispositivo primario que produce la sefial y es un tubo de
acero inoxidable no magnético revestido de material aislante. EI campo magnético es
producido por las bobinas y existen electrodos dentro de la tuberia que se mueven con la
accion del fluido. El dispositivo secundario amplifica la sefial recibida por los electrodos
generando una variacion de campo magnético que es aprovechada para obtener una medida

del caudal que esta circulando.

1.4.1.8. Sensores de Desplazamiento Positivo

Este tipo de sensores miden el caudal en funcién del volumen, contando o integrando
volimenes separados del liquido. Las partes mecénicas del dispositivo se mueven
aprovechando el movimiento del fluido, teniendo como principales tres partes, que son: La
camara (donde se llena el fluido), el desplazador (transfiere el fluido) y el mecanismo

(indicador).

-15-



1.4.1.9. Sensores de Desplazamiento

El mas comun es el de piston, usado para mediciones precisas en pequefios caudales en el
cual el flujo del fluido genera el movimiento del pistdn cuya velocidad de giro es
proporcional al caudal; estos sensores pueden ser de piston oscilante montado
excéntricamente dentro de un cilindro o de tipo alternativo donde los cilindros se van
llenando y vaciando de liquido, cuando el liquido entra a la camara de un cilindro, este
obliga al restante a salir del otro cilindro y viceversa, este mecanismo se puede ver en la
figura 1.16.

- 1

j “ Cilandro A
o7 .:‘.;.f? =
A U
NN wzzz)

4

Ciliadro B "__ﬁ- - ,'.N—JF;V;
LZTL TR ‘,? /e
d [:

Chanuss extenor

-

== Pist

Piston oscilante Piston alternativo

Figura 1.16. Sensores de desplazamiento

1.4.1.10. Medidor de Paletas

Este medidor de paletas se lo puede apreciar en la figura 1.17. la cual nos indica que posee
un rotor en forma de paletas, que se deslizan hacia adentro y hacia fuera, forzando al
liquido a seguir un solo camino logrando asi medir el caudal por medio de la velocidad que
alcance el rotor del mismo por efecto de la velocidad del fluido, que es transmitida al rotor

en forma directa por sus paletas.

-16 -
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Figura 1.17. Medidor de paletas

1.4.2. Sensores de Temperatura

1.4.2.1. Generalidades

Cada proceso en la industria debe ser controlado de alguna manera, y esta necesidad con

frecuencia incluye la medicion de temperaturas por lo que se dispone de una gran variedad

de sensores de temperatura para llevar a cabo esta tarea, tal como se muestra su

clasificacion en la tabla 1.2. de la que se deberan escoger los elementos que mejor se

adapten al proceso para el cual vayan a ser destinados y esto debe ser hecho por personal

capacitado para esta tarea.

Eléctricos

Mecanicos

Radiacién térmica

Varios

Termocuplas

Termorresistencias

Termistores

Diodos

Transistores

con liquidos

Sistemas de dilatacion

Termometros de vidrio

Pirémetros de

radiacion:

- Total ( banda

ancha)

Termometros bimetélicos | - Optico

Indicadores de color:

- Lapices

- Pinturas

Sensores ultrasonicos
Indicadores pirométricos
Indicadores de luminiscencia

(Termografia)

Tabla 1.2. Clasificacion de los sensores de temperatura
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Al momento de seleccionar un sensor se debe considerar los siguientes factores, como son:
rangos de temperatura, exactitud, velocidad de respuesta, costo y requerimientos de
mantenimiento, siendo los mas usados en las industrias las termocuplas, termoresistencias
(RTD) , termistores, sistemas de dilatacion y pirémetros de radiacion u Opticos. En la tabla
1.3. se pone en consideracion los rangos de temperatura de los dispositivos de medicidn

mas comunes:

SISTEMA RANGO EN °C
Termocuplas -200 a 2800
Sistemas de dilatacion (capilares o bimetalicos ) -195a 760
Termoresistencias -250 a 850
Termistores -195 a 450
Pirdmetros de radiacion -40 a 4000

Tabla 1.3. Rangos de temperatura de los tipos de medidores
1.4.2.2. Termocuplas
El funcionamiento de las termocuplas se basa en el efecto SEEBEK, que calentando la

juntura de dos materiales distintos que componen un circuito cerrado, se establece una

corriente como se puede observar en la figura 1.18.

&

D

Figura 1.18. Circulacion de corriente en la termocupla

TZ T1

Las leyes principales que rigen su funcionamiento son:

1) Ley de Homogeneidad del circuito: No se puede obtener corriente calentando un solo

metal. (Efecto Thompson ).

2) Ley de Metales Intermedios: La sumatoria de las diferencias de potencial térmicas es

cero en un circuito con varios metales, si estos estan a temperatura uniforme.
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Por lo tanto una termocupla consiste de un par de conductores de diferentes metales o
aleaciones en donde uno de los extremos (junta de medicion) esta colocado en el lugar
donde se ha de medir la temperatura y los dos conductores salen del area de medicion y
terminan en el otro extremo (junta de referencia) que se mantiene a temperatura constante;
se produce entonces una fuerza electromotriz (f.e.m.) que es funcién de la diferencia de

temperatura entre las dos juntas, como se observa en la figura 1.19.

et |

Junta de medicién
Junta de correccién
Cable compensado
Junta de referencias

HrwnE

Figura 1.19. Esquema de conexién de una termocupla

1.4.2.3. Termémetros de vidrio

Este tipo de dispositivos se puede observar en la figura 1.20. y permite hacer una lectura de
temperatura mediante la diferencia entre el coeficiente de dilatacion del vidrio y el liquido

empleado. Entre los liquidos mas empleados estan:

Mercurio: -37°Ca3lseC
Mercurio con gas inerte (N 2 ): 37°Cabl0°C
Alcohol: hasta -62° C
Precision: 1%
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Liguio

Figura 1.20. Termémetro de vidrio

1.4.2.4. Termémetros de Bulbo

Es un instrumento que mediante variacion de temperatura permite la expansion y
contraccion de un fluido que deforma el recinto que lo contiene, cuya deformacion es
apreciada por un fuelle Bourdon y transmite a un indicador como se puede ver en la
figura 1.21.

* Rango:-40°Ca+425°C

* Precision: 1%

Figura 1.21. Termometro de bulbo
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1.4.2.5. Termémetros bimetalicos

Constan de dos laminas metélicas de diferente coeficiente de dilatacion que por efecto de
la temperatura se dilatan y deforman o flejan produciéndose un desplazamiento que es

usado para mover una aguja en un indicador tal como se observa en la figura 1.22.

¢ Rango: 0a500°C

*  Precision: 1%

Extremo fijo

Figura 1.22. Termometro bimetalico

1.4.2.6. Termémetro de resistencia metalica. RTD

Este tipo de dispositivo de medicidn se basa en el principio de que la resistencia eléctrica
varia en forma directamente proporcional a la temperatura y en algunos materiales esta
variacion es casi lineal como se observa en la figura 1.23. (a); y en (b) y (c) se aprecia la

representacion del mismo y un equipo conectado a un amplificador respectivamente.

Este dispositivo es considerado como uno de los mas precisos en la medicién por lo que los
materiales de los que esta conformado deben reunir las siguientes condiciones de trabajo:
resistencia a la corrosion, comportamiento lineal, alta sensibilidad, faciles de manipular,

facil fabricacion, que sean lo mas estable posible.

Entre los materiales mas dptimos y utilizados para la fabricacion de las RTDs se usan
platino (Pt), cobre (Cu) y niquel (Ni) por sus caracteristicas lineales de variacion de
resistencia aceptables en funcion de la temperatura, comparadas con las de otros materiales

cuyas variaciones no tienen una linealidad aceptable.
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a) Curvas de resistencia reolativa de varics metales en funcidn de | temperatura. )
RTD

T=20C=68'F

|
; — T
R

™ osmmeTeR

c)

Figura 1.23. (a) Linealidad de la RTD (b) Conexién de la RTD
(c) Equipo con amplificador

1.4.2.7. Termistores NTC Coeficiente de Temperatura Negativo.

Es un sensor compuesto por elementos semiconductores electrénicos con un coeficiente de
resistencia negativo de valor elevado, debido a esto presenta cambios muy rapidos ante
variaciones pequefias, su estructura se puede observar en la figura 1.24. Se construyen de

oxido de niquel, magnesio, hierro, cobalto, titanio y poseen las siguientes caracteristicas:

» Alta sensibilidad 100 ohmios/ grado
* No lineal

e La ecuacién 1.5. permite determinar el valor de resistencia de acuerdo a la

temperatura:
R, =R, " Ec. 1.5.
R; = Resistencia final en ohms €,
T = Temperatura final
R;, = Resistencia conocida, tipicamente a la temperatura de 25°C,
“B” = Parametro de ajuste.
To = Temperatura inicial (25°C)
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Figura 1.24. Termistor de vidrio

1.4.2.8. Pirémetros Opticos

Su funcionamiento es comparar de manera visual la luminosidad del objeto radiante con el
filamento de la lampara incandescente; para hacer esta comparacion se sobreponen las dos
sefiales, como se puede apreciar en la figura 1.25. Cada valor de temperatura posee una

variacion de corriente que hay que calibrar.

Limosra de - Fersion ol
Fillie -:-:-m;urw:n Priamn [ Lente by
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' F, Temperalura
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de lo fuenie

Figura 1.25. Pirémetro 6ptico
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1.4.2.9. Pirébmetros de radiacion total

Son sensores que captan la radiacion emitida por un espectro entre 0.3 y 20 micras, los
detectores térmicos se los conoce como “termopilas” que es la formacidn de termopares (Pt
o Pt-Rd) acoplados en serie. Estos elementos detectan la variacion de temperatura y envian
una sefial en milivoltios al sensor para luego ofrecer una lectura, como se observa en la
figura 1.26.

Ehjetas bente
o Termapila
s

TERMOPIL &

Pirdmatre de radiscion total,

Figura 1.26. Pirémetro de radiacion Total

1.4.3. Sensores de nivel de liquidos

1.4.3.1. Generalidades

La medicion de nivel de liquidos al igual que la medicion de temperatura y caudal, es muy
importante dentro de las industrias ya que permiten tener un proceso automatico
practicamente inteligente.

1.4.3.2. Tipos de medidores de nivel de liquidos

Los sensores de nivel de liquidos miden el nivel directamente ya sea mediante
caracteristicas de presion, conductividad eléctrica, o simplemente por el desplazamiento de

un flotador. Para tener una mejor idea de los tipos de sensores se presenta una clasificacion

de los mismos en la tabla 1.4.

=24 -



- Medidor de sonda
- Medidor de cinta

Sensores de medicion directa )
- Medidor de plomada

- Medidor de cristal y flotador

- Medidor de membrana
Sensores que aprovechan la - Medidor de burbujeo
presion hidrostéatica - Medidor manométrico

- Medidor de diafragma

- Medidor resistivo
Sensores que aprovechan la ) )
) ) - Medidor conductivo
caracteristicas eléctricas del _ N
o - Medidor capacitivo
liquido
- Medidor ultrasénico

Tabla 1.4. Clasificacion de los medidores de nivel de liquidos

a) Medidor de sonda

Este tipo de medidor consta de una regleta graduada que se introduce dentro del recipiente
de liquido y de acuerdo a la superficie mojada podemos realizar una lectura. Otro tipo de
sonda es el de tipo gancho el cual se introduce en el liquido luego este por diferencia de
presiones empieza a flotar y se realiza la lectura. También tenemos el tipo plomada que es

similar al de regleta pero este posee una cinta graduada como se indica en la figura 1.27.

Cimta
greduada -

c-cinbe ¥
o -wariila b- warilla cof §aneho plemada

Figura 1.27. Medidor de sonda (a) Tipo varilla

(b) Tipo varilla con gancho (c) Cintay plomada
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b) Medidor de cristal

El medidor de cristal permite hacer una lectura muy directa con el nivel de liquido de un
recipiente, consta de un tubo de cristal o polietileno transparente el cual se conecta en la
parte lateral del tanque, y por seguridad se colocan llaves de paso al inicio y final de este,
adicionalmente una llave para purgar. La figura 1.28. muestra este tipo de medidor.

b = cristal con
armadura

0 = crigtal raemal

Figura 1.28. Medidor de cristal
c¢) Medidor de flotador
Es un instrumento que consta de un flotador que se lo coloca en la superficie del liquido, el

cual puede ir anexado a una cinta graduada que permita obtener una lectura o conectarse a

sensores eléctricos o electrénicos, como en la figura 1.29.

SNt

b= ncoplomiento magneiice

7 - cenexidn dwecta

d - acoplomisnts hidrdulico

o .
! © - Lronsmisar

Figura 1.29. Medidor de flotador
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d) Medidor manométrico.

Consiste en un manometro que se lo coloca en la parte inferior del tanque el cual mediante
la presion del liquido permite hacer una lectura del nivel, como se muestra en la figura
1.30. Este método de medicion se basa en el principio de Pascal, cuya ecuacién 1.6.

permite determinar la presion de una columna de agua.

P=24.h.g Ec. 1.6.
P = presion [Pa]

§ = densidad del agua [Kg m/s?]

g = gravedad [m/s?]

h = altura [m]

1.
mivel mazima

prle drvanbas i
1

Figura 1.30. Medidor manométrico

e) Medidor de diafragma.

Este dispositivo esta formado por dos camaras llenas de aire separadas por una membrana,
cada camara tiene un ducto de entrada o salida de aire, por el cual una de las camaras es
sometida a presion haciendo que la membrana se deforme y reduzca el volumen de la otra
camara por lo que el aire existente en esta es comprimido y a su vez la segunda camara se
encuentra conectada a un tubo estanco y esto es aprovechado para hacer una lectura directa
de acuerdo a la presion, como se observa en la figura 1.31., este dispositivo es usado en

alturas no mayores a 15m y posee una presicion del +/- 1%.
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Figura 1.31. Medidor de diafragma

f) Medidor de burbujeo.

Este es un medidor que utiliza un sistema de burbujeo, el cual inyecta aire al liquido y la
fuerza que se necesite para el burbujeo, es igual a la presiéon hidrostatica, y por ende
directamente proporcional a la altura. También se los hace en tanques cerrados en liquidos
principalmente corrosivos; no solamente el burbujeo se lo hace con aire también con

inyeccidn de gases inertes, la conexion se observa en la figura 1.32. en tanque abierto y

cerrado.
Y -
Tubs #@e csbee L4OD0
-
B L erikoeiGn
Tubrida g™
_\-\--"-.
; i - BT erapinr
m::lr:m o \\Iaumqnln.u- e GF. —
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Figura 1.32. Medidor de burbujeo (a) tanque abierto

(b) Tanque cerrado
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g) Medidor de nivel tipo desplazamiento.

Este sistema consiste en un flotador que se conecta mediante un brazo el cual permitira
acoplar a otro sistema ya sea este resistivo, mecanico, electrénico, galgas extensiométricas,
etc., lo que ayuda a obtener una lectura referencial del nivel, como se indica en la figura
1.33.

[Tl warplha

i}::}"ﬁ

=

| P

= —m———

montaje externo

wvlerfase mantaje interns

Figura 1.33. Medidor de desplazamiento

h) Medidor de nivel conductivo resistivo.

Consiste en un grupo o una sola varilla conductora acoplada a un sistema eléctrico-
electronico, el cual mediante conduccion del liquido permite obtener una lectura de voltaje
0 corriente cuanto el mismo varia su nivel. Este tipo de sistema no permite tener un control

continuo, observe la figura 1.34.
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Figura 1.34. Medidor de nivel conductivo resistivo
i) Medidor de nivel por ultrasonido.
Es un sensor que permite tener una sefial continua ya que su funcionamiento se basa en la

emisién de una sefial ultrasénica y el tiempo que se demora en enviar y regresar esta a un

receptor, lo que permite medir el nivel; la posicion del sensor se observa en la figura 1.35.

Rianiaje dupeser kizrdops lataral

||'|'|.|-

&nalre
inidioasion conlinu

Figura 1.35. Medidor de ultrasonido
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1.5. INTERACCION HOMBRE-MAQUINA (H.M.1).
1.5.1. Introduccion al H.M.I.

Un operario continuamente esta interactuando con los objetos que lo rodean y crea
expectativas sobre estas, dando ordenes sobre como deben comportarse, basandose en

experiencias con los objetos.

Cuando los seres humanos y los computadores interactian lo hacen a través de un medio o
interfase hombre — méaquina, que se define como HMI y que es el punto en el que seres
humanos y computadores se ponen en contacto, transmitiéndose mutuamente tanto
informacidn, dérdenes y datos como sensaciones, intuiciones y nuevas formas de ver las
cosas. En la figura 1.36. se muestra la comunicacion que existe entre el operario y la

maquina.

INTERACCION HOMBRE MAQUINA (H.M.I)

SCANTRIC CELULAR SMS

ESTACION DE CONTROL Y
MONITOREO (OPERARIO)

MEDIO DE INTERFACE
(RED INDUSTRIAL)

<

> .

TELECOMANDO

CENTRO DE CONTROL

o b

Figura 1.36. Interaccién Hombre-Magquina ( H.M.1.)

Por otro lado, la interfase es también un limite a la comunicacion en muchos casos, ya que

aquello que no sea posible expresar a través de ella permanecera fuera de esta relacion
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mutua. Es asi como en muchos casos la interfase se convierte en una barrera debido a un
pobre disefio y una escasa atencion a los detalles de la tarea a realizar. Si la interfase esta
bien disefiada, el usuario encontrara la respuesta que espera a su accion; si no es asi, puede
ser frustrante para el usuario, que habitualmente tiende a culparse a si mismo por no saber
usar el objeto. Ademaés, un buen programa con una pobre interfase tendrd una mala

imagen, y al contrario, una buena interfase puede realzar un programa mediocre.

1.5.2. Disefio de interfase para hacer H.M.I.

Para realizar la comunicacion directa con una maquina o un proceso (H.M.1.) se lo hace ya
sea mediante un pulsador, interruptor, etc., es decir de diferentes formas con el fin de
cumplir el objetivo de la comunicacion. Un método mas actual es el método de interfases

graficas, y las tres m&s comunes son:

- WYSIWYG What you see is what you get. Que significa: Lo que tu ves es
lo que tu puedes conseguir.

- Manipulacién directa e interfase basados en iconos.

- Interaccion mediante: Menu de seleccion, lenguaje de comandos, lenguaje

natural, dialogo de pregunta- respuesta.

1.5.2.1. Modelos

Existen tres puntos de vista distintos en una HMI: el del usuario, el del programador y el
del disefador, cada uno tiene un modelo mental propio de la interfaz, que contiene los

conceptos y expectativas acerca de la interfase, desarrollados a través de su experiencia.

a) Modelo del usuario

La pantalla de interfase debe permitir que el operario pueda distinguir todos los equipos a
controlar y tenga en la pantalla iconos o botones que permitan la interaccion directa con la
maquina de manera clara. Para ello se usan iconos de escritorio y graficas del proceso

industrial cuyo disefio se puede apreciar en la figura 1.37. 3/

3/ www.hmi.control.iautomatic.maximac.interface.com
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Figura 1.37. Disefio de la pantalla de control y monitoreo
b) Modelo del programador

El programador es el encargado de manejar la base de datos — agenda electronica. Estas
acciones deben ser escondidas al operador. EIl programador hace el desarrollo del sistema
operativo, esto también implica que debe ofrecer al operario pantallas en las cuales este

pueda trabajar mediante modelos adecuados.

¢) Modelo del disefiador

El disefiador mezcla las necesidades, ideas, deseos del usuario y los materiales de que
dispone el programador para disefiar un producto de software. EI modelo del disefiador
describe los objetos que utiliza el usuario, su presentacion y las técnicas de interaccion
para su manipulacién. EI modelo tiene tres partes: presentacion, interaccion y relaciones

entre los objetos.
Presentacion: Es lo que primero capta la atencion del usuario, pero mas tarde pasa a un
segundo plano. La presentacién no es lo mas relevante, y un abuso en la misma (por

ejemplo, en el color) puede ser contraproducente, distrayendo al usuario.

Interaccion: A través de diversos dispositivos que utiliza el usuario.
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Relaciones entre los objetos: Es donde el disefiador determina los iconos y graficos
adecuados que encaja con el modelo mental del usuario, como por ejemplo en la figura
1.38. se presenta una pantalla donde se encuentran valores monitoreados de motores y se
muestra pardmetros como por ejemplo: corrientes, revoluciones, longitudes de
desplazamiento, comandos, etc. En la figura 1.37. se puede observar de la misma forma un
grafico donde se describe los componentes de un proceso industrial lo méas cercano al
proceso real de tal forma que el operario tenga una idea acertada del tipo de proceso que va

a manejar.

BOHBA PRINCIPAL 21

——
e

[ T [
Hablitar %58 e

EOHBA PRIMCIFAL 53

WFD 8T DIAGNODSTICO
B 117}

Inicier  gan Enardids 110 Tm

Hab@iar 45 Faly RE

Figura 1.38. Pantalla de monitoreo

1.6. TECNOLOGIA DE MONITOREO (SCADA).

En la actualidad las industrias a nivel mundial se han visto en la necesidad de mejorar sus
sistemas de control optimizando la supervision y monitoreo de todos los procesos
industriales, tal es el caso de los sistemas SCADA. Como sucede con otros sistemas
basados en redes industriales, la tecnologia de estos sistemas ha evolucionado en forma
impresionante, lo que obliga a los profesionales de la Industria, a estar actualizados

permanentemente en este campo. 4/

4/ www.scada.monitor.ac.technology.com
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Figura 1.39. Estacion de control

Los equipos de control situados en las estaciones analizan los parametros mas importantes
recogiendo los valores aportados por los diferentes tipos de sensores (figura 1.39.). Cuando
se identifica una situacion especial o de alerta; estos equipos realizan la actuacion
pertinente y advierten del mismo al puesto de control. Desde el puesto central se procesa la
informacidn y se genera de forma automatica el procedimiento de actuacion pertinente. De
igual forma, desde el puesto central se puede obtener, en tiempo real, cualquier

informacion relativa a las estaciones remotas.

1.6.1. ;Que es un sistema de monitoreo SCADA?

SCADA, sus siglas significan Supervisory Control and Data Adquisicion (Supervision de

Control y Adquisicién de Datos).

Se lo conoce como un sistema basado en aplicaciones de software que proporciona la
comunicacion con los dispositivos de campo (PLC, Unidad Terminal Remota (RTU), etc.)
y obtener el control de la produccién en forma automatica desde una pantalla. De esta
manera permite controlar a distancia a toda una industria mejorando la eficiencia del
monitoreo y control proporcionado, brindando informacién oportuna y la toma de
decisiones, en la figura 1.40. se aprecia el diagrama de secuencia para un sistema Scada.
También nos permite tener una base de datos de alarmas, paros historicos, produccion; etc.

y siempre se distinguen tres partes bésicas:
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1) Computador con su hardware y software de base.
2) Software de adquisicion de datos y control.
3) Dispositivos de entrada/salida (sensores, actuadores y controladores)

Esta tecnologia es muy usada en la industria mundial ya que permite una optimizacién de

los procesos en cuanto al control y la visualizacion de los pardmetros mas importantes que

rigen el buen funcionamiento de las empresas.

Irtranet ERP Sl
Produccign, de Megocio
Calidad, .....

>

Lo
Q Ethermet )

(') "s0japop)

0222044 [ap ugpezwdo

>
0 Modbus, DH+, ......... )
i ! i
F
PLC o RTU PLC o RTU PLC o RTU
ADC
Convertidor
Analdgico Digital
L J
4 Sensor o Transductor
(inteligente) el
ADC }
Sensor o Transductor Convertidor
Analogico Digital
Lectura Escritura
Flujo, Potencia, Yioltaje, Presion, Temperatura, Amrangue 0 Apagado Motores, Apertura o Cieme de
Densidad , Estatus de Equipos, etc. Vilvulas, etc.

Figura 1.40. Adquisicion de datos para un sistema SCADA
1.6.2. Funciones Basicas de un Sistema SCADA
Entre las funciones bésicas se un sistema SCADA estan:

Recabar, almacenar y mostrar informacion, en forma continua y confiable, correspondiente

a la sefializacion de campo: estados de dispositivos, mediciones, alarmas, etc.
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Ejecutar acciones de control iniciadas por el operador, tales como: abrir o cerrar valvulas,

arrancar o parar bombas, etc.

Alertar al operador de cambios detectados en la planta, tanto aquellos que no se consideren
normales (alarmas) como cambios que se produzcan en la operacién diaria de la planta
(eventos). Estos cambios son almacenados en el sistema para su posterior analisis.
Aplicaciones en general, basadas en la informacion obtenida por el sistema, tales como:
reportes, graficos de tendencia, historia de variables, célculos, predicciones, deteccion de
fugas, etc.

1.6.3. Requisitos

Deben ser sistemas de arquitectura abierta, capaces de crecer o adaptarse segun las

necesidades cambiantes de la empresa.

Deben comunicarse con total facilidad y de forma transparente con el usuario, con el

equipo de planta y con el resto de la empresa (redes locales y de gestion).

Deben ser programas sencillos de instalar, sin excesivas exigencias de hardware, y faciles

de utilizar, con interfaces amigables con el usuario.

1.6.4. Prestaciones

Adquisicién de datos. Recoleccidn de datos.

Trending. Salvar los datos en una base de datos, y ponerlos a disposicion de forma grafica

para su analisis.

Procesamiento de Alarmas. Analizar los datos recogidos para ver si han ocurrido

condiciones anormales, y alertar a personal de operaciones sobre las mismas.

Control. Control a Lazo Cerrado, e iniciados por el operador.
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Visualizaciones. Graficos del equipamiento actualizado para reflejar datos del campo.

Hot Standby, es decir, mantener un sistema idéntico con la capacidad segura de asumir el

control inmediatamente si el principal falla.

Interfaces con otros sistemas. Transferencia de datos hacia y desde otros sistemas
corporativos para, por ejemplo, el procesamiento de ordenes de trabajo, de compra, la
actualizacion de bases de datos, etc.

Seguridad. Control de acceso a los distintos componentes del sistema.

Administracion de la red. Monitoreo de la red de comunicaciones.

Administracion de la Base de datos. Agregar nuevas estaciones, puntos, graficos, puntos

de cambio de alarmas, y en general, reconfigurar el sistema.

Aplicaciones especiales. Software de aplicacion especial, asociado generalmente al
monitoreo y al control de la planta.

Sistemas expertos, sistemas de modelado. Incluir sistemas expertos incorporados, o

capacidad de modelado de datos.

1.6.5. Mddulos

Configuracién: permite al usuario definir el entorno de trabajo de su SCADA,

adaptandolo a la aplicacion particular que se desea desarrollar.

Interfaz grafico del operador: proporciona al operador las funciones de control y

supervision de la planta.

Moadulo de proceso: ejecuta las acciones de mando preprogramadas a partir de los valores

actuales de variables leidas.
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Gestion y archivo de datos: se encarga del almacenamiento, procesado y ordenado de los

datos, de forma que otra aplicacién o dispositivo pueda tener acceso a ellos.

Comunicaciones: se encarga de la transferencia de informacién entre la planta y la
arquitectura hardware que soporta el SCADA, y entre esta y el resto de elementos

informaticos de gestion.

Servicios: interoperatividad y gestion del SCADA como son: mensajeria, seguridad,

balance de carga, etc.

1.7. PANEL DE MONITOREO INDUSTRIAL

Los paneles de monitoreo son pantallas que ayudan a visualizar los parametros a controlar.
En estas pantallas industriales se puede simular iconos de animacién, curvas y tableros de
control (botoneras) que permiten tener una vision clara de lo que esta sucediendo con el

proceso tal como se observa en la figura 1.41.
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Figura 1.41. Pantalla para control y monitoreo

Uno de los equipos de monitoreo mas utilizados por las industrias es el PanelView de la
marca Allen Bradley que se muestra en la figura 1.42. que por su gran funcionalidad en

sistemas Scada se dice que es un equipo muy versatil.
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1.7.1. El PanelView 600

Avr-Arrny

SISTERS  HVAC

Figura 1.42. El PanelView

El PanelView que se observa en la figura 1.42. es un dispositivo electronico de interfase de
operador, proporciona un poderoso control de planta y capacidades de monitoreo de datos
para una mayor productividad. El PanelView estandar de Allen-Bradley es un dispositivo
extraordinario en el universo real de automatizacion de sistemas de control. Todos los
terminales PanelView estan disefiados para ofrecer capacidad de escalado, confiabilidad y

compatibilidad. Las caracteristicas que presentan son:

* Facil de usar, robustos y confiables
* Ahorran valioso espacio de panel

* Disefiados para una facil modificacion a medida que se expande o cambia el proceso

El panel proporciona una interfase de operador con las ventajas de montaje en espacios
reducidos, pantallas planas o de hasta tamafios de 14 pulg. Estas interfases electronicas de
operador ofrecen cualidades como desplegados de graficos en pixeles y la mejora de la
funcionalidad de las pantallas en color frente a las versiones anteriores de los de escala de

grises. Tiene una
Funcionalidad mejorada que incluye manejo de alarmas, entradas y desplegados en
caracteres, soporte universal de idiomas, tarjetas de memoria de respaldo y/o de expansion,

numeros de punto flotante y el uso de impresoras en linea.

Las especificaciones técnicas del PanelView se indican en el ANEXO Al.
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CAPITULO 11

REDES E INTERFASES DE COMUNICACION

2.1. REDES DE COMUNICACION

Una red de comunicacion es un conjunto o serie de terminales autonomos (host) y
dispositivos especiales intercomunicados entre si. Como este concepto de red es muy
extenso permitio tener una gran diversidad de redes y configuraciones de las mismas, por

lo que surgi6 la necesidad de clasificar e identificar estructuras de red. 1/

2.1.1. Clasificacién de las redes segun su tamafio y extension

2.1.1.1. Redes LAN (Local Area Network). Son redes de érea local de ordenadores con
una extension que varia entre 10 metros y 1 kilémetro, por lo que se dice que son redes
pequefias que se utilizan en microempresas, colegios, oficinas, etc. y por lo general utilizan
tecnologia broadcast que es aquella que utiliza un solo cable para conectar a todas las
maquinas, ademas, por su dimension restringida siempre es conocido su peor tiempo de
transmision de datos, siendo las velocidades tipicas de redes LAN las que van de 10 a 100

Mbps (Megabits por segundo).

En la figura 2.1 se muestra una red que contiene a redes mas pequefias como redes LAN y
WAN, y que se encuentran interconectadas con dispositivos Hubs y Routers que son los
encargados de transmitir, direccionar y amplificar la informacion que llega a ellos,
haciendo que la transmision de datos sea mas confiable entre las diferentes redes que se
encuentran interconectadas, ademas de que su velocidad de transmision de datos también

se incrementa.

1/ http://mx.geocities.com/alfonsoaraujocardenas/redes.html.

-4] -



/ Madem PC

!
o)

e B
Centro de
servidores
de datos

Enrutador ™

0
(Y

Estacion
de trabajo

Figura 2.1. Red que contiene a redes LAN y WAN conectadas mediante dispositivos de comunicacion

2.1.1.2. Redes MAN (Metropolitan Area Network). Las redes de area metropolitana son
redes de ordenadores de tamafio superior a una LAN, pudiendo abarcar una ciudad, por lo
que son utilizadas por empresas y organizaciones que tienen distintas oficinas o sucursales
distribuidas en la ciudad o espacio metropolitano; el tamafio maximo de este tipo de red es

de unos 10 kildmetros de area.

2.1.1.3. Redes WAN (Wide Area Network). Las redes de area amplia son de tamafio
superior a una red MAN Yy estan compuestas por un conjunto de terminales (host) o de
redes LAN conectadas por una subred, que esta formada por varias lineas de transmisién
interconectadas por medio de ruteadores (routers) que son los encargados de amplificar,
sincronizar y rutear o dirigir las sefiales de datos hacia la LAN o host adecuado, pasando
estos paquetes de un router a otro. El tamafio de estas redes oscila entre 100 y 1000

kilémetros.

2.1.1.4. Redes internet. Es una red de redes que estan vinculadas mediante ruteadores
gateways. Un gateway o transportador es un computador especial que puede traducir
informacion y comunicar a sistemas con formato de datos diferentes. El tamafio de esta red
puede ir desde 10000 kilébmetros en adelante, y su ejemplo més claro es Internet, la red de

redes mundial.
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2.1.1.5. Redes inalambricas. Son redes cuyos medios fisicos no son cables de cobre de
ningun tipo a diferencia de las anteriores. Estdn basadas en la transmision de datos

mediante ondas de radio, microondas, satélites o infrarrojos.

2.1.2. Clasificacion de las redes segun la tecnologia de transmision

2.1.2. 1. Redes de Broadcast. Son redes en las que la transmision de datos se realiza por
medio de un solo canal de comunicacion compartido por todos los equipos de la red por lo
que cualquier paquete enviado a la red por cualquier maquina es recibido por todas las
maquinas de la red.

2.1.2.2. Redes Point-To-Point. Son redes que poseen varias conexiones entre parejas
individuales de maquinas; muchas veces para que los paquetes pasen de una maquina a
otra es necesario que estos pasen por maquinas intermedias para lo cual se deben crear

trazados de rutas mediante routers.

2.1.3. Clasificacion de las redes segun el tipo de transferencia de datos que soportan

2.1.3.1. Redes de transmision simple. Son aquellas redes en las que los datos solo pueden

viajar en un sentido.

2.1.3.2. Redes Half-Duplex. Aquellas en las que los datos pueden viajar en ambos
sentidos, pero solo en uno de ellos en un momento dado. Es decir, solo puede haber

transferencia en un sentido a la vez.

2.1.3.3. Redes Full-Duplex. Aquellas en las que los datos pueden viajar en ambos sentidos

alavez.

2.1.4. Topologias de redes

2.1.4.1. Red en anillo. Es una red en la que los ordenadores llamados también nodos estan
conectados en un bucle cerrado o anillo como se puede ver en la figura 2.2., por lo que los
mensajes 0 paquetes en una red anillo pasan de un nodo a otro en una direccion especifica,

y al momento de que el mensaje pasa de un nodo a otro cada nodo examina la direccion de
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destino adjunta al mensaje, hasta que la direccion de un nodo coincida con la direccién de
destino del mensaje, en tal caso el mensaje es aceptado y en el caso opuesto el nodo
regenera la informacion y pasa la misma al siguiente nodo dentro del anillo. La
regeneracion que realiza cada nodo permite que la red en anillo pueda cubrir mayores
distancias que las redes en estrella y redes en bus; pero tiene como desventaja que como

forma un bucle cerrado es dificil anexar otro nodo o equipo a esta red.

.
[

Figura 2.2. Red en anillo

2.1.4.2. Red en estrella. Red en la cual cada dispositivo u ordenador, denominado nodo,
esta conectado a un ordenador o computador central ( hub) con una configuracion en forma
de estrella que se la puede ver en la figura 2.3., en la que los paquetes pasan directamente
al nodo hub el cual programa la distribucién o redistribucion de la informacion a los demas
nodos. Esta red tiene una buena fiabilidad en cuanto a que si se dafia un nodo esto no
afecta a los demas nodos de la red pero tiene como desventaja que si el nodo hub tiene un
fallo esto hace gque toda la red se caiga, ademas que el costo del cableado puede resultar un

poco elevado por que cada nodo posee una conexion independiente.

Computadora central (Hub)

Hodo 5

i Se—

» o il

Hodo 1

o il

i =]
Hodo 2 / Hodo 4
i Se— } i Se— }
i =] Hodo 3 i =]
1N
s F=1

Figura 2.3. Red en estrella
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2.1.4.3. Red en bus. La configuracién de la red en bus es aquella en la que todos los nodos
estan conectados a la linea principal de comunicaciones (bus) en donde cada equipo
supervisa la actividad de la linea y los mensajes son detectados por todos los nodos pero
solamente aceptados por el o los nodos a los cuales va dirigida la informacion. Esta red en
bus se basa en una “autopista” de datos comun por lo que si un nodo se averia, solo este
nodo deja de comunicarse sin interrumpir la operacion como puede ocurrir en una red en
anillo. Para evitar colisiones que se producen cuando dos nodos intentan utilizar la red al
mismo tiempo, esta red utiliza deteccion de colisiones o paso de sefiales para regular el

trafico. En la figura 2.4. se puede apreciar una red en Bus.

Hodo 1 Hodo 2 Hodo 3 Hodo 4 Hodo &

Figura 2.4. Red en Bus

2.2. TRANSMISION DE DATOS

2.2.1. Mediante tarjeta de red

A las tarjetas de interfaz de red también se las conoce por sus siglas en inglés como NIC
(Network Interface Card) y como adaptadora o tarjeta adaptadora. Esta tarjeta es una placa
de circuito integrado que se instala en un ordenador o equipo de informatica para permitir
que dicho equipo se pueda conectar a una red como se puede ver en la figura 2.5. Existen
algunos pardmetros de esta tarjeta que son importantes conocerlos para saber cual es el

funcionamiento de la tarjeta y si satisface las necesidades del usuario.

e La velocidad de la tarjeta y la velocidad del equipo o terminal al cual va ha estar
conectada, como pueden ser concentradores, conmutadores, etc.

e EI tipo de conexion que necesita ya que puede ser un conector RJ-45 para cable par
trenzado o conector BNC para cable coaxial.

o EIl tipo de conector, ISA que mide 14 cm. de longitud o PCIl que mide 9 cm. de

longitud, pero teniendo este ultimo un mayor rendimiento.

-45 -



Tarjeta NIC

conector RJ45

Figura 2.5. Tarjeta de red o NIC

Una tarjeta de red para poder comunicarse debe estar conectada a un concentrador,
conmutador o a otro PC, que estaran disefiados para comunicarse mediante el protocolo
Ethernet o Fast-Ethernet, diferenciandose estos protocolos en su velocidad de transmision
que es de 10Mbps o 100Mbps respectivamente; o sea que todos los dispositivos que se van
a conectar a la red deben tener el mismo protocolo de comunicacion. La tarjeta de interfaz
obtiene la informacién del PC, la convierte al formato adecuado y la envia a traves del
cable a otra tarjeta de interfaz de la red local. Esta tarjeta recibe la informacion, la traduce
para que el PC pueda entender y la envia al PC. Cada tarjeta de red tiene un numero
identificativo Unico de 48 bits en hexadecimal llamado MAC (direcciones de hardware);
estas direcciones de hardware Unicas son proporcionadas por el IEEE (Institute of
Electronic and Electrical Engineers), en las cuales los tres primeros octetos del namero
MAC conocidos como OUI estdn destinados a identificar a proveedores especificos
designados por la IEEE. En la actualidad existen tarjetas de red o NIC’s inalambricas que
cumplen las mismas funciones que una tarjeta de red normal con la diferencia que estas ya
no poseen el medio fisico de conexion entre ellas que es el cable de conexion. Como se
menciono en los parrafos anteriores, estas tarjetas se comunican en la red por medio del
protocolo de comunicacion Ethernet (IEEE 802.3), el cual se lo revisara méas adelante en el

capitulo de protocolos de comunicacion.

2.2.2. Mediante puerto serie

El puerto serie no es mas que una interfaz de comunicaciones entre ordenadores y
periféricos o terminales, en donde la informacidn es transmitida bit a bit siendo enviado un

solo bit a la vez, ademas cabe mencionar que esta comunicacién ha sido muy utilizada por

su simplicidad en la transmision de datos, ya que puede utilizar desde 3 cables hasta 25; en
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su forma maés bésica utiliza un cable para el envio de datos, otro cable para la recepcion de

datos y otro cable para la tierra. Para la comunicacion serial se utilizan 2 tipos de

conectores en la fabricacion de los cables de comunicacion, como son el conector DB 25

que consta de 25 pines pero de los cuales la mayoria de pines no se utilizaba por lo cual se

redujo el nimero de pines y se creo el conector de 9 pines denominado DB 9, los cuales se

pueden apreciar en la figura 2.6. 2/

Conector DB 25

Conector DB 9
1 5
6 iﬂ

Pk

Figura 2.6. Tipos de conectores para comunicacién serial (DB 25y DB 9)

Estos dos tipos de conectores contienen las funciones mas importantes de la conexién serie

COMmo son:

TXD
RXD
RTS
DTR
CTS
DSR
DCD
SG
RI

Transmitir datos
Recibir datos

Solicitud de envio
Terminal de datos listo
Libre para el envio
Equipo de datos listo
Deteccidn de portadora
Tierra

Indicador de llamada

2/ http://usuarios.lycos.es/cursosimm/capitulo10.htm
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En la tabla 2.1. se presenta la disposicion de los conectores pudiendo tener una idea de las

diferencias fisicas entre los mismos:

Conector 25 pines | Conector 9 pines | Nombre Descripcion
1 1 - Masa chasis
2 3 TXD Transmit data
3 2 RXD Receive data
4 7 RTS Request to send
5 8 CTS Clear to send
6 6 DSR Data set ready
7 5 SG Signal ground
8 1 DCD Data carrier detect
15 - TXC Transmit clock
17 - RXC Receive clock
20 4 DTR Data terminal ready
22 9 RI Ring indicator
24 - RTXC | Transmit/receive clock

Tabla 2.1. Disposicién de conectores para comunicacion serial

Una PC para controlar al puerto serie emplea algunas direcciones como 3F8h (0x3f8) e
IRQ 4 para el COM1 y 2F8h (0x2f8) e IRQ 3 para el COMZ2 y para otros puertos tendran
otras direcciones pero pueden compartir las direcciones de IRQ que son instrucciones de
blogueo, ademas se debe tomar en cuenta las utilidades del puerto ya que si comparten las
direcciones IRQ dos puertos y se los quiere utilizar de forma simultanea estos van a tener

conflictos.

Asi mismo el PC para controlar el puerto serie utiliza un dispositivo UART (Transmisor
Receptor Asincrono Digital), siendo este dispositivo el que determina la velocidad de
transmision, que se mide en baudios (bits/ segundo), utilizando los siguientes niveles

I6gicos de voltaje:

e Un “1” l6gico es un voltaje comprendido entre —5v y —15v en el transmisor y entre -3v

y —25v en el receptor.
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e Un “0” logico es un voltaje comprendido entre +5v y +15 v en el trasmisor y entre +3v

y +25 v en el receptor.

Estos niveles de voltaje hacen posible la transmision de datos a mayores distancias que el
puerto paralelo, que son de aproximadamente 15 metros dependiendo del ambiente donde
se encuentre la red. EI UART se comunica mediante una comunicacion asincronica que
quiere decir que no existe una sefial de reloj asociada a la sefial de datos; cada palabra es
sincronizada empleando un bit de comienzo (start bit) y un reloj interno en cada lado

mantiene la temporizacion.

Para la transmision por lo general se emplea un formato 8N1 que quiere decir 8 bits de
datos, sin paridad, y un bit de parada (stop bit), la linea para iniciar la transmision se pone
en “0”, siendo enviado un bit a la vez por la linea iniciando por el menos significativo y al
final aparece un “1” finalizando la transmisiéon y manteniéndose asi cuando no estd

transmitiendo.

En resumen lo que ocurre en la transmision es lo siguiente:

1 bit de comienzo o “start”

7 u 8 bits de datos

1 o0 2 bits de parada o “stop”
1 bit de paridad

La paridad consiste en contar todos los bits que van circulando en ese momento y ver si el
namero de unos logicos es par o impar (“Odd” o “Even”). Si es par, se escribira un uno y si
es impar se escribird un cero que luego nos servird para ver si la informacion enviada es

correcta y detectar asi posibles errores de transmision.

En al figura 2.7. se muestra un ejemplo de transmision con el caracter ASCII “A” , que es
el 65 cuya representacion binaria es 01000001 y como nos podemos dar cuenta la
transmision de los datos inicia enviando un cero logico, luego se envian los datos, sabiendo
gue estos han finalizado cuando se envia un uno logico, seguidos de un bit de paridad y por

ultimo el bit de parada, culminando asi la transmision de este caracter.
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Figura 2.7. Transmision serial del caracter ASCII “A”

2.2.3. Mediante puerto paralelo

A diferencia de la comunicacion en serie que transmite un bit a la vez, la comunicacion
mediante puerto paralelo lo puede hacer transmitiendo n nimero de bits a la vez por n
naumero de cables, por lo que seria 16gico pensar que este tipo de transmisién podria ser n
veces mas rapida que mediante un puerto serie, pero esto en la préctica no se cumple
debido al medio de transmision o sea debido al tipo de cable que se utiliza. Es cierto que
una comunicacion en paralelo puede utilizar cualquier nimero de cables, sin embargo el
sistema paralelo mas difundido es el que utiliza 8 lineas de datos para transmitir un byte a
la vez, también existen otros sistemas como el SCSI que permite la transmision de datos en
configuraciones que van desde los 8 hasta los 32 bits en paralelo. Utiliza niveles de voltaje

de 5V para “1 l6gico” y de OV para “0 16gico”

La comunicacion en paralelo se puede hacer en una direccion (unidireccional) o en las dos
direcciones (bidireccional). La comunicacion unidireccional se la realiza mediante dos
dispositivos a los cuales se los denomina parte transmisora y parte receptora de la siguiente
manera: la parte transmisora coloca la informacion en las lineas de datos e informa a la
parte receptora que la informacidn o los datos estan disponibles, entonces la parte receptora
lee la informacion de las lineas de datos e informa a la parte transmisora que ha tomado la
informacion. Como se puede observar las dos partes sincronizan su acceso a las lineas de
datos, la parte receptora no leera las lineas de datos hasta que la parte transmisora se lo
indigue, en tanto que la parte transmisora no colocara nueva informacion en las lineas de

datos hasta que la parte receptora remueva la informacion y le indique a la parte
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transmisora que ya ha tomado los datos, a esta sincronizacion o coordinacion se la llama

acuerdo o entendimiento y en inglés se la conoce como handshaking (apreton de manos).

Para que el handshaking pueda funcionar debe utilizar otras dos lineas de datos adicionales
que son, la linea strobe (estroboscopio) que es la que utiliza la parte transmisora para
indicarle a la parte receptora la disponibilidad de informacion y la linea acknowledge
(admision), es la linea que utiliza la parte receptora para indicarle a la parte transmisora
que ha tomado la informacion y que esta lista para recibir mas datos. El puerto paralelo
provee al handshaking de otra linea llamada busy (ocupado) que puede ocupar la parte
receptora para indicarle a la parte transmisora que esta ocupada y por lo tanto la parte
transmisora no debe intentar colocar nueva informacion en las lineas de datos. A

continuacion se presenta una secuencia de handshaking en una transmision de datos.

Parte transmisora:

e La parte transmisora chequea la linea busy para ver si la parte receptora esta ocupada.
Si la linea busy esta activa, la parte transmisora espera en un bucle hasta que la linea
busy esté inactiva.

e La parte transmisora coloca la informacidn en las lineas de datos.

e La parte transmisora activa la linea de strobe.

e La parte transmisora espera en un bucle hasta que la linea acknowledge esté activa.

e La parte transmisora inactiva la linea de strobe.

e La parte transmisora espera en un bucle hasta que la linea acknowledge esté inactiva.

e La parte transmisora repite los pasos anteriores por cada byte a ser transmitido.

Parte receptora:

e La parte receptora inactiva la linea busy (asumiendo que estd lista para recibir
informacidn).

e La parte receptora espera en un bucle hasta que la linea strobe esté activa.

e La parte receptora lee la informacion de las lineas de datos (y si es necesario, procesa
los datos).

e La parte receptora activa la linea acknowledge.
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e La parte receptora espera en un bucle hasta que este inactiva la linea de strobe.

e La parte receptora inactiva la linea acknowledge.

e La parte receptora repite los pasos anteriores por cada byte que debe recibir.

Existen tres tipos de conectores para puerto paralelo como son el 1284 tipo A, 1284 tipo B,
y 1284 tipo C, siendo el tipo A hembra (DB-25) el mas utilizado en los computadores, el
cual se puede apreciar en la figura 2.8. y en la tabla 2.2. se tiene la disposicién de este

conector.
Conector DB 25
Figura 2.8. Conector DB 25 para comunicacion paralela
Conector Nombre E/S Polaridad activa Descripcion

1 Strobe Salida 0 -

2-9 Datos Salida - bit O/terminal 2, bit 7/terminal 9
10 Acknowledge Entrada 0 Activa cuando el sistema remoto toma datos
11 Busy Entrada 0 Si esta activa, el sistema remoto no acepta

datos
12 Falta de papel Entrada 1 Si esta activa, falta papel en la impresora
13 Select Entrada 1 Si esta activa, la impresora se ha seleccionado
14 Autofeed Salida 0 Si estd activa, la impresora inserta una nueva
linea por cada retorno del carro
15 Error Entrada 0 Si esta activa hay un error en la impresora
16 Init Salida 0 Si se mantiene activa por al menos 50 micro
segundos, esta sefial auto-inicializa la
impresora
17 Select input Salida 0 Cuando esta activa, obliga a la impresora a salir
de linea
18-25 Tierra eléctrica - - -

Tabla 2.2. Disposicion del conector DB 25 para puerto paralelo
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Existen 5 modos de operacion del puerto paralelo diferenciandose entre estos por su

velocidad y por la cantidad de datos que pueden manejar y son:

e Modo compatible
e Modo nibble

e Modo byte

e Modo EPP, puerto paralelo ampliado

e Modo ECP, puerto de capacidad extendida

En una PC el puerto paralelo es conocido como LPT1 o LPT2 o LPT3 ya que por lo

general 3 es el nimero maximo de puertos paralelos que una PC puede tener y sus

direcciones se encuentran especificadas en la tabla 2.3.

Nombre Direcciones
Datos Estado Control Reservado
LPT1 o PRN 03BC 03BD 03BE 03BF
LPT2 0378 0379 037A 037B
LPT3 0278 0279 027A 027B

Tabla 2.3. Direcciones de los puertos paralelos de una PC

Las principales desventajas de la comunicacion en paralelo son las siguientes:

e Las conexiones paralelas causan mas problemas que las serie.

e Sufren por malos contactos eléctricos, ademas de que es mas caro por la necesidad de
utilizar amplificadores a largas distancias.

e Son mas fragiles.

e Tienen mas pérdida de sefial a cortas distancias.

e La distancia de transmision maxima es aproximadamente 20 pies (6 metros) porque a
distancias superiores los datos se distorsionan y esto se debe a que los voltajes de

transmision son bajos.
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2.2.4. Mediante puerto USB

Este puerto USB (Universal Serial Bus) o bus universal serie a mejorado notablemente las
comunicaciones entre dispositivos, ya que transmite datos a una mayor velocidad que con
los puertos serial o paralelo, asi como también la posibilidad de conectar varios
dispositivos hasta un méximo de 127 equipos conectados en cascada, que pueden funcionar
de manera simultanea. Posee tecnologia “plug and play” o también llamada Pnp, la cual
nos permite que los dispositivos se puedan conectar sin reiniciar la PC o que la PC esté
desconectada sin peligro para los equipos, ya que existe una comunicacion inmediata entre
ellos, porque el dispositivo USB es reconocido e instalado en el instante que se lo conecta
si el sistema operativo tiene los controladores o drivers, caso contrario estos seran

solicitados al usuario.

La comunicacién USB en la actualidad posee dos puertos o normas que son USB 1.1y
USB 2.0 diferenciandose entre ellos en la velocidad de manejo de datos ya que el USB 1.1
maneja 1.5 Mbps para baja velocidad (low speed), para periféricos que no necesitan un
gran ancho de banda y 12 Mbps para velocidad total (full speed) para dispositivos que
necesitan mayor rapidez y el USB 2.0 permite velocidades de hasta 480 Mbps, denominada
alta velocidad (high speed). Cabe mencionar que los dispositivos disefiados para USB 1.1

si pueden ser conectados en USB 2.0 pero no se pueden conectar en forma inversa.

Otra caracteristica importante del puerto USB es que maneja voltajes de 5V por lo que
algunos dispositivos son alimentados directamente por este puerto cuando consumen una
corriente de 100 mA (bajo consumo) hasta una corriente de 500 mA (alto consumo). La
méaxima potencia que puede suministrar el puerto USB es de 2.5W, por lo que los
dispositivos que tengan un consumo superior a 500 mA deberan ser alimentados por una
fuente externa. Ademas debido a los niveles de voltaje que este puerto maneja, los cables

de conexion deberan tener una longitud maxima de 5 metros.

La topologia utilizada por los dispositivos USB es en estrella, la cual se organiza por
niveles a partir de un controlador host o principal instalado en la tarjeta madre y es el que
actla como interfaz entre el bus y el primer dispositivo USB, existe un concentrador
Ilamado concentrador raiz (root hub) que también esta instalado en la tarjeta madre. El

controlador host es unico y suele ser un chip Intel con una denominacion de: 82371AB/EB
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y pueden existir varios concentradores raiz en las tarjetas madre, cada uno con su propia
salida que por lo general son 2 conectores tipo A, cada uno de estos concentradores se los
considera como el origen de un bus que se numeran desde el cero sucesivamente en el

orden en que han sido detectados por el sistema.

Todos los periféricos que se encuentran conectados al bus USB pueden intercambiar
simultaneamente datos con un ordenador anfitrién o principal, también comparten el ancho

de banda del bus por medio de un protocolo de arbitraje basado en testigos (tokens).

Existen dos tipos de elementos en un bus USB que son el anfitrién (host) y los
dispositivos, que a su vez se los clasifica en concentradores y funciones; siendo los
concentradores (hubs) el centro de una configuracion en estrella y sirven para conectar con
el sistema anfitrion a otro hub o a una funcién. Cada hub puede conectar hasta 7
dispositivos aunque se toma como normal conectar 4 salidas que proporcionan 2.5 W de
potencia con niveles de voltaje de 5Vcc + 0.25V. A diferencia de un concentrador, una
funcién es un dispositivo que tiene la capacidad de recibir o transmitir datos o informacién
de control en el bus USB, comUnmente es un dispositivo independiente conectado por
medio de un cable con un distancia inferior a los 5m a un puerto del hub o directamente al

sistema anfitrion.
Una conexidn punto a punto es cada segmento del bus y pueden ser:

Sistema anfitrion Funcion

Concentrador

<>

Sistema anfitrion < Concentrador
Concentrador >
<«—>

Concentrador Funcién

La comunicacion por medio de un bus USB es sincrona y utiliza el algoritmo de
codificacion NRZI (Non Return to Zero Inverted) que posee dos niveles de voltaje
opuestos, la tension de referencia es tomada como “1”, pero no existe retorno a cero entre
bits, de modo que una serie de unos es un nivel de voltaje constante y uniforme, en cambio
los ceros se identifican como cambios de nivel de tensién de modo que una cadena o

sucesion de ceros ocasiona sucesivos cambios de tension entre los conductores de sefial.
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El protocolo de comunicacion utilizado por este puerto es el de testigo, que tiene similitud
con el sistema Token-Ring de IBM; la transmision de datos se lo hace en paquetes debido a
que todos los dispositivos periféricos comparten el bus y pueden funcionar
simultaneamente, cada paquete tiene una cabecera que indica al periférico de destino.
Existen 4 tipos de paquetes: Token, Datos, Handshake y Especial, siendo el tamafio
maximo por paquete 8, 16, 32, 64 Bytes, y para detectar y corregir errores se utiliza el
sistema tipo CRC (Cyclical Redundancy Check).

Todo el funcionamiento se centra en el host ya que este decide todas las acciones,
incluyendo el nimero que se asigna automéaticamente a cada uno de los elementos cada vez

que el sistema inicia, o se afiade o elimina un dispositivo del bus.

El cable para bus USB es de 4 hilos que son lineas de sefial o datos y alimentacion, por lo
que las funciones pueden utilizar un unico cable. Este cable es de dos tipos: apantallado y
sin apantallar, teniendo el apantallado sus hilos de sefial trenzados, los de tierra y
alimentacion rectos y la proteccion o pantalla solo puede conectarse a tierra en el anfitrion,
a diferencia del sin apantallar que tiene sus 4 hilos rectos y se utiliza para velocidades de
transmision inferiores a 15 Mbps.

Los diametros de los hilos de alimentacion del bus son estandar, para cada seccion se
puede utilizar cables de 5m. En la tabla 2.4. se presenta las distancias recomendadas segln
el diametro de los hilos y en la tabla 2.5. la distribuciéon de pines de los conectores y

colores de los cables de comunicacién.

AWG | mm@ | Long. Max.

Pin Nombre Descripcion Color
28 0.321 081 m 1 VBUS +5Vce Rojo
26 0.405 131m 5 D- Data - Azul
24 0.511 2.08m 3 D+ Data + Amarillo
22 0.644 3.33m 4 GND Tierra Verde
20 0.812 5.00m

Tabla 2.4. Diametros y longitudes Tabla 2.5. Distribucidn de pines

de cables USB
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Existen dos tipos de conectores, A y B, polarizados y utilizan sistemas de presion para
sujetarse. Los de tipo A utilizan la hembra en el sistema anfitrion y por lo general se los
utiliza cuando la conexion es permanente. Los de tipo B utilizan la hembra en el
dispositivo USB (funcion) y se utilizan en sistemas moviles. En general se puede afirmar
que la hembra de los conectores tipo A estan en el lado del host (PC), o de los
concentradores hub, mientras que las del tipo B estan en los periféricos. Ver figura 2.9.

Conector tipo A Conector tipo B
Fromt:  Topx Front: Tog:

= =[E ' [@]?

Figura 2.9. Tipos de conectores USB

2.3. PROTOCOLOS DE COMUNICACION

Son una serie de normas que deben proveer las siguientes funcionalidades:

e Permitir localizar un ordenador de forma inequivoca.

e Permitir realizar una conexion con otro ordenador.

e Permitir intercambiar informacidn entre ordenadores de forma segura, independiente
del tipo de maquinas que estén conectadas (PC, Mac, AS-400...).

e Abstraer a los usuarios de los enlaces utilizados (red telefénica, radioenlaces, satélite...)
para el intercambio de informacion.

e Permitir liberar la conexién de forma ordenada.

2.3.1. FTP ( File transfer Protocol ), Protocolo de transferencia de archivos

Este protocolo tiene varios objetivos como son el de compartir archivos entre PC’s,
transferir datos de forma segura y Optima. Este protocolo mas que para ser usado por un
usuario directamente es para que los programas lo usen para comunicarse entre ellos, con

lo que se logra facilitar al usuario la utilizacion de una computadora.
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Con el pasar del tiempo ha ido evolucionando ya que empez6 en 1971 como un modelo de
transferencia Illamado RFC 141 y luego de algunas revisiones llegé a RFC 265 que ya fue
considerado como un modelo de transferencia de archivos completa entre terminales
(host), y finalmente fue declarado un FTP oficial el RFC 454.

Entre la terminologia mas importante de este protocolo tenemos:

e ASCII.- Se usan todos los caracteres dentro de los 8 bits en su valor bajo.

e Access controls.- Este sirve para hablar acerca de los derechos de la red de cada
usuario, tanto en archivos como en dispositivos.

e Data connection.- Habla de cuando hay una comunicacién Full Duplex entre dos
computadores.

e DTP.- Proceso de la transferencia.

e Error recovery.- Este es un procedimiento que le permite al usuario en algunos casos

recuperar informacidn perdida en el proceso de transferencia.

En la transferencia FTP existen tres tipos de datos que son:

e ASCII.- Es el tipo mas comun en el protocolo FTP, y es usado cuando se trasfieren
archivos de texto, el computador que envia (sender) sin interesar cual fuere su
estructura debe convertir sus datos al formato genérico de 8 bits, y el que recibe
(receiver) lo debe convertir a su formato propio.

e EBCDIC.- Es el mas eficiente cuando el que envia y el que recibe lo usan como
formato propio, este tipo también se representa en 8 bits pero de forma EBDCIC,
diferenciandose del anterior en la forma de reconocer los codigos de los caracteres.

e IMAGEN.- Es cuando se empaca todo lo que se quiere enviar en cadenas seguidas de
paquetes de 8 bits, sin importar el formato interno con que se maneje la informacion;
cuando se envia se debe hacer una conversion de 8 bits en 8 bits y cuando se recibe

todo el paquete debe codificarlos de nuevo para que la transmision sea completada.

En la estructura FTP se consideran tres tipos diferentes de archivos:
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e File-structure.- Donde no hay estructuras internas y el archivo es considerado como
una secuencia continua de bytes.
e Record-structure.- Los archivos contienen registros iguales de estructura.

e Page-structure.- Los archivos contienen paginas enteras indexadas separadas.

El mecanismo de trasferencia en FTP consiste en colocar bien la transferencia de datos en
los puertos adecuados y al concluir la comunicacion los puertos deben ser cerrados
adecuadamente. El tamafio de transferencia es de 8 bits, ademas de que el que va a
transferir, debe escuchar desde el puerto hasta que el comando enviado sea recibido y este
sera el que de la direccion de la transferencia. Una vez recibido el comando y establecido
una transferencia del servidor al que solicita se inicializa la comunicacion de la
transferencia para verificar la conexion, esta es una cabecera con un formato especifico,
después de esto se comienza a enviar las tramas de 8 bits sin importar el tipo de datos que
sea y al finalizar se envia otra trama cabecera ya establecida confirmando la transferencia

completada.

Existen tres modos de transferencia en FTP que son stream mode, block mode y

compressed mode.

2.3.2. HTTP (Hyper Text Transfer Protocol), Protocolo para la transferencia de

hipertextos

Este protocolo es necesario para los sistemas de informacion distribuidos que tengan la
necesidad de mostrar la informacion y pasarla por una comunicacién normal haciendo uso
de las leyes de este lenguaje.

La primera version de este lenguaje fue usada en 1990 y luego en 1991 fue implementado
para WWW como iniciativa de software y se denomino HTTP 0.9; el protocolo completo

fue definido en 1992 e implementado en 1993.

La terminologia usada por este protocolo es:
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e Conexion.- Es el circuito virtual establecido entre dos programas en una red de
comunicacion con el proceso de una simple comunicacion.

e Mensaje.- Esta es la unidad basica de un protocolo HTTP, estos consisten en una
secuencia estructurada que es transmitida siempre entre los programas.

e Cliente.- Es el programa que hace la llamada al servidor y es el que atiende en toda la
transmision la trama de los mensajes.

e Servidor.- El que presta el servicio en la red.

e Proxy.- Un programa intermedio que actta sobre los dos, el servidor y el cliente.

2.3.3. NFS (Network file system), Sistema de archivos de RED

NFS es un sistema distribuido para archivos, en redes heterogéneas, con este protocolo, el
usuario solo ve un directorio cuando esta dentro de la red, claro que tiene ramas dentro,
pero no puede ver mas arriba de el nivel en el que entra, puede darse el caso que los
archivos dentro de esta estructura del directorio, ni siquiera estén en la misma

computadora.

2.3.4. POP3 (Post office protocol version 3), Protocolo de oficina de correos version 3.

Es un protocolo usado solamente para la administracion de correo de internet, permitiendo
que una estacion de trabajo acceda dinamicamente a un maildrop, que es el lugar donde el
sistema de transporte de mensajes almacena el correo, para que los otros nodos puedan
trabajar con él sin necesidad de que estos tengan su propio sistema de transporte de

mensajes.

El acceso permitido por el protocolo POP3 a un servidor debe ser de forma util y eficiente,
lo que quiere decir que este protocolo se usa para permitir a una estacién de trabajo
recobrar correo que el servidor tiene almacenado, pero no tiene como funcion proveer de
extensas operaciones de manipulacion de correo sobre el servidor, ademas de que el correo

es transmitido y luego borrado.
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Inicialmente el servidor comienza el servicio POP3 leyendo el puerto 110 TCP que es un
puerto de conexion virtual que usa este protocolo. Cuando el host cliente desea hacer uso
del servicio establece una conexién TCP (protocolo de control de transmision) con el
servidor y cuando la conexion se establece, el servidor POP3 envia un saludo, entonces el
cliente y el servidor POP3 intercambian comandos y respuestas respectivamente hasta que

la conexidn se cierra o finaliza.

Los comandos en el POP3 consisten en una palabra clave (keyword), posiblemente seguida
de uno o més argumentos que consisten en caracteres ASCII separados cada uno de ellos
por el caracter espacio y finalizan con un par CRLF. Las palabras clave son de una
longitud de tres o cuatro caracteres, mientras que cada argumento puede ser de hasta 40
caracteres de longitud. Las respuestas en el POP3 consisten en un indicador de estado y
una palabra clave posiblemente seguida de informacion adicional y finalizando con un par
CRLF cuya dimension puede ser de hasta 512 caracteres de longitud, incluyendo el CRLF.
También posee dos indicadores de estado, uno positivo o afirmativo “+ OK” otro negativo

“_ERR”.

Una sesion POP3 se desarrolla a traves de una serie de estados en el transcurso de su vida
atil. Luego de abrirse la conexion y que el servidor de POP3 ha enviado el saludo, la sesién
entra en el estado de autorizacién (AUTHORIZATION), estado en el cual el cliente debe
identificarse al servidor de POP3 para que el servidor adquiera los recursos asociados al
maildrop de éste, y la sesion entra en el estado de transaccién (TRANSACTION), en
donde el cliente realiza una serie de solicitudes al servidor. Cuando el cliente ha emitido el
comando de finalizacion (QUIT), la sesidn entra en el estado de actualizacién (UPDATE)
en donde el servidor libera cualquier recurso adquirido en el estado de transicion y la

conexion se cierra.

2.3.5. SCP (Simple Communication Protocol), Protocolo de comunicacion simple

Protocolo en el cual permite al servidor y al cliente tener maltiples conversaciones sobre
una TCP normal y esta disefiado para que su implementacion sea simple. Este protocolo
estd destinado al control del didlogo entre el servidor y el cliente, administrando y
agilizando sus conversaciones en un alto porcentaje, este protocolo le permite a cualquiera

de los dos (servidor o cliente) establecer una sesion virtual.
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2.3.6. TCP/IP (Transfer Communication Protocol / Internet Protocol)

Se llama TCP/IP a la familia de protocolos que permite la conexién a internet y su nombre

proviene de los dos protocolos mas importantes de esta familia:

e Protocolo TCP, funciona en el nivel de transporte del modelo OSI, proporcionando un
transporte fiable de datos.
e Protocolo IP, funciona en el nivel de red del modelo OSI, que nos permite encaminar

nuestros datos hacia otras maquinas.

Algunas caracteristicas de los protocolos TCP/IP son:

e Los programas de aplicacion no tienen conocimiento del hardware que se utilizara para
realizar la comunicacion (modem, tarjeta de red...)

e La comunicacién no esta orientada a la conexion de dos maquinas, eso quiere decir que
cada paquete de informacion es independiente, y puede viajar por caminos diferentes
entre dos maquinas.

e La interfaz de usuario debe ser independiente del sistema, asi los programas no
necesitan saber sobre que tipo de red trabajan.

e El uso de lared no impone ninguna topologia en especial.

Toda arquitectura de protocolos se descompone en una serie de niveles, usando como
referencia el modelo OSI para dividir el problema global en subproblemas para facilitar su

solucidn, por lo que es necesario conocer el modelo OSI y se presenta a continuacion:

Modelo OSI

El modelo que plantea la organizacion internacional de estandares (ISO) es un modelo

abstracto de interconexion llamado "Modelo abierto de interconexion™ (OSI). 3/

Tiene 7 capas que se describen a continuacion:

3/ http://es.wikipedia.org/wiki/Modelo_OSI
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a) Fisica (physical layer): Trata el problema de la transmisién de datos. En esta capa estan
principalmente las especificaciones mecénicas de los conectores, los niveles de tension, los

rangos de tiempo de las sefales, etc.

b) Enlace de datos (data link layer): Esta capa se ocupa de presentar una transmision libre
de errores a la capa siguiente. Resuelve los problemas de pérdida y duplicacion de

paquetes de datos.

c¢) Red (network layer): Controla la forma que se rutean o direccionan los paquetes de un

origen a un destino, problemas de congestion, etc.

d) Transporte (Transport layer): Esta capa es la que provee una comunicacion end-to-end

(extremo a extreno) confiable.

e) Sesion (Session layer): Permite que los usuarios en distintas maquinas establezcan

sesiones entre ellos.

f) Presentacion (Presentation layer): Se encarga del problema de la representacion de la

informacién: codificacion (e.g. ASCII, EBCDIC, etc.), compresion, encriptado, etc.

g) Aplicacion (Aplication layer): Son los programas de aplicacion que utilizan lared ( FTP,

protocolos de mail, etc).

A diferencia del modelo OSI que esta formado por siete niveles, TCP/IP se descompone en
cinco niveles, cuatro niveles de software y un nivel de hardware, los cuales se analizan a

continuacion.

2.3.6.1. Nivel de aplicacién

Constituye el nivel mas alto de la torre TCP/IP que a diferencia del modelo OSI se trata de
un nivel simple en el que se encuentran las aplicaciones que acceden a los servicios
disponibles a través de internet, que estan sustentados por una serie de protocolos que los
proporcionan, como por ejemplo el protocolo FTP (File Transfer Protocol), que
proporciona los servicios necesarios para la transferencia de ficheros entre dos ordenadores

o el SMTP (Simple Mail Transfer Protocol), protocolo de correo electrénico.
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2.3.6.2. Nivel de transporte

Proporciona la comunicacion de extremo a extremo entre programas de aplicacion, en la
cual la maquina remota recibe exactamente lo mismo que le envio la maquina origen. En
este nivel el emisor divide la informacidn que recibe del nivel de aplicacion en paquetes, le
afiade los datos necesarios para el control de flujo y control de errores, y se los pasa al
nivel de red junto con la direccion destino. El receptor de este nivel se encarga de ordenar

y unir las tramas para generar de nuevo la informacién original.

Para implementar el nivel de transporte se utilizan dos protocolos:

e UDP: proporciona un nivel de transporte no fiable de datagramas que es un paquete de
informacién que no estd orientado a la conexion, conteniendo encabezamientos
(headers) que proporcionan los encaminadores (routers) con las direcciones de destino;
se dice que no es fiable ya que apenas afiade informacion al paquete que envia al nivel
inferior, solo la necesaria para la comunicacion extremo a extremo.

e TCP (Transport Control Protocol): es el protocolo que proporciona un transporte fiable
de flujo de bits entre aplicaciones y esta pensado para poder enviar grandes cantidades
de informacién de forma fiable, liberando al programador de aplicaciones de la
dificultad de gestionar la fiabilidad de la conexidn (retransmisiones, pérdida de
paquetes, orden en que llegan los paquetes ,duplicados de paquetes, etc.) que gestiona
el propio protocolo, pero la complejidad de la gestion de la fiabilidad tiene un coste en
eficiencia, ya que para llevar a cabo las gestiones anteriores se tiene que afadir

bastante informacion a los paquetes a enviar.

2.3.6.3. Nivel de red.

También recibe el nombre de nivel Internet y coloca la informacion que le pasa el nivel de
transporte en datagramas IP, le afiade una cabecera necesaria para su nivel y lo envia al
nivel inferior. Es en este nivel donde se emplea el algoritmo de encaminamiento, al recibir
un datagrama del nivel inferior decide, en funcion de su direccion, si debe procesarlo y
pasarlo al nivel superior, o bien encaminarlo hacia otra maquina. Para implementar este

nivel se utilizan los siguientes protocolos:
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e |P (Internet Protocol): es un protocolo no orientado a la conexion, con mensajes de un
tamafio maximo. Cada datagrama se gestiona de forma independiente, por lo que dos
datagramas pueden utilizar diferentes caminos para llegar al mismo destino,
provocando que lleguen en diferente orden o bien duplicados. Es un protocolo no
fiable, eso quiere decir que no corrige los anteriores problemas, ni tampoco informa de
ellos. Este protocolo recibe informacion del nivel superior y le afiade la informacion
necesaria para su gestion (direcciones IP , checksum o revision total).

e ICMP (Internet Control Message Protocol): proporciona un mecanismo de
comunicacion de informacion de control y de errores entre maquinas intermedias por
las que viajaran los paquetes de datos. Estos datagramas los suelen emplear las
maquinas (gateways o encamibadores, host, etc.) para informarse de condiciones
especiales en la red, como la existencia de una congestion, la existencia de errores y las
posibles peticiones de cambios de ruta.

e IGMP (Internet Group Management Protocol): este protocolo esta intimamente ligado
a IP . Se emplea en maquinas que emplean IP multicast . EI IP multicast es una variante

de IP que permite emplear datagramas con multiples destinatarios.

2.3.6.4. Nivel de enlace

Este nivel se limita a recibir datagramas del nivel superior (nivel de red) y transmitirlo al
hardware de la red. Pueden usarse diversos protocolos: DLC(IEEE 802.2), Frame Relay,
X.25, etc.

La interconexién de diferentes redes genera una red virtual en la que las maquinas se
identifican mediante una direccion de red légica. Sin embargo a la hora de transmitir

informacidn por un medio fisico se envia y se recibe informacion de direcciones fisicas.

Un disefio eficiente implica que una direccion logica sea independiente de una direccion
fisica, por lo tanto es necesario un mecanismo que relacione las direcciones légicas con las
direcciones fisicas. De esta forma podremos cambiar nuestra direccién logica IP
conservando el mismo hardware, del mismo modo podremos cambiar una tarjeta de red, la

cual contiene una direccion fisica, sin tener que cambiar nuestra direccion logica IP.
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2.3.6.5. Nivel Fisico

Al igual que en el modelo OSI este nivel se encarga del problema de la transmision de
datos y es la capa en donde se encuentran principalmente las especificaciones mecanicas

de los conectores, los niveles de tension, los rangos de tiempo de las sefiales, etc.

2.3.7. Ethernet

Es una de las arquitecturas de red local més conocidas y populares. Cuando se habla de
ethernet nos referimos a una tecnologia de enlace de datos.

Ethernet fue desarrollada por Xerox en los laboratorios de Palo Alto en California.
Utilizaron el protocolo CSMA/CD y los nodos de la red conectados mediante cable
coaxial, usaban direcciones de 48 bits. Estas caracteristicas permitian reorganizar la red sin
tener que efectuar cambios en el sistema operativo (SO), lo cual tiene mucho que ver con

su enorme éxito en la actualidad.

Considerando las desventajas de CSMA/CD se comprende que esta forma de funcionar
ofrezca dificultades cuando en el canal de comunicacion se produce un uso intensivo. Las
inevitables colisiones se traducen en una pérdida de rendimiento en situaciones de sobre
carga de la red. En la préctica la mayoria de los nodos de una gran red intercambian
informacion entre ellos de forma ocasional y las redes se dividen en subredes para
minimizar colisiones de mensajes. EI modelo de la arquitectura Ethernet es ante todo muy

flexible y facilita la creacion y gestion de redes muy grandes sin grandes problemas.

En la actualidad hay una amplia variedad de formas de interconectar maquinas en una
LAN. Incluso se pueden utilizar los puertos serie o paralelo, para ello lo méas frecuente es
usar Ethernet mediante tarjetas de red. Se puede usar cable coaxial que en sus extremos
posee terminales especiales y admiten enlaces en forma de T para conectar tantos puertos
como sea necesario sin tener que adquirir un “hub” (dispositivo concentrador que dispone
de varios puntos de conexion a la salida). Con este cable se puede prescindir de un "hub”
solo en el caso de interconectar dos ordenadores, y para ello el cable ha de ser especial, ya

que la posicion de algunos de los 8 pines que tiene el conector RJ45 deberan ir cruzados.
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2.4. TIPOS DE REDES INDUSTRIALES

Se dice que una red industrial es una red de tiempo real utilizada en un sistema de
produccidn para conectar distintos procesos industriales o de aplicacion con la finalidad de
asegurar la explotacion y mejorar la eficiencia y la efectividad de los procesos y se lo

puede hacer en los niveles de comando, mantenimiento, supervision y gestion. 4/

La tabla 2.6. presenta una comparacion entre una red industrial y una red empresarial:

Red Industrial Red Empresarial
Usuario Procesos Personas
Trafico Deterministico Aleatorio
Servicios Predeterminado Adaptados al usuario
Simultaneidad Predeterminada Todos los usuarios
Tiempo de respuesta Critico No critico
Método de comunicacion Segun la aplicacién Generales

Tabla 2.6. Red industrial y red empresarial

Estas redes también se referencian en el modelo OSI, y como se analizd anteriormente,
para redes empresariales tiene y utiliza 7 niveles o capas y en una red industrial por lo
general solamente se utilizan 3 capas que son: la capa fisica, la capa de enlace (MAC -
LLC) y la capa de aplicacion siendo las capas 1, 2 y 7 del modelo OSI.

Los tipos de comunicacion que existen son: punto a punto, en la cual solo intervienen dos
entidades o dispositivos que los puede llamar como primario/secundario, emisor/receptor,
pozo/fuente, cliente/servidor; multipunto, aquella en la que mas de dos entidades o
dispositivos estan involucrados; y la difusion, en la que todas las entidades o dispositivos

estan involucradas.
Existen tres niveles de redes industriales o también llamados buses de campo que se

muestran en la figura 2.10. y estos son: sensorbus, devicebus y fieldbus asi como también

en la tabla 2.7. se puede observar sus caracteristicas.

4/ http://www. fi.uba.ar/materias/6629/redes1c.pdf
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Funciones

A
il de FIELDBUS
Procesos
- DEVICEBUS
Légice
SENSORBUS
Tipo de
Bit Byte  Paquetes > datos
Figura 2.10. Redes industriales
Sensorbus Devicebus Fieldbus
Aplicaciones Discretas- Discretas-maquina | Proceso
maquina
Control tipico PLC/PC PLC/PC Distribuido
Basado en micro- | NO Sl Sl
procesador
Inteligencia interna NO Algunos Sl
Diagndstico NO Simples Sofisticados
Tiempo de resp. 5 mseg 0 menos | 5 mseg 0 menos 10 mseg
Ejemplo Sensor de | Sensor Valvula inteligente
proximidad fotoeléctrico  con | control PID vy
diagnostico diagnostico.

2.4.1. Sensorbus.

Conecta equipos simples y pequefios directamente a la red, los cuales necesitan una
comunicacion rapida en niveles discretos o sefiales digitales, esta comunicacion se realiza
en bits. Los dispositivos que comdnmente se conectan son sensores, actuadores, botoneras
interruptores, etc. con un controlador central. Esta red no tiene como funcidén cubrir
grandes distancias sino, mantener tan bajos costos como sea posible en la distribucion de

E/S digitales. Algunos ejemplos de sensorbus son: ASi, FlexlO, Interbus Loop, Seriplex,

Sensoplex.

Tabla 2.7. Caracteristicas de las redes industriales
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2.4.2. Devicebus.

Este bus se encuentra entre sensorbus y fieldbus ya que puede abarcar distancias de
alrededor de 500m. Las variables que maneja devicebus son digitales o discretas, algunas
analdgicas o en menor grado una mezcla de las dos. La transmision de la informacién es en
bytes aunque en algunos casos permite transferencia de blogques pero de menor prioridad,;
tiene menos requisitos en la transferencia de datos que sensorbus pero puede controlar mas
dispositivos y datos. Los dispositivos que se conectan en esta red pueden ser controladores
(PLCs), PCs, etc. La funcion principal de esta red es la de compartir dispositivos de campo
entre varios equipos de control y comando. Algunos ejemplos de esta red son DeviceNet,
CAN, Smart Distributed System (SDS), Profibus DP, LONWorks, Interbus-S, FIP1O.

2.4.3. Fieldbus

Interconecta equipos de E/S mas inteligentes y cubre distancias superiores a las que se
puede cubrir con las redes anteriores; la inteligencia que poseen los equipos que se
conectan en esta red permite realizar funciones especificas de control como lazos PID,
controles de flujo y otras redes, por lo cual manejan variables analdgicas, digitales,
parametros, programas e informacion de usuario. La funcién primordial de la red es
repartir la aplicacion a todos los dispositivos que se conectan como son controladores, PCs,
etc. Algunas de las redes fieldbus son Fieldbus Fundation (FF), Profibus PA, WorldFIP,
ControlNet, HART, IEC/ISA SP50, Modbus+ / DH+ (DH-485).

2.4.3.1 Red DH-485

Es una red LAN industrial disefiada para aplicaciones en algunos departamentos de
fabricas. En la marca Allen Bradley DH-485 permite la conexidn de hasta 32 dispositivos,
incluyendo controladores SLC 500 y Micrologix 1000, sistemas de graficos a color, y
computadores personales (PC). El enlace DH-485 junto con el enlace auxiliar RS-232-C
(Protocolo DF1), constituyen la red DH-485.

En el caso de Allen-Bradley se puede utilizar el software llamado RSLinx que instalado en

una PC y configurado para este tipo de red, permite la comunicacion con otros nodos de la
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red, ademas que las opciones de esta interface permiten una facil reconfiguracién de la red

cuando esta cambia.
La conexion de la red DH-485 se recomienda realizar mediante el cable Belden 9842 que

se puede apreciar en la figura 2.11. y se observa que esta formado por 4 cables que llegan
al los terminales Phoenix de 6 pines que son los utilizados para esta red.

Jurriper to ground

shield connecior
S T / Belden 9342 :
; s ﬁﬁ
Iﬂlhilt. ﬂs
Black EI'A
Rad §
_l iy 8
‘\\ Jumiper 1o /
/ terminate: node Jumpar o
temminale node

6-Pin Phoenix 6-Pin Phoenix

Figura 2.11. Cable Belden 9842 con terminales Phoenix de 6 pines

La longitud maxima de la linea principal (Trunkline) de la red puede tener una longitud
maxima de 4000 pies (1219 metros) con una velocidad de transmisién maxima de 19.2

Kbits/seg, utilizando el método “token passing”.

En la figura 2.12. se muestra una configuracion tipica de una red DH-485, la cual muestra
los accesorios principales que son necesarios para construir esta red como las tarjetas
1747-AIC o 1761-NET-AIC (Advanced Interface Converter), esta Gltima se analizaré a
continuacion ya que se la va a utilizar en la realizacion de este proyecto, siendo la columna

principal del mismo.

-70 -



IBM-PC XT, AT, or IBM-PC XT, AT, or compatible IBM-PC XT, AT, or compatible DOS-compatible notebook
compatible computer computer with SLC 500 computer with SLC 500 computer with 1784-PCMK card and
with RSLinx Software Programming Software Programming Software SLC 500 Programming Software

1784-PCM4
1770-KF3 or 1770-KF3 or cable
1747-PIC 1747-PIC f 1747.A1C
8| Isolated Link
DH-485 Network Coupler
'ﬂ 1747-AIC 1747-AIC 1747-AIC 1761-NET-AIC 1747-A1C
| Joore e - - Advanced Interface [5| Isolated Link
& Link Coupler Link Coupler Link Coupler MicroLogix 1000 i x
= mizzcz:
A L= S R == === A e = === =5
DTAM Micro DTAM Pius DTAM Module  Advanced Interface Converter SLC 5/04 SLC 5/03

Operator Interface OPerator Interface

Figura 2.12. Red DH-485 tipica

La tarjeta de red 1761-NET-AIC permite el acceso a la red DH-485 a cualquier dispositivo
DH-485 que tenga un puerto RS-232, incluyendo todos los controladores micrologix, SLC
5/03 y 5/04, y PanelView, ademas de mantener el aislamiento entre todos los puertos para

tener una mayor estabilidad en la red y proteger los dispositivos conectados a la misma.

Este equipo puede ser colocado en una riel DIN o en un panel ya que tiene una sujecion
industrial. Los cables que se pueden conectar a la tarjeta AIC son de facil conexion y

puede ser entre tarjetas o con otros dispositivos.

Caracteristicas de la tarjeta 1761-NET-AIC:

e Dos conexiones aisladas RS-232 (uno para terminal D de 9 pines y otro mini DIN de 8
pines).

e Acepta la alimentacion por el puerto mini DIN de 8 pines proporcionada por el
controlador Micrologix o por una conexidn externa a una fuente de alimentacion.

e Escompatible con SLC bajo DH-485 que usan la tarjeta 1747-AlC.

e La capacidad de seleccionar la velocidad de forma automatica facilita la estructuracion
del sistema.

e Tiene LEDs de diagnostico de monitoreo de puertos y de la actividad de la red.
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Especificaciones técnicas:

e El voltaje de alimentacion requerido de 24 Vcd puede variar entre 20.4 Ved y 28.8 Ved
e La corriente que consume es de 120 mA y la corriente de arranque es de 200 mA.

e Aislamiento interior de 500 Vcd

e Latemperatura ambiente de operacion es de 0 a 60 °C (32 a 140 °F)

e El nimero maximo de nodos es 32 en una red multipunto

e Lamaéxima distancia de conexion es de 1219m (4000 ft) por red multipunto

e El méximo numero de redes multipunto agrupadas es de 2.

En la figura 2.13. se tiene la tarjeta 1761-NET-AIC con los terminales que se mencionaron

anteriormente. EI ANEXO A2 indica las especificaciones técnicas de esta tarjeta.

Part 2
Port 3 ini-DIM &
DH-485/DF 1 P Vet

(half-duple:)

Port 1
CB-2 RS-232
CTE

Terrninal for external 24 dc
power supply and chassis ground

Figura 2.13. Tarjeta 1761-NET-AIC necesaria para construir una red DH-485
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CAPITULO IlI

IMPLEMENTACION DEL MONITOREO DE LOS SISTEMAS DE CONTROL DE
FLUJO HVAC Y NIVEL DE LIQUIDOS

3.1. ACONDICIONAMIENTO DE LAS SENALES DE LOS PROCESOS PARA EL
MONITOREO.

3.1.1. Acondicionamiento de Senales del Sistema HVAC

Para obtener las sefiales de control de caudal de aire se lo realiz6 mediante un medidor de
fuerza tipo placa que mueve a una resistencia variable y para obtener las sefiales de
temperatura se lo realiz6 médiate el uso de una RTD (Pt-100). Ambas sefiales se las
acondiciond mediante un puente de Wheatstone. Tal como se puede observar en la figura
3.1

yan Pt-100
. (1000 3 0%C)
E Calar .
12000
Resistencia
wariable

|

[RA
|
[11

|

Figura 3.1. Acondicionamiento de sefiales de temperatura y caudal.
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3.1.2. Acondicionamiento de Sefiales del Sistema de Control de Nivel de Liquidos

La lectura del control de nivel liquido se lo realiz6 mediante el uso de un sensor de
ultrasonido el cual tiene un rango de lectura desde los 10 cm hasta 150cm teniendo una
variacion de voltaje proporcional a la distancia de 1 a 10 V (ANEXO A3), cuya sefial de

voltaje permite ingresar al PLC y realizar el control, se puede observar su instalacion en la
figura 3.2.

|

Senzor de
Mirazonido

Voltaje
laldV

Figura 3.2. Sensor de nivel en el tanque.

3.2. AJUSTE Y CALIBACION DE SENALES.

3.2.1. Ajuste y Calibracion de las Sefiales de HVAC.

El rango de voltaje de salida del puente de Wheatstone es muy bajo como para obtener un
escalamiento proporcional tanto para el flujo de aire como para el control de temperatura,

por lo que posteriormente se debe tener una etapa de amplificacion sea por software o
hardware. Las lecturas tomadas son las siguientes:

Valores medidos de voltaje del sensor resistivo del caudal.

Valor Minimo: 0.12V (200 bits) a 40 C.F.M
Valor Maximo: 0.78V (1272 bits)a 80 C.F.M
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Valores medidos de voltaje de la RTD.

Valor Minimo: 2.26 V (3648 bits) a 22.5°C
Valor Maximo: 2.45V (3960 bits) a 70°C

En vista que los datos de entradas y salidas analogicas del PLC Micrologix 1200 se maneja
en funcion de datos en bits, se procede a hacer un escalamiento y amplificacion por
software mediante ecuaciones matematicas de programacion en el PLC, tal como puede
observar en los programas de los procesos de este proyecto, de tal forma que el valor
maximo equivalga a 10 V (16900en bits) y el valor minimo 0 V (0 bits). Y obtener de esta

manera un escalamiento y poder realizar el control.

3.2.2. Ajuste y calibracion de las sefiales del Nivel de Liquidos.

El sensor de ultrasonido tiene la caracteristica de variar en forma proporcional de acuerdo a
su distancia de un objeto de 1 a 10 V y este valor ingresa directamente al modulo de E/S
analdgicas del PLC para posteriormente calibrar el rango de ajuste de control del sensor
mediante una proporcion matematica en funcion del porcentaje de llenado del tanque, el
valor que ingresa al PLC es escalado mediante la programacion del PID como se aprecia
en la figura 3.46. b).

3.3. DISENO DE LA RED DH-485

3.3.1. Implementacion de la Red Mediante las Tarjetas AIC.

Una tarjeta AIC (ANEXO A2), se la conoce como un Convertidor de Interfase Avanzado,
es decir que mediante esta tarjeta se puede realizar una configuracion de la RED DH-485
para la marca exclusiva Allen-Bradley, donde interactGan varios equipos para formar un
solo grupo de comunicacion simultdnea de acuerdo a los puertos que se observa en la
figura 3.3., como son: el puerto 1 o (RS-232 ) que es un puerto serial usado ya sea para
ingreso de una computadora a la red o del PLC, el puerto 2 (RS-232 ) conocido como
Mini Din 8 que normalmente se lo usa para ingresar el PLC a la Red y por ultimo tenemos
el puerto 3 RS-485 (conector phoenix), con el cual se interconectan las tarjetas AIC para
formar la red DH-485.
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RS-485 Connector
{Part 3) (Replacement
connectar part no.
1746-RT30)

RS-232
Mini-Din
(Part 2)

Use this write-on area to
mark the Devicelet
node address.

RS-232D
Shell (Port 1)

AlC:

Figura 3.3. Puertos de comunicacién de la AIC

En el puerto de la red DH-485 se tiene el conector Phoenix que posee seis terminales los
cuales se describen en la figura 3.4.

oy T x

L=

e
Cable de tierra

Figura 3.4. Bornes del puerto RS-485 (Phoenix 6 pines)

3.3.1.1. Cableado de la Red

Para realizar la conexion de la red DH-485 se recomienda usar el cable Belden 9842 o un
bus de cables, evitando hacer una triple conexion de AICs en cualquiera de los terminales

como se muestra en la figura 3.5, en la misma se aprecia la forma correcta de conexion.

Figura 3.5. Conexién en cadena
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Se debe tomar en cuenta el inicio y el final de la red ya que como se puede observar en la
figura 3.6 existe una conexion para sefialar el inicio para lo cual se cortocircuita los bornes
Term con el borne de comunicacion A 'y el Shield con el Gnd. Para marcar el ultimo nodo
se cortocircuita el borne Term con el borne de comunicacion A. Cabe destacar que cada
AIC es un nodo de la red a donde se conectan los equipos. La red puede estar formada por
una hasta un maximo de 32 AICs de acuerdo a las especificaciones propias que establece

Allen Bradley. v/

Node 1 Node 2 Node "n"
* % \Q,.\? e % @VC' i % @.\9
E oo od‘"ca é@ «@Q\v @ 'C;Dwﬁp‘e\ 6‘@ «Q‘Q\q- @ Go‘*'cﬂe\ d‘@
L] L] L]
Tk A i
[ [ I
il L ||
v v W
Terminal Signal Function
GND CHASSIS GND'™ | Shield GND termination
SHIELD SHIELD Shield RC termination
CoM COMMON Signal Common
B Signal B Tx Bx D-
A Signal A Tx Rx D+
TEREM TERMINATION®! Signal AC termination

Figura 3.6. Cableado del principio y final de la Red
3.3.2.1. Implementacion de los PLCs Micrologix a la Red.
Los PLCs se conectan a la red mediante los cables de programacién 1761-CBL-HMO02 los
cuales poseen el terminal para conectar hacia las tarjetas AIC como se observa en la figura

3.7., y ademaés se puede apreciar la conexion de los PLCs con sus respectivos modulos 1/0
1762-1F20F2 hacia la red que se ha implementado para este proyecto.

1/ Manual de la tarjeta 1761-NET-AIC (ver ANEXO A2)
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CABLEADC RED DH-435

A= ::l - L
i 1o T 1762-TIF20F2
1762-IF20F2 —_—

176 1-CBL-HMOZ 176 1-CBL-HMOZ
176 1-CBL-ARMO0 176 1-CBL-AROD

Figura 3.7. Conexién de los PLCs a la red DH-485

3.3.3.1. Implementaciéon de la PC y el PanelView 600 a la Red.

La PC se conecta a la red mediante un cable serial cruzado que va desde esta hasta el puerto
serial ( RS-232 ) de la tarjeta AIC, permitiendo asi a la PC programar todos los elementos
terminales que se encuentran conectados a la red. Para conectar el PanelView 600 se usa
un cable de conexién el mismo que al un extremo se conecta al PanelView con un conector
RJ-45 tal como muestra la figura 3.8. a) y al otro extremo a la red DH-485 mediante el
terminal Phoenix. Se recomienda usar un cable 1761-CBL-AS09 (figura 3.8. a)), también
se puede construir de acuerdo ala distribucion de pines como muestra la figura 3.8. (b). De
esta manera conectamos estos dos equipos que van a estar en la red tal como se observa en
la figura 3.9.

R.J45 Pin
1761-CBL-AS09 Number |Signal Name
1 CHE *
Jla Z L
== III::\\ g |
N W g 3 24
8 1 SIG GND | *
5 TH-EN
Connectar: B CHS GND
145 7 SIG GND | ¥
8 +24
SHEILD e

Figura 3.8. a) Cable 1761-CBL-AS09 b) Distribucion de pines

* Terminales usados en la fabricacion del cable para la conexién del PanelView a la red DH-485
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|

1761-CBL-HMO02 Lo
Eg:-ggi-ﬂmg B o 1761-CBL-AMOD IE2 02

Figura 3.9. Red DH-485

3.3.2. Estudio entorno al software RSLinx.

El RSLinx es un software de la familia Allen Bradley que se lo utiliza mediante Windows
para programar la visualizacion de una red o visualizaciéon de un producto Allen-Bradley
que va a ser programado como por ejemplo: PLC Micrologix, SLC, Control Logix,

PanelView, etc.

Este programa es un dispositivo que primeramente reconoce al equipo para posteriormente
conectar a los otros programas de aplicacion HMI como RS-Logix, RSNetWorx,
RSView32, Panel Builder. RSWho es la ventana principal de RSLinx que despliega redes
y dispositivos en un estilo similar al Explorador de Windows como se observa en la figura
3.10. En esta pantalla principal tenemos dos ventanas las cuales nos permiten visualizar el

equipo que esta siendo reconocido por le software.

En el ANEXO A4 se presenta una descripcion del sofware RSLinx.
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< RSLinx Lite - [RSWho - 2]

& Fle View Communica tons Station DDEJOPC Securty Window Help BEE
= 18
W Aucbowse [ oo | |% B Browsing-nodeDfound

= I Workstation, PC104 —
> s L ooy, St ] 2 B
c #W

o 01 0z 03
RSLPICWZK  UNTITLED  UNTITLED  PY600C

For Help, press Fi (] 01/15/07 | 04:25 PM

74 Inicio = € @ | ' Relogix500 Starter-... | <t RLinx Launch Contr... s Rsin Lite - [RsWho ...

Figura 3.10. Pantalla principal del RSLinx

El RS-Linx posee una ventana para reconocer el tipo de comunicacién que se va a realizar
ya sea: RS 232, Ethernet, mediante AIC +, DH 485, ControlNet, SLC 500, PLC 5, y
accesorios de Allen Bradley, etc. Se escoge la comunicacién simplemente haciendo un
click en la ventana Communications y posteriormente en Configure Drivers de acuerdo a la

comunicacion del equipo se selecciona una opcién. Como se observa en la figura 3.11.

a5
= S8
W Butobrowse |E—g 5|  Browsing - node 31 not found
= B wiorkstation, PCZ
w-Z5 Ling Gateways, Ethernet
=25 AB_PIC-1, DH-485 w0 0 03
=, 00, workstation, PCZ RSL-PICW2E  UNTITLED  PV60OC

01, MicroLagix 1200, UNTITLED
03, Panelview, PY&00C

Configure Drivers

Available Driver Types:

~| Add Hew...

Help
[ Ethemet/IP Driver
1784-KTAKTR[D]PETR[D|/PCME for DH+/DH-485 devices —
1784-KTCX] for ControlNet devices Status
DF1 Polling Master Driver Configure.
1784-PCL For Controlet devices — [Beie.
1784-PCICIS] far ControlMet devices
1747-PIC / AIC+ Driver
DF1 Slawe Driver
5-5 50/5D2 for DH+ devices
Yintual Backplane [Softlogis58x]
DeviceMet Drivers [1784-PCDAPCIDS 1 #70-KFD SDNPT drivers)
PLLC-5 [OH+] Erulator driver
SLC 500 [DH485] Emulatar driver
SoftLogix5 driver Delete
Remote Devices wia Lins Gateway

Figura 3.11. Ventana de configuracion de comunicacion
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Una vez que se haya escogido el tipo de comunicacién se procede a realizar las
configuraciones de velocidad de transmision al equipo o red, puerto de comunicacion, etc.,
para realizar esta configuracion damos un click en boton de comando Add New..., y
aparecera una ventana de configuracion. Cada ventana es de acuerdo al tipo de
comunicacion que se ha escogido. En la figura 3.12. podemos observar la ventana de

programacion para una comunicacion RS 232.

E ‘Workstation, PC2
+-@5 Linx Gateways, Ethernet ﬁ %
+-@m AB_DF1-1, Data Highway Plus Liny LB DF1-1
Avvailable Driver Types:
Cloge
|Fi5-232 DF1 devices | Add New... Q
Configure RS-232 DF1 Devices
Configured Drrivers:
Marme and Description Status Device Name:  AB_DF1-2
AB_DF1-1 DH+ Sta: 0 COMT: RUNNING
Corm Port; [COM1 - Device: [PLC-CHO ~|
”~
1770-KF2/1785-KE /SCAMparl
gy 17TORF3/1747-KE
Baud Rate: | 19200 2 {ind SLC-CHOMicro Panehyie
KFC 1.0 b
Parity: | Mone - Eor Checking  |BCC -
Stop Bits: |1 - Protocal  [Full Duples
Auto-Configure

I Use Modem Dialer
ak. | Cancel | Delete | Help

Figura. 3.12. Ventana de las propiedades de comunicacién

3.3.3. Pasos para la visualizacion de la red DH-485 mediante el RSLinx.

a) Para monitorear y programar los equipos que se encuentren dentro de la red debemos
reconocer a estos, mediante una programacién de acuerdo a la comunicacidén que vamos a
realizar. Se debe ingresar al programa Rockwell Software, y posteriormente a RSLinx
Launch Control Panel, en esta ventana debemos verificar que Always Run As Service se
encuentre desactivado como indica la figura 3.13., consiguiendo de esta manera que el
Software reconozca a todos los elementos que estan dentro de la red e ingresando la PC a
la misma sin que esta sea Master y Unicamente se la considere como equipo de

programacion.
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RS5Linx Launch Control Panel [Z“E”El

RSLing application iz not ruaning.

Start

[ Always Bun &z Service

Select Language: | Erglish ﬂ

Figura. 3.13 Ventana de inicio del RSLinx

b) Posteriormente aparecera la pantalla principal de RSLinx, una vez que se ingresa al
programa se procede a configurar la comunicacion, pulsando en el comando
Communications y en la opcion Configure Drivers tal como se observa en la figura 3.14.,
en la cual aparecerd una nueva ventana y aqui se escoge la comunicacion que utilizaremos
que para este proyecto al ser una Red DH-485 mediante AIC se selecciona la opcion 1747-

PIC/ AIC+ Driver tal como muestra la figura 3.15.

5 RSLinx Lite - [RSWho - 1]

=5 File View RSSOt Station DDE/OPC  Security  Window Help

ﬁ S @ RIWho

[ Autobrowse .
Configure Shaorteuts. ..
= E Workste  confiaure Client Applications. . g

g Liny Configure CIP Options. ..

= @5 oo
Driver Diagnostics. .. DF1-COML

CIP Diagnostics., ..

Configure Drivers, .,

#izing - node 1 not found

Configure communication hardware LR 12y24/06 | 04:52 PM

Figura 3.14. Ventana de configuracion de Drive
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Configure Drivers i | |

Available Driver Types:

| e Add New.. |

F5-232 DF1 devices el
Ethemnet devices

0 Ethernet/IF Driver

1784-L T AR THID)PETADIPCHME for DH+/0H-485 devices
1784-KTCR<) for ControlMet devices Status
DF1 Polling Master Diriver f i
1784-PCE for ControlNet devices Running CeUl G
1784-PCIC[S] for Control et devices
1747-PIC / &IC+ Driver

DF1 Slave Driver

5-5 50/50E for DH+ devices Start
Wirkual Backplane (SoftLogixhg)

DeviceMet Drivers (1784-PCD/PCIDS 1770-KFD.SDNPT drivers)
FLC-5 [DH+) Emulatar driver Stop
SLC 500 [DH485] Emulator driser
SoftLogixg driver Delete
Remote Devices wia Link Gateway

Cloze

Startup...

ddday

Figura 3.15. Ventana de configuracién de las AIC

¢) Una vez escogido el tipo de comunicacion se pulsa en el botdn Add New.., para que
aparezca una nueva ventana (figura 3.16.) que permitira establecer el numero maximo de
nodos, la velocidad con la que se transmitirdn los datos, el puerto de la computadora que
vamos a usar y en numero de la estacion o nodo. Para este proyecto se usa el puerto Com1
de la computadora, se transmitird a una velocidad de 19200, el numero de estacion sera 0 y
por ultimo se configura a un maximo de tres nodos de acuerdo a las AICs existentes. Una
vez realizada y aceptada esta programacion aparecera en la ventana Configure Drivers una

comunicacion DH-485 en funcionamiento.

Configure 1747 -PIC [ AIC+ device

Device Mame:  AB_PIC-1

Comm Port: b Station Nurmber (Dec.): |00
Baud Rate: (19200 - kaw. Station Mumber [1-31]: |02

[ Reserve COM Port for Exclusive use by this Diriver

Ok | Cancel Delete Help

Figura 3.16. Ventana de propiedades de la comunicacién
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d) Terminadas estas configuraciones ingresamos a la pantalla principal de RSLinx Lite
(RSWho_1), en esta pantalla se puede apreciar ya los elementos que interacttan dentro de

la red como son los PLCs, el Panel View y la PC como muestra la figura 3.17.

R+ RSLinx Lite - [RSWho - 2]

58 8 =2

o o 2 03
RSLPICW2K  UNTITLED ~ UNTITLED  PVE0OC

For Help, press F1 HUM 01/15/07 | 04:25 M
A St s

74 Inicio £ € @ ” |4 Rolog500Starter .. | Q- RlinxLanch Contro.. Qs RsLin Lite - [R5Who .

Figura 3.17. Pantalla principal RSWho

3.4. DISENO DE LAS PANTALLAS DE CONTROL Y MONITOREO

Para controlar y monitorear los procesos que son parte de la red se usara la pantalla de
visualizacion industrial PanelView 600 de marca Allen-Bradley, la cual se programa
mediante el Software PanelBuilder 32 que se estudiara a continuacion.

3.4.1. Disefio de las pantallas touch—screen mediante el software PanelBuilder 32

PanelBuilder 32 es un paquete que permite disefiar las aplicaciones del panel de control
para el terminal PanelView, que para simplificar el disefio del proyecto usa menas, cuadros
de didlogo y herramientas bajo Windows. Una aplicacion de PanelBuilder 32 es una serie
de pantallas que contienen objetos tales como pulsadores, indicadores, listas del control, y
graficos de barra, etc., con los cuales el operador interactia mediante teclas de funcion o
toques de pantalla. En el ANEXO A5 se indica una descripcion general del software de

programacion PanelBuilder 32.
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Las aplicaciones se transfieren entre la computadora y un Terminal PanelView, usando una
conexidn serie 0 una tarjeta de memoria donde se encuentra el programa. Los puertos en el
terminal PanelView determinan el protocolo de comunicaciones usado para cada
aplicacion de PanelBuilder 32 (archivo .PBA) y se asocia con un proyecto el mismo que

identifica:

* Direcciones de controlador a las que los objetos de PanelBuilder escriben , o leen . (Las

etiquetas se definen en el Editor de Etiquetas.).

* Tiempo de ejecucion de parametros de comunicacion para el terminal PanelView y

controlador. (Los dispositivos se definen en Configuracion del Terminal.).

Aplicaciones diferentes pueden compartir etiquetas en un proyecto si las aplicaciones son
del mismo protocolo de comunicacion. Cabe destacar que el PanelBuilder Unicamente sirve

para programar el PanelView y no permite hacer ninguna simulacion en el mismo.
3.4.1.1. Operacion con menu o herramientas

El PanelBuilder opera dentro del entorno de Windows usando menus y herramientas para

realizar la mayoria de las funciones como se observa en la figura 3.18.

| Partola |
toen A
2hii

(=T

whuioe

Figura 3.18. Ventanas de trabajo del PanelBuilder

3.4.1.2. Objetos y dibujos predefinidos

Para simplificar el desarrollo de la aplicacion, el PanelBuilder proporciona un conjunto de
objetos predefinidos tales como pulsadores, graficos de barra, etc. Graficos adicionales
estan disponibles para crear sus propios dibujos o para personalizar las pantallas cuya barra
se observa en la figura 3.19., también se puede importar mapa de bits, graficos creados con
otros programas, y una variedad de opciones para cambiar la apariencia de objetos y del

texto.
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/1 PanelBuilder32 - o* - [o: 1 - Screen 1] Q@@

BB File Edit Wiew Screem Objects Arrange Format  Application  Tools  Window  Help - 8 x

D = | 2 N2 &
R (A MM EHIINNAMESORO UL IMT TT Mok @

[ I e )
AN ADOOZTAEBENHYY Yo BEEREE BB ='EmwmE
@ avaryr2I s O BEESOR RS §

Figura. 3.19. Iconos predeterminados

3.4.1.3. Pantallas de aplicacion

Al iniciar el programa aparece una ventana en la que se debe especificar el tipo de
PanelView que se esta usando, el lenguaje de transmisién de datos, el de control tactil o
por tecla o los dos y por ultimo el nombre de la aplicacion como se observa en la figura
3.20.

Create New Application

Application Mame: ok,

|tesis
Cancel

Selected Terminal: Help

2711-B6C2 PYEOOD Colar Kew'Touch, FRM 4.70-d,xx

fl)

Paneliew

Type: Pratacal:

F41400 - ControlMet 1.5 A Keypad
P a00 DeviceMet

P30 Micra DF " Touch
PEE0 DH+

{* Keypad & Touch

[ Multiple Language Suppart [French, German, ltalian, Spanish and English)

[ SetAs Default Terminal Selection Catalog & Revizion Murmbers >

Figura 3.20. Ventana de configuracion del Panel

Las pantallas de aplicacion pueden contener una variedad de controles, displays u objetos

gréficos, como se muestran en la figura 3.20. y estos son:

- El selector de la lista de control.

- Los puntos de cursor de la entrada numérica.
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- Los gréaficos de barra.
- El boton de “Ir A pantalla”.

-~ T
3
& Tanbradey o 30
Puntos de
IaK¢ $1 PI0 HEAT LOOP /-/ cursor dela
TAMK #1 HEAT LOOP oIT o entrada
109 150 % |n o % | = numérica
s6% = F |cu = % - Botondelr A
/.- CJ " pantalla
& —]
o N EE o oF -
/ S50 R = IENODE @/
Graficode —
barras ][]

Selector de la lista
de control

Figura 3.21. Pantalla tipica de control

En terminales de pantalla tactil, el operador activa funciones de entrada tocando un objeto

en la pantalla. Por ejemplo en la figura 3.22., para ver el menu principal de pantalla, el
operador toca el boton de MENU.

@A’aﬂ-ﬁfaﬂ'ﬁy PanslView 900

|_—— Puntos de

[ Y Yy cursodr dela
160K #1 P10 HEAT LOOP e entrada
(IR #1 VERT LOOP EDIT PR =Ti0| D) numerica
- s = 1% F6 '~ BotondeIr A
s0% [t I T e B2 1 LICd - —1" | pantalla
=4 o=y
/ ez 1N s °F|  mooe P )
] ——— e =]
Gréfico de
barras

@E-@D-@--E.
£ Ca) o ) ) (o) Co o o™

Selector de lalista
de control

Figura 3.22. Pantalla de control y monitoreo en el PanelView

Lo versatil del PanelView es que su funcion principal es trabajar por medio de pantallas
que permitan concentrar en un solo puesto de trabajo varios procesos. Cuyas pantallas se

las crea pulsando en el icono New Screen tal como se muestra en la figura 3.23. en donde
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se observa en la parte izquierda la cantidad de pantallas existentes cada una con una
funcion especifica dentro del proyecto.

77 Inicio [n TESISFI %) tessocroGRaFin... [ 1 Do - Pt

Figura 3.23. Creacion de Pantallas

3.4.1.4. Configuracién y direccionamiento de comandos e iconos de control y

visualizacion.

Una vez configuradas las pantallas y colocados los elementos de control y monitoreo se
debe asignar funciones para lo cual se necesita dar direcciones del tipo de control que se va
a realizar dentro del PLC a través de la red. Como por ejemplo en la figura 3.24. se
muestra un comando que va a ser control de un circuito abierto del PLC donde se debe

configurar el TAG o direccion.

Tag Mame: Data Type
|‘ =] e 5| [ |
Description: Hep

Tag Form il _|

MNode Mame: Tag Initial Value:

T

| [=]
Update
Tag Address: Frequency:

| o=l

Figura 3.24. Direccionamiento del tag del boton.
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Por ejemplo el botdn de la figura 3.25. es un pulsador normalmente abierto de un contacto
interno del PLC de direccion I: 032, esta direccion es la que se programa en el PLC,

siguiendo la comunicacion que se indica en la figura 3.25.

@ El PanelView monitoriza el estade de las & palabras de
entrada en la asignacian de rack

Rack#3  PanelView de E/S

Q1] 23|45/ 6| 7] 0[1|2]3]4]|5 67

&  El programa de escalera PLC monitoriza ha direccion
103203 032
I 032 P

L L

& palabras de enrada & palabras de salida

03 oo

3 El operador pulsa el objeto, el terminal Panelview establecs
el bit de direceion comes pondiente

@R e |

CONTROL
| DE BIWEA
- @ el programa de escalera determina que el bit de entrada 63

TS 14131211 W7 6§

lanIIIIIIIIIIIIIIII

Palabra de enrada

__- '\f:j-__ I esta activado.

®  El programa de controlador de escalera mueve el bit de

& El terminal PanelView lee la direccion del indicador y entrada al bit de salida

muestra el uevo estado TI61E1413121

onaz|0|u|0|u|o|o|o|o| |u|o| |o|o|u|||
CONTROL Palabra de salida
DE BOMEA

el

L e

PINELD!
I:"!'Ii

Figura 3.25. Diagrama de envio de datos.

De esta misma forma se configura el envio y recepcion de los datos del PLC, lo que si se
debe tomar en cuenta es el direccionamiento de las unidades de memoria para realizar el

control y monitoreo apropiadamente.

3.4.1. Disefio del panel frontal principal.

La pantalla principal de la figura 3.26. se realiz6 en el PanelBuilder, aqui se tiene los
botones que me permiten el ingreso a los dos procesos que se encuentran en la red
indistintamente, cave destacar que en el presente programa en la parte izquierda que se
encuentran las otras pantallas cada una de estas con sus respectivos nombres, las mismas

que serviran para accesar a los procesos.
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'_ 5..[]|
+-[C] System
+-7 Application Setings
+-0] Alams
=-£] Screens
ER  1-GScreend . . . ~ . -,
CR 2-HwC IMGENIERTA ELECTROMECAMNICA
BB  3-GananciaHvAC
BB 4- Nivel de liquidos DH-485
BB 5-Ganancia Mivel:
NIVEL LIQUIDO
‘ yil| BB hwsct rES). [@Avact (TES..ERhvact (TES..]EBhvac] (TES..] BB hvact [TES..]

Figura 3.26. Pantalla de inicio del proyecto

Para configurar el ingreso a las pantallas de los procesos se da doble click en el elemento
que va ser el acceso e ingresa a una ventana llamada Screen Selector Object en la cual se
configura el acceso a la pantalla que va hacer el control y monitoreo, como se puede
observar en la figura 3.27. (a) la configuracion para el acceso al control y monitoreo del
HVAC y en la figura 3.27. (b) se encuentra la configuracién para el ingreso al proceso de

nivel de liquidos

Screen Selector Object -- hvac1 (TESIS

Properties 1 Optians ]

_ 5.3 | s

#-C3] System L cto

#-£0 Application Settings

© 5 e Screens:

=] Sereens |HVAE j
=] ‘2:3’:;"‘ INGENIERIA ELECTROMECAMICA Input

™ Function Key

| 2

¥ Touch Cell

4 - Nivel de liquidos
5 - Ganancia Mivel s

=)
BB 3-GanancisHvaC
=)
=

Aceptar | Cancelar Ayuda

Figura 3.27. (a) Ventana de acceso a la pantalla de HVAC
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Screen Selector Object -- hvac1 (TESIS)

Froperties | Options |

oUUELA  POLITECNICA DEL EJERCITO

INGEMIERIA ELECTROMECANICA

Screens:

INweI de liquidos j
FED IH-485

Input
I™ Function Key
| I

¥ Touch Cell

NIVEL LIQUIDOC

Aceptar I Cancelar Ayuda

Figura 3.27. (b) Ventana de acceso a la pantalla de Nivel de Liquidos

3.4.3. Panel de operacion individual de los dos procesos

3.4.3.1. Configuracion de las pantallas y direccionamiento para la lectura de los

parametros del proceso HVAC.

El proceso HVAC tiene dos pantallas principales, en la primera pantalla de la figura 3.28.,
se encuentra el encendido del sistema HVAC asi como los accesos al control de los
procesos como son el de control de flujo de aire y control de temperatura (figura 4.11). La
segunda pantalla, figura 3.29. muestra los valores de ganancia proporcional (Kp), ganancia
integral (Ki) y ganancia diferencial (Kd) del proceso, cuyos valores deben ser seteados

adecuadamente ya que una mala calibracion de las mismas ocasionan un proceso inestable.

AISTEME  HVAC

GANANCTIAS

Figura 3.28. Pantalla principal de control y monitoreo del HVAC
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VALORES DE GATIAMCTIA

Ganancia PG

(Kpl

Temperatura

EELELLIE
(Ep)

Fluje zire |8

Figura 3.29. Pantalla de ingreso de valores de ganancia del HVAC

Una vez realizado el gréafico pertinente que permita tener la idea méas cercana al proceso se
procede a direccionar los parametros que van a servir de control y los que van a ser de
monitoreo. Antes de hacer esta programacion se debe tener muy en cuenta las direcciones

del PLC de tal manera que no exista ningan conflicto en el funcionamiento.

En la figura 3.30. se puede observar el direccionamiento para el Set-point del control de
temperatura que a parte de funcionar con la pantalla Touch también se lo podra hacer
mediante la tecla F1 del panel, esta configuracion se la realiza activando la funcion

“Function Key”.

Increment/Decrement Entry -- hvac1 {TESIS)

Froperties l Optionz }

It Farmat Edit Tag...
Iv Function Key Field width: [ JZjl
Fi - . _
Decimal Paint
¥ Touch Cell (% Fived
wite Tag: Pasition: 04::|
|contr0|temp j " Floating Point
Motification Tag:
| j Step Control
Handshake T ag: Fine Step: 1
| j ™ Allow Coarse
Feedback ,7
Feedback Tag:
| j I Allow Home/End
I Fill with Zerces [ Allow wrap

Aceptar | Cancelar | Apuda

Figura 3.30. Ventana de propiedades de temperatura
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Una vez realizada esta configuracion se procede a editar el Tag o etiqueta que es poner la
direccion de memoria del PLC a donde se va a enviar el dato, en la figura 3.31. se puede
observar la direccion a donde se enviara el dato en el PLC que se direcciona en la opcion
Tag address, también se puede realizar otras configuraciones para escalar el valor y poner

valor maximo y minimo.

[-3

Tag Mame: Data Type
j |L|nsigned Integer ﬂ m
Deszcription: Help
Mode Mame: Tag Initial * alue:
|1 - a
|Jpdate

Tag Address: Frequency:
[N7:10 1 =

Scaling D ata Entry Limits

Seale Qffset: bire: [LEYS

|1 0 16 |70

Figura 3.31. Ventana de edicion del Tag

observamos en las figuras 3.32. y 3.33.

Este mismo procedimiento se lo realiza para la configuracion de caudal de aire como

Increment/Decrement Entry -- hvac1 (TESIS) S

Properties ] Options I

lied e Edi Tag..
[V Function Key Field Width I3 E'
F2 -
Decimal Point
¥ Touch Cell & Fived
wirite Tag Position: UJZ:I
ControlCaud :" " Floating Point
Naotification Tag:
= Step Control
Handshake Tag: Fine Step: 2
= I Allow Coarse
Feedback
Feedback Tag
,—L| [ Allow Home/End
[ Fill with Zeroes [ Al wirap
[ fceptar | Cancelar Apuds

Figura 3.32. Ventana de propiedades del caudal

-03-




Tiag Form _|
Tag Mame: Data Type
ControlCaud ﬂ |Unsigned Integer ﬂ Cancel
Description: Help
Mode Mame: Taag Initial Value:

1 - 40
Update
Tag Address Frequency:
[N7:11 1 -
Scaling Data Entry Lirits
Scale Difset: Min: M ax
1 il 40 a0

Figura 3.33. Ventana de edicion del Tag

Siguiendo el mismo procedimiento podemos realizar la configuracion de los valores de
lectura de los parametros medidos en el proceso asi como para configurar los graficos de

visualizacion de la pantalla, como muestra la figura 3.34. la configuracién de la lectura del

display de temperatura y en la figura 3.35. la lectura del caudal.

Numeric Data Display -- hvac1 [TESIS) _|

Properties ] Dptionsl

Digits
Edit Tag... Tag Form _?__ ]
FieldWidth: | E—=d —
Tag Name: Data Type
o IedT emp j |Unsigned Integer ﬂ Cancel
[ Fill with Zeroes
Dezcription: Help
Decimal Paint
(* Fixed Point ‘
Pasitiar: 0= Mode Mame: Taq Initial Y alue:
1 u]
" Floating Paint | j Update
Tag Address: Frequency:
Read Tag: |N?312 |1 ﬂ
MedTemp j Scaling Data Entry Lirnits
Scals Offzet: Min: Maw:
1 1] 10 [=11]
Aceptar | Cancelar | Ayuda | | |

Figura 3.34. Ventanas de configuracion de lectura de temperatura.
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Mumeric Data Display -- hvac1 [TESIS) Ead

Froperties ] Options |

Digits
Edit Tag...
Field Width: El:
[ Fill with Zeraes
Decimal Paint
{* Fived Point
Pasition: DEI:
" Floating Point
Fead Tag:
MedCaud |
Aceptar | Cancelar | Apuda |

Tag Form 2%
Tag Mame: [rata Type

j | Unszigned Integer

j Cancel

Drescription: Help
Mode Mame: Tag Initial Value:
i - R
Update
Tag Address: Frequency:
[N713 [~
Scaling [rata Entry Limits
Scale Offset: Min: Max
[1 [ [10 [100

Figura 3.35. Ventanas de configuracion de lectura de caudal.

En la figura 3.36. se observa los parametros de configuracion del grafico de temperatura,

como el nodo, la direccion de memoria en el PLC, el tipo de dato y los valores maximo y
minimo de visualizacion.

Bar, Graph -- hvac1 (TESIS)
Properties l Dptions]
Fill Fram:
x
Range
Min: ,107
LETS ,407

Read Tag:

X

Edit Tag...

|MedTemp

Aceptar |

Cancelar | Apuda |

Tag Form 12X
Tag Mame: [ata Type
ﬂ | Unzigned Integer j Cancel
Description: Help
MNode Mame: Tag Initial ¥ alue:
|1 - [u}
Update

Tag Address: Frequency:
[N7:12 [~

Scaling [rata Entry Limits

Geale Dffset: Mir: M

1 a 10 E0

Figura 3.36. Ventanas de configuracién de lectura de temperatura.

En la figura 3.37. se presenta la configuracion de los valores de ganancia proporcional del

HVAC, y de la misma manera se procede a configurar las direcciones de los valores de

ganancia de Ki y Kd. El direccionamiento del Tag Address es F8:2 que segun la
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programacion del PLC es una direccion que se le asigna a este valor para que sea leido
desde el PanelView 600.

Numeric Entry -- hvac1 (TESIS) X

Pioperties I thims]
Type: Farmat Edit Tag... Tag Form \E|E\
Mumetic: Entry Keypad Enable + 9 5 =
| Field Width =l Taq Name Data Typs
hput
i Decimal Paint [kpTemp = [EE Foal /AEAL =] Cancel |
I~ Function Key
E— = Fied Desciption _ e |
Position: 2=+
g |
¥ Touch Cel
" Keypad Controlled
Write Tag Node: MName: Taq Initial ¥ alue:
KpTemp - Display [1 =l [o
Update
Motification Tag: Display Tag: Tag Addiess: Frequency:
[ = || [ [Fe2 =
Handshake Tag: § Scaling Drata Entry Limits
- [ Fill with Zeroes
Scale Offset Min: Max:
1 0 a 16000
Aoeptar Cancelar Syuda

Figura 3.37. Ventanas de configuracion de los valores de ganancia de Kp.

3.4.3.2. Configuracion de las pantallas y direccionamiento para la lectura de los
parametros del proceso de control de Nivel de Liquidos

Para el control y monitoreo del Nivel de Liquidos tenemos la pantalla principal que se

observa en la figura 3.38. (a) y también se presenta la pantalla que permite ingresar los
valores de ganancia en la figura 3.38. (b).

]
)

U ode u
Control NPT

BREET . BESET

CAMANCIAS [ Return

Figura 3.38. (a) Pantalla principal de control y monitoreo del Nivel de Liquidos
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DE

Ganamcia I
[K 11

GATIAMIC TA

HHE.

FH HHE . B

| PFeturn :

Figura 3.38. (b) Pantalla de ingreso de valores de ganancia del Nivel de Liquidos

La configuracion del valor de entrada (Set-point) se aprecia en la figura 3.39 y para el valor

de lectura (variable de proceso) se sigue el procedimiento anterior y lo muestra la figura

3.40.

Numeric Entry -- hvac1manh _|

Properties } Options ]

Type: Fomat Edit Tag.. Tag Form 7] Ead)
Mumeric Entry Keppad Enable fig e [ :lj
| HEh =l Tag Mame: Data Type
nput
’ g Decimal Paint SPNivel j |Unsigned Integer j M
[ Function Key )
= @ Fised Description: Help
-
Position: Ujj
W TouchCel — ‘
" Keypad Contralled
wiite Tag: Hode Name: Taq Iritial  alue:
SPMivel +| Display |2 | 20
Update
Matification Tag: Display Tag: Tag Address: Frequency.
| el 3 e i o]
Handshake Tag o Sealing Data Entry Limits
- [~ Fill with Zzroes
Scale Difset: in Max
1 0 20 100
Aceptar Cancelar | Ayuda | | | ‘ |

Figura 3.39. Configuracion del Set-point del nivel
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Numeric Data Display -- hvacimanh %

Froperties ] Options ]

Digitz
Edit Tag... Tag Form 7] |
Field “width: 3: -
Tag Mame: Data Type
[~ Fill with Zeroes g j |Unswgned Integer j Cancel

Description: Help
Decimal Point

(* Fixed Paint
Position: 03: Naode Mame: T ag Initial Value:
. . 2 - u]
™ Floating Paint | J Update
Tag Address: Frequency:
Fead Tag: [N7:13 |1 ﬂ
WPMivel j Scaling Drata Entry Limits
Scale Offset: Min: Mak:

Aceptar | Cancelar | Ayuda | 1 o 0 65535

Figura 3.40. Configuracion de la lectura del nivel.

3.5. EI PLC Micrologix 1200

El PLC Micrologix 1200 es un equipo muy versatil dentro de la marca Allen-Bradley
permite una gran funcionalidad para la construccion de redes Ethernet, Control Net, RS-
485 como redes mas comunes para este equipo. En la figura 3.41. se observa la descripcion

del hardware. En el ANEXO A6 se presenta una descripcion mas detallada de este PLC asi
como sus datos técnicos

Descripcion Item Descripcion

Blogues de terminales 7 Puertas y etiquetas del terminal
(Bloques de terminales
extrafbles 1762-L40xWAy

1762-L40BXB, solamente)
Interface de conector de busa | 8 Fotenciémetros de ajuste
E/S de expansitn
Indicadores LED de entrada 9 Botén pulsadar conmutador de
comunicaciones
5 Indicadores LED de salida 10 Cubierta de puerto de mddulo de
memoria!) -0 bien- madulo de

memoria y/o reloj en tiempo
reall?!

Puerto de comunicacién/ " Seguros de riel DIN

Canal 0

Indicadores LED de estado

Figura 3.41. Descripcion del hardware.

-08 -



El PLC Micrologix tiene la capacidad de incorporar en su estructura entradas y salidas de
sefiales analdgicas que es el médulo E/S 1762-1F20F2 como se muestra en la figura 3.42.,
este modulo permite tener entradas y salidas analdgicas que van de 0 a 10Vcd o0 a su vez
corrientes de 4 a 20mA. Se puede conectar a un controlador un maximo de seis modulos de
E/S, en ciertas combinaciones. Cuando se conecta un dispositivo adicional al PLC al
momento de programas se debe primeramente configurar al PLC con sus accesorios en el
software RSLogix 500. En el ANEXO A7 se muestra los datos técnicos del mddulo de E/S
1762-1F20F2.

E/5 da axpansidn 1762 E/% da expansion conactadas al cantrolador Micralagix 1200

Figura 3.42. Montaje del modulo E/S 1762-1F20F2

3.5.1. Programacion del PLC Micrologix 1200

La programacion del PLC Micrologix 1200 se puede realizar conectando a una
computadora personal, también se puede conectar a la red DH-485 usando un Convertidor
de Interface Avanzado (1761-NET-AIC) y a una red DeviceNet™ usando una Interface
DeviceNet (1761-NET-DNI). EI controlador también puede conectarse a las redes DF1
Half Duplex o0 Modbus™ SCADA como esclavo RTU.

Para la comunicacion con el PLC mediante una red DH-485 la conexion de hardware se
observa en la figura 3.43., asi como la conexion del PLC a la red DH-485 mediante las
tarjetas AIC. El PLC tiene la capacidad de conectarse a la tarjeta de dos maneras ya sea en
el puerto RS-232 mini Din 8 o el puerto RS-232 serial.
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Aed MicroLogix DH485
Micrologix 1200
FC

=
|

conexion de puerto 10 T
uerto 2 a MicroLogix -
p o \\

1761-CBL-AMO0 ,-' /ﬁmx

& 1761-CBL-HMOz!Y PCa puerto 1

% / o puerto 2
(3 e
1761-CBL-&P00 1761 -CBL-APDD [

@ 1761-CBL-PMOZ /|

0 6 1761-cBL-PMOZ" /
AIC+ /
) Bl (2) -
24 VOO o cable Belden, blindado,
(se requiere suministro del —

usuario si el puerto 2 no esta ‘ doble trerzado (1} ~ 1747CP3
, . [vea la siguiente tabla) * | -
conectado a un controlador) J...:-c. 6 1761-CEL-ACOO
i1) DB-9, puerto AS-232 2ANCE
(2) mini-DIN 8, puerto RS-232 (proporcionado por el usuario)

(3] puerto R5-485

i4) Se requieren cables Serie C (o posteriores).

Figura 3.43. Comunicacion del PLC mediante Red DH-485.

El PLC Micrologix 1200 es un equipo muy completo y versatil, por ello tiene grandes

ventajas, entre ellas estan:

= Reloj en tiempo real opcional para aplicaciones de control basadas en tiempo

= Moddulos de memoria opcionales para el transporte y copias de seguridad de los
programas

= Contador de alta velocidad con ocho modos de operacién

= Dos potencidometros de ajuste analdgico incorporados

* PID incorporada

= Salidas de tren de pulsos (PTO) de alta velocidad o Salidas de amplitud de pulsos
modulada (PWM)

= Compatibilidad con archivo de datos de punto flotante (coma flotante)
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3.5.2. Estudio del RSLogix 500 como software de programacion del PLC Micrologix
1200

Es un software para la programacién del PLC, SLC, etc.; la programacion se lo realiza en
forma secuencial a manera de matrices ladder, con la ayuda de este programa se puede
ingresar a la red de un proceso y verificar los valores que se desea monitorear. En la figura
3.44. se puede apreciar la pantalla principal donde se tiene la ventana de programacion, la
ventana de utilidades, la barra de iconos de programacion, los accesos para ingresar en
linea, etc. En el ANEXO A8 se presentan datos de programacion mas extensos y
avanzados para el manejo del software RSLogix 500.

H RSLogix 500 Starter - UNTITLED

File Edit View

Search  Comms  Tools Window Help
el | - =] =[EE
OFFLIME

Mo Edits
Drriver: AB_PIC-1

Mo Farces 'I‘- = E s+ TT 3EF 3 <» 4> - ABL AES IH
¥

Forzes Enabled

i
Node: 1d | ¥ [\user ABt £ TimeriCounter £ Inputioutput A Compare |

+-{_1 Help
—1-{Z] Cartraller

i Cortraller Properties

% Processor Status

Q Function Files

.jjj 12 Configuration

+ i)}E Channel Configuration

+-{_ Program Files
+-{_] DataFiles
-1-{_1) FarceFiles

B oo-outeut

B3 1 - meut
ustom Data Monitors

ustom Graphical Monitars

ecipe Monitors
rends
+-[_7] Databasze

For Help, press F1

Figura 3.44. Pantalla principal del RSLogix.

Este programa permite la comunicacion con el PLC mediante la red DH-485 o mediante
comunicacion directa RS-232. Al comunicarse a través de la red el programa permite
visualizar los equipos que se encuentran dentro de la misma. Para configurar esta opcién
entramos en la ventana Channel Configuration como se observa en la figura 3.45., la
misma que tiene varias opciones de configuracion por ejemplo para: DH-485, DF1 Haf
duplex Slave, DF1 Haf duplex Master, DF1 Radio Modem, Mod Bus RTU, también la
velocidad de transmisién de datos, namero de nodo en la red, etc.
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Channel Configuration =

Gereral Channel 0 ]

Diriver |DF1 Full Duplex j
Baud DH485 A
Parit DF1 Half Duplex Slave
B DF1 Half Duplex Master
DF1 Radio Madem b

Protocol Contral

1 [decimal)

Cortral Line |No Harndshaking

| ACK Timeout [x20 me] |50

Error Detection |I:HC j
Embedded Responzes |Auto Detect j
v Duplicate Packet Detect MAK. Beties |3
EMO Fetries |3
Aceptar | Cancelar | | Apuda |

Figura 3.45. Ventana de configuracién del canal de comunicacion

... HQ Configuration

Para configurar y reconocer el modulo de expansion que se adiciona al PLC se ingresa a la

opciéon 1/0 Configuration. En la figura 3.46. (a) se indica la configuracion para un
modulo de entradas y salidas analdgicas y se reconoce al 1762-1F20F2 y en la figura 3.46.

(b) muestra la configuracion de la tarjeta para el escalado de 0 a 10V del PID que se va a

Fiead |0 Canfig.

ﬂ| Part # | Description

0 Bul1762
1 1762{F20F2

MicroLogix 1200 Series C
Analog 2 Chan. Input, 2 Chan. Output

o O = L

| Hebp | Hide Al Card |

Current Cards Available

Filter | 401 10 -
| Part # | Description |
1762168 B-lnput 79132 VAL

1762-F20F2  Analog 2 Chan, Input, 2 Chan, Output
1762-IF4 Analog 4 Chan. Input

1762-108 Snput 10/30VDC

17621016 1E-Input 10/30V0C

1762-048 S-0utput 120/240aC

1762-0B8 8-0utput [TRANS-SRC) 10/50WDC
1762-0B16 1E-Output [TRANS-SRC) 10460 VDL
1762-0w8 8-0utput Relay

17620016 16-Output (RLY] 240AC

1762174 4-Channel Thermocouple [nput Module
1762-1R4 4-Channel RTD/Resistance Input Module

Other - Requires 1/0 Card Type 1D

Figura 3.46. (a) Ventana de configuracion del modulo de expansion.
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Module #1: 1762-IF20F2 - Analog Z Chan. Input, 2 Chan. Output

X

Expangion General Configuration  Analog Configuration | Generic Extra D ata Config ]
Inputs
Chanrnel 0 Channel 1
Input Range Input Range
Ot +10VDC - Oto+10%DC -
[rata Format D ata Farmat
Scaled for PID - Sealed for PID -
Outputs
Channel 0 Channel 1
Output Fange Output Fange
Oto+10%DC - Oto +10WDC -
Drata Format D ata Farmat
Scaled for PID - f
Aceptar | Cancelar | Aplicar | Ayuda |

Figura 3.46. (b) Escalado del médulo de E/S para PID

Para realizar un control PID, el PLC tiene una ventaja, ya que el calculo es interno y

Unicamente se necesita una entrada analdgica para obtener una salida igual. Se debe tener

en cuenta en setear los valores de ganancia correctamente en la ventana PID Setup de

acuerdo a pruebas, calculo o a la experiencia en control para que se estabilice el sistema.

La ventana de la figura 3.47. muestra esta configuracion.

aoos

o0&

ooy

PID Setup X

Turing Pararneters Inputs Flags

Controllr Gain Kc - [~ Scaled SetPantsPs=[0 1| | M =[1]

Fieset Ti = Setpoint Max[Smax) = A = i

ot Td Setpoint MINSmin) = [T | E"E: %

Loop Update = Process Warable Fi¥ = AG = E

Contral Mode = W Dutput ?E: %

FID Contral = Control Dutput C (%)= [0 | D& = 0]

Time Mode = OuputMax CV(%)=[0___] | DB=[0]

Limit Dutput C = OutputMin - Cv (%= [0 ] L|I_ti %

Dizeslkems = Scaled Emor SE = SF'; ?

Feed Foward Biss= [0 | ErorCode= [0 | = E

DM =0

ok | Cancel | Help | EN =

UE
Subtract
Soures 4 H7O
100=
Sonree B H7T:4
100=
Dlest FL9:.0.5PS
0=
HI
— FID
PID File PDA0
Process Varable H71
Control Varishle 1.0
Setup Scresn
END 3 —

Figura 3.47. Ventana de configuracién del PID.
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La ventana de control PID posee los siguientes valores de entrada:

Ganancias del PID:

e Kc: Ganancia proporcional.

e Ti : Ganancia integral.

e Td : Ganancia derivativa.

e Loop Update: Intervalo de tiempo entre los céalculos de PID que se encuentran en
intervalos de 0.01 segundos.

e Control Mode: Modo de control que es la diferencia que existe entre la variable de
proceso Y el SetPoint.

e PID Control: En esta opcion se puede seleccionar: Temporizado (TIMED) que es la
tiempo para la actualizacion de datos o también existe la opcion del modo STI que el
PID actualiza su rendimiento cada vez que se examina los célculos internos Time
Mode.

e Limit Output CV: Seleccione Si o No. Seleccionando Si bloguea la salida al rano de
valores entre los valores minimo y méximo. Seleccionando No, no aplica ningun limite
a la salida de control.

e DeadBand (Banda muerta): Es el intervalo de valores superiores e inferiores al setpoint
en los cuales puede oscilar la variable de control.

Entradas al PID:

e Scaled Set Point : Valor escalado de SetPoint.

e SetPoint Max  : Valor Maximo escalado del SetPoint.

e SetPoint Min  : Valor Minimo escalado del SetPoint.

e Process Variable : Valor de lectura de la variable de proceso.

e Control Output: Control del valor de salida de la variable de control.
e Output Max: Valor maximo que puede tomar la variable de control.
e Output Min: Valor maximo que puede tomar la variable de control.

e Scale Error SE: Error escalado del PID

El ANEXO A8 muestra la configuracion del PID en el PLC Micrologix 1200.
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Flags:

e  TM: Especifica el modo de PID si es fijo cuando el modo es CRONOMETRADO.

e AM: Automético/Manual

e  CM: Esta opcion aclara si el error se calcula con E=SP-PV o0 E=PV-SP.

e  OL: Limita las opciones PID.

o RG : Reset y mejora de proporcion de ganancia

e  SC: Bandera de Setpoint, cuando los valores de setpoint son especificados.

e  TF: Actualizacion del tiempo rapido.

o DA : Especificacion del derivativo.

o DB : Se especifica el limite de la banda muerta que debe ser en lo posible de 0.

o UL : Rendimiento Alarma del limite superior.

o LL : Rendimiento Alarma del limite inferior

e  SP: Setpoint Fuera de Rango. Se activa cuando los setpoint excede el maximo valor
0 esta bajo el minimo valor.

e PV : Fuera de Rango, se activa cuando el escalado de la variable de proceso excede
16383bits o esta por debajo del cero.

o DN : Es una computacion de la proporcion PID.

e EN : Esta opcion fija mientras que el escalonamiento de la instruccion de PID se
habilita.

3.5.3. Programacion del PLC Micrologix 1200 mediante el software RSLogix 500

3.5.3.1. Programacion para el control del HVAC

Para la programacion del sistema HVAC, primero se procede a ajustar el dato de entrada
analogica antes que ingrese al PLC, como se dijo anteriormente los valores de salida del
puente de Wheatstone es muy bajo y por ello es necesario ajustar este valor para que pueda
hacer control desde 0 a 16300 bits que es el rango de 0 a 10 voltios. En las sub-rutinas del
2 al 7 de la programacion se puede observar las expresiones matematicas que se utilizé
para acondicionar esta sefial antes que ingrese al blogue PID como se nota en la figura
3.48. Los movimientos que se encuentran en el programa son Unicamente para enviar los

datos a una unidad de memoria para luego ser leidos por el PanelView 600.
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En la figura 3.49. se puede observar la ventana de configuracion del PID de temperatura
asi como la de escalamiento de los valores méximos y minimos, error; etc., y en la figura
3.50. se visualiza la configuracion del PID para el control de caudal. Cabe destacar
también se debe reconocer al modulo de entradas y salidas analdgicas tal como se observo

en la figura 3.46 y en la tabla 3.1 se describe las entradas y salidas analdgicas del PLC .

Para acondicionar la entrada al setpoint se utiliza la siguiente ecuacion:

Setpoint = (Entrada — constante numeérica). factor multiplicativo.

PD9: OSPS = ( I:1.0 — N7:0) F:8.0 Ec. 3.1

Direccion en el PLC Aplicacion Direccion en el PLC Aplicacion
1:1.0 Sensor de temperatura. N7:10 Set Point
1:1.1 Sensor de caudal. N7:12 V. de proceso
0:1.0 Control de temperatura. F8:2 G. proporcional
0:1.0 Control del motor. F8:3 G. integral
F8:5 Entrada numérica F8:4 G. derivativa
F8:6 Entrada numérica F8:7 Entrada numérica

Tabla 3.1 Tabla de descripcion de |1 / O del HVAC.

B30 LR
- ] [ PROGRAMA DE COMTROL DE TEMPERATURS ety
0 i}
BEul 1762
B3:0 MOV
ool =-E Move
0 Sonree 16300
16900<
Dest Q1.0
16300=
B3:0 SUE
oooz 1 F Subtract
0 Sonree & 1o
36dd=
Somree B N0
3605<
Diest H7:1
59=
B3:0 WUL
o003 ] E Multiply
0 Sonree & Fg:0
500=
Soree B H7:1
39=
Drest HT2
1950=
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oo

0003

0008

oo

o00g

oooz

oo1o

001l

o1z

B34 MO
] [ Iawe
i} Source N7:10
7=
Dest PL2.0.3P3
7=
B34 MUL
] [ Multiply
i} Sonree & Fg:2
30.0=
Somrce B 10.0
10.0=
Drest PD0EC
300=
B34 MUL
] [ Multiply
i} Sonree & FB:3
0.0=
Somrce B 10.0
10.0=
Drest FD4%:0.T1
0=
E3:0 MUL
] [ Multiply
i} Somree & Fa:4
0.0=
Somree B 100
10.0=
Drest FD%:0.TD
0=
E3:.0 FID
1E FID
i} FID File FLE:0
FProcess Variahle N2
Contral Variable N3
Setup Screen
B34 MoV
j [ Move
a Somree  FD®0SPY
22=
Drest HT:12
22=
B34 UE
j [ Subtract
a Sonrce 4 H7:4
15900=
Sonrce B HN7:3
16383=
Diest o100
15900=
B30 PROGRAM# DEL COMTROL DE FLUIO DE AIRE SUB
] [ Subtract
a Sonrce 4 I1l
428=
Sonrce B HN7:5
200=
Diest N7:&
-TE=
B30 STTE
] [ Subtract
i} Somree & R
1072=
Somree B HT&
-TE=
Drest HT.g
1148=
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o1z

ool4

ools

oole

o1y

ools

ools

o020

oozl

B30 MWL
] F Multiply
u] Sonree 4 HT.g
1148=
Somree B Fg:1
15.765=
Drest H7.2
18098=
B30 SUE
] [ Subtract
0 Sonrce & 100
100=
Somree B H7:11
Te=
Diest N7:14
4=
B30 MOV
] [ Iawe
0 Sorce H7:14
4=
Dest FL2:1.5P3
24=
B30 ML
1 E Multiply
] Somree & Fg:5
20.0=
Somree B 100
10.0=
Drest FPD#:1 KC
200=
B30 ML
1 F Multiply
0 Sonree & Fa.6
0.0=
Somree B 100
10.0=
Diest PD%:1.Ti
0=
B30 ML
] E Multiply
0 Sonrce & Fg.7
0.0=
Somree B 100
10.0=
Diest PD%:1.TD
0=
B30 PID
J E FID
0 FID File FD&:1
Pracess Vanahle N9
Control Wariable 11
Setup Screen
B30 MOV
] [ awe
0 Source  PDS:1.SPV
0=
Diest HN7:15
43=
B30 SUE
] [ Subtract
0 Sonree & 100
100=
Somrce B H15
43=
Drest H7T:13
57=
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ooz }

Figura 3.48. Programacion del sistema HVAC

Tuning Parameters

Contraller Gain Ko =

Reset Ti =
Fate Td =

Loop Update =
Contraol Mode =

PID Contral =

Time kode =

Limit utput T =
Deadband= [0 ]

Feed Forward Bias= D

Cancel

[nputs

Scaled Set Point SPS =
Setpoint bMAs[Smax] =
Setpoint MIN[S min) =

Process Variable PY =

Cutput

Contral Qutput CW (%] =
Output Max  Cv (%)= [0 |
Output Min -~ Cv (%)= [0 |
Scaled Ermor SE =
EnorCode= [0 |

Help

Flagz

m = [T e e B B O e v I Y R e |
= = WM @ mOoore £ Z =
non LI [ (I | | | I | R

EEEEEEEEEEEERER

Figura 3.49. Ventana setup del control de temperatura

Tuning Parameters

Contraller Gain K =

Reset Ti =
Fate Td =

Loop Update =
Control Mode = [E<FV-5F |
PID Control =
Time Mode =

Inputs

Scaled Set Point 5PS =
Setpaint Mbe[Smax] =
Setpaint MIMN[Smin] = El
Process Yariable P4 = E

Cukput
Control Output C¥ (%)= [0 ]
Output Max OV (%] = E

Lirnt Clutput C = Output Min - Cv (%)= [0 ]

Deadband = D ScaledEnar SE=[0____ ]

Feed Forward Bias= D EnorCode= [0 |
ot | _wo |

Flagz

0 g Do =4
Mmoo = = =

I
EEEEEEREEEEEEREE

= 2
— m
1

oo
o
Il

m 3
= =
o

Figura.3.50. Ventana setup del control de caudal
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Es también muy necesario configurar el nodo y el tipo de comunicacion que va a tener el
PLC, segun la figura 3.56 el nodo de este sistema se o ha nombrado como el nodo 1, el
cual se configura ingresando a la opcion Channel Configuration, en la opcion Driver, se
colocara la comunicacion DH-485 y en Node Address el nodo que va funcionar en la red

que para este caso es el 1, esta configuracion observamos en la figura 3.51.

Channel Configuration >

Gengral Channel 0 ]

Diriver ,m Mode Address
1 (decimal)
Baud 15200 -

Protocol Control
Token Hold Factor: |2
Max. Mode Address: |31

Areptar Caneelar Aplicar Apuda

Figura 3.51. Ventana de configuracion del nodo y la comunicacion

3.5.3.2. Programacidn para el control de Nivel de Liquidos.

De acuerdo a las especificaciones técnicas el sensor de ultrasonido varia su voltaje de
salida de 1 a 10 V de acuerdo a la distancia de objeto, para la aplicacion de este proyecto el
méaximo nivel de liquido representa la minima salida de voltaje del sensor y la maxima
salida de voltaje del sensor representa el minimo nivel de liquido por ende adecuamos esta

sefial usando la ecuacion 3.2. El direccionamiento de las | / O observamos en la tabla 3.2

VP = (1:1.0 + N7:9) Ec. 3.2.
Direccion en el PLC Usodelal/O
1:1.0 Entrada del sensor
0:1.0 Control al Variador
N7:3 V. Proceso
N7:4 Set Point
N7:5 V. Control

Tabla 3.2 Tabla de descripcién de 1 / O del control de Nivel de Liquidos.
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En la figura 3.53. se observa la ventana Setup del PID del control de nivel donde se

encuentran ya los valores a los cuales el sistema es estable.

B30 0
0000 J E 7
i} 7
Enl 1762
WOV
0aal Move
Souree I:1.0
15216=
Drest N8
13212=<
——aDD
ooz Add
Somrce 4 N8
13212=<
Scarce B N2
2000<
Dest N7l
15212=
SUE
000z Subtract
Source & N6
100=
Souree B N3
92=
Diest N7
8=
MOV
noo4 Mawe
Source  PDR:0SPY
2=
Drest N3
2=
MOV
ooos Moaove
Sorce H74
5=
Drest 74
3=
MOV
noos Moaove
Source  PD®:0.CVE
0=
Drest W5
0=
TE
ooy Subtract
Somree 4 w0
100=
Semree B 74
3=
Dest PLS:05P3
T
PID
0oog FID
PID File PL2:0
Process Warishle w1
Control Varishle ol
Setup Sereen
0009 {/END +—|

Figura 3.52. Programacion del Nivel de Liquidos
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PID Setup ]
TE
ooos Turing Parameters Inputs Flags Subtract
Contioller Gain Ko = Scaled Set Point 5P5 = T = [1] Soares 4 N1?dg=
Reset Ti = St (i) = Al i Source B H74
) o CM = [1 100<
Setpaint MIN[Smin) = L
Fate Td = [L__] oL=[o Dest  PD9:0SPS
Process Yarable PV = 66| — Ml
Loop Update = 1) rc- 0] o
SC=
Cantral Made = [E=P-5P Dutput TF = % T
o006 PID Cantrol = [B0TO Conbol Output CV (%) = pa-[0]| H- ro
Time Mode = [TIMED Output Max  CV [%] = DE = [0] PID File FLE0
¥ (=) D UL = 1= Process Variahle N7l
Lirnit Output C = OutputMin - V=0 | T Control Variahle 010
Deadband = Scaled Emor SE = 5P =[] Setop Sereen
Feed Fomward Bias= [0 | EmorCode= [0 | = 0]
DN = [0] CEND"}
ooo? — END
oK | Cancel | Help | EM=1]

Figura 3.53. Ventana setup del Nivel de Liquidos

Es necesario configurar el nodo y el tipo de comunicacion que va a tener el PLC segun la
figura 3.54. el nodo de este sistema se lo ha nombrado como el nodo 2, el cual se configura

para la comunicacion DH-485.

Channel Configuration .l

General Channel O l

Mode Address

2 [decimal)

Drriveer

Baud 158200 hd

Frotocol Control

Token Hold Factar. |2
Max. Node Address: |31

Aceptar | Cancelar | | Apuda |

Figura.3.54 Ventana de configuracién de la comunicacion y nodo.

En la figura 3.55. se observa toda la implementacién de la Red DH-485 del presente

proyecto.
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PanalViaw Gl

W ECE

i, Max

Paisanal
Computar

NIVEL DE LIQTIDO § HVAC

Figura 3.55. Red DH-485 implementada para control y monitoreo
del HVAC y Nivel de Liquidos

Una vez realizado los programas de los procesos individuales en el PanelBuilder se ingresa
a la ventana de Aplication Setting luego a Comms Setup, y en esta se configura el nodo al
cual pertenecerd el PanelView que para este caso seré el 3 y también se reconoce los nodos
de los PLC de cada uno de los procesos como se observa en la figura 3.56., terminado esto

se ingresa a la opcion Download y se programa al PanelVView como muestra la figura 3.57.

o Tags | Time/Date | PVEDDAdvanced | Powerlp |
Project | Disploy Maintenance | Extemal Fonts | Printer |

v - Comms. Setup
Selected Teminat

mmmmmmm e

Node Address: Mode Address: Baud Rate:
Cancel
E =] [#1 =] [19200 ~| 4

Network Nodes

Help

* | Mode Hame |Hode Address | Hode Type |

F4300 Colar i 1 MicroLogix
2 2

MicraLogix

I~ Multiple Language: End of Nade List

Auiiary Port Usage
(o)

I Press <Inserb la insert a new node Press <Delete> to delete an existing node

Figura 3.56. Ventana de configuracion de nodos del PanelBuilder
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1 PanelBuilder32 - tesis - [tesis: 2 - Scree

Edit

Qpen...
Close

|: Save
Jave As...

Wiew Screen  Application

Tools W
Chrl4+M &
Chrl+O
ol - —

Lal Upload...
Import/Export Graphics...
m Reports, ..
_: Copy Font File. ..
+ ‘Workstation Setup...

1 tesis

2 FTESIS FIMihwacimanh
3 Filhwacl

4 Fiihwacl (TESIS)

Exit

alt+F4

Figura 3.57. Ventana para programar el PanelView 600.

Para grabar el programa en el PLC a través de la RED DH-485 se debe seguir los pasos

que indica la figura 3.58.

File Edit View Search Tools  Window

D Bﬂ u é = mMms...
who Active Go Online
OFFLIME ¥ |NoF  Goonline
Mo Edits #||Foret  Upload...
Diriver: AB_PIC Download...
Mode
=-£9 Project
+-_1 Help
-1 Controller EEPROM...
i Controller §

Q} Processor Status
Q Function Files
m 12 Configurstion
B Channel Canfioratinn
Select Driver, processar address, etc.

Help

—

FE a0 = »

sH T 3EFE 3 3> 4> A AL AES

¥ [\ User £Bit A TimeriCourter A InputiOutput A Compare |

1
v Aubobrowse | y

Browsing device

= Q “Warkstation, PC2

--Z5 BB_PIC-1, DH-485
= 00, Workstation,

B 03, Panelview,

£

Current Selection
Server: RSLinx AP

+-2x Linx Gateways, Ethernst

- 01, MicroLogix 1200
[ 02, MicroLagix 1200

etwork Name

)

an
RSI-PIC'WZK

= =
o1 oz 03
UNTITLED  UNTITLED PYaO0C

Type: Mot a PLC, S5LC, or CL

Cancel

Help

Upload

Download

Reply Timeadt:

10 [Sec.]

Figura 3.58. Descarga del programa al PLC
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CAPITULO IV

PRUEBAS DEL SISTEMA DE MONITOREO Y CONTROL

41. PRUEBAS DE MONITOREO DEL SISTEMA HVAC MEDIANTE
PANELVIEW.

Para monitorear el sistema HVAC se armo una red entre el PanelView, la PCy el PLC
Micrologix 1200 y por medio de este PLC se controla al variador de frecuencia Powerflex
70 y al circuito de disparo para el control de las resistencias térmicas, como se muestra en
la figura 4.1.

hdicralogix:
1200

Perzonal
Computer

Control de
resistencia

NN

Resistencia

Yariador de frecuenciz
PovwverFlex 70

Figura 4.1. Red para monitoreo del sistema HVAC.
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Una vez ensamblada la red se la visualiza en el programa RSLinx para comprobar si todos

los elementos se encuentran en comunicacién como se puede ver en la figura 4.2.

%4 RSLinx Lite - [RsWho - 1] mEx]

a5 File Wiew Communications Station DDE/OPC  Security  Window Help - 8 x

55| o |8
[v Autobrowse I:l
== workstation, PC104
+ -,_r?a Linx Gateways, Ethernet HEE
SEJAE_PIC-1, DH-485 0o 01 03
00, Warkstation, RSI-PICW2K. | RSI-PICW2K UNTITLED PYB00C

4 01, MicroLogix 1200, UMTITLED
BB 03, Panelview, PY&00C

Fot Browszing

<] 2]
For Help, press F1 MUM [SCRL | 0119007 | 10:54 &M

Figura 4.2. Visualizacion de la red en el programa RSLinx

El paso siguiente es realizar la programacion para el PLC Micrologix 1200 en el programa
RSLogix 500 para monitorear de forma basica al sistema HVAC; esta programacion se la
presenta en la figura 4.3.

MOV
Qooo Mo
Sonree .10
0=
Diest ¥30
0=
PID
ool PID
FID File FD5:0
Procaess Wariahle N30
Contral Variahle 1.0
Setup Seresn
MoV
ooz Move
Sonree 1.0
0=
Diest Wil
0=
WOV
0ao3 Move
Souree Il
0=
Diast 72
0=
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PID
oon4 PID
PID File PDa:1
Process Variable Y2
Control Variahle 011
Setup Screen
MOV
ooos Moave
Sourea 1.1
0=
Diast N3
0=
nong [END —

Figura 4.3. Programa del PLC para monitoreo del sistema HVAC

Los datos que se necesita para el buen desempefio de este programa, como son las
ganancias del PID y los datos en general del PID se los setea con la PC mediante una

interaccion en linea de esta con el PLC en el programa RSLogix 500.

Luego se crea la pantalla para el PanelView en el programa PanelBuilder 32, que permitira
visualizar los pardmetros que se direccionan como variable de proceso y variable de
control en las dos magnitudes del sistema que son la temperatura y el caudal de flujo de
aire. Cabe mencionar que los valores de las variables de proceso estaran dadas en bits de
datos y las variables de control estardn dadas en porcentaje. El disefio de la pantalla se

puede apreciar en la figura 4.4.

"W.de proeessc T 7 Y. de proceao

V. de control V. de control

Bsiis

Figura 4.4. Disefio de pantalla para el monitoreo del sistema HVAC
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Los espacios de memoria del PLC (Nodo 1) estan enlazados con los displays que muestran
las magnitudes de las variables del sistema HVAC en el PanelView como se muestra en la
tabla 4.1.

V. de proceso V. de control
Flujo de aire N7:0 N7:1
Temperatura N7:2 N7:3

Tabla 4.1. Direccionamiento de los espacios de memoria del PLC en el PanelView

para el monitoreo del sistema HVAC

En este monitoreo se obtienen los valores limites de la variable de proceso en las dos
magnitudes de este sistema los cuales se muestra en la tabla 4.2. y la variable de control
simplemente se visualiza como un porcentaje del voltaje de salida del PLC que variade 0 a

10 voltios.

Limite minimo

Limite maximo

Flujo de aire

40 CFM (200 bits)

80 CFM (1272 bits)

Temperatura

16°C (3605 bits)

70°C (3960 bits)

Tabla 4.2. VValores limite de las variables del sistema HVAC

Estos valores limite de caudal de flujo de aire dado en pies cubicos por minuto (CFM) y de
temperatura dado en grados centigrados (°C) nos sirven para posteriormente acondicionar

las sefiales.

4.2. PRUEBAS DE MONITOREO DEL CONTROL DE NIVEL DE LIQUIDOS
MEDIANTE PANEL VIEW.

Al igual que para el sistema HVAC, para el control de Nivel de Liquidos se siguen los
mismos pasos como son, el ensamblaje y visualizacion de la red, diferenciandose del
sistema anterior en la programacion de los dispositivos ya que es un poco mas sencilla por
que solamente se controla una variable que es el nivel, en el direccionamiento de los

espacios de memoria del PLC y en los valores limites que se obtienen de este proceso.
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La programacién para el PLC Micrologix 1200 (Nodo 2) que monitoreara este proceso se
presenta en la figura 4.5. y al igual que en el caso del sistema anterior los valores
necesarios del PID para que el programa funcione de manera correcta son ingresados por

medio de la PC en el programa RSLogix 500.

MOV
oo Move
Source .10
0=
Dast N0
0=
PID
ool FID
FID Fila FDa0
Process Variahle HY0
Contral Wariahle o:1.0
Setup Sereen
BIOY
oooz Move
Source o:1.0
0=
Diast N7l
0=
0003 EHD "—

Figura 4.5. Programacion del PLC para el monitoreo del Nivel de Liquidos

Al igual gue se realiz6 con el sistema HVAC, para este proceso se creard la pantalla para

el monitoreo en el PanelView y se la observa en la figura 4.6.

Nivel de Liguido

T W.de proceso

"L de control O

Figura 4.6. Disefio de pantalla para el monitoreo del control de Nivel de Liquidos
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El direccionamiento de los espacios de memoria del PLC (Nodo 2) necesarios en el

PanelView para el control de Nivel de Liquidos se presenta en la tabla 4.3.

V. de proceso V. de control
Control del Nivel de Liquidos N7:0 N7:1

Tabla 4.3. Direccionamiento de los espacios de memoria del PLC en el PanelView

para el monitoreo del control de Nivel de Liquidos

Los limites del nivel de liquido de este proceso se presentan en la tabla 4.4. y estan dados
en porcentaje, representando el 100% el llenado del tanque hasta un nivel seguro en el

maodulo didactico y el 0% el tanque completamente vacio.

Limite minimo Limite maximo
Control del Nivel de Liquidos | 0% (11440 bits) | 100% (1300 bits)

Tabla 4.4. Valores limite del control de Nivel de Liquidos

El nivel de liquido es detectado por un sensor de tipo ultrasonico cuya variacion de voltaje
es inversamente proporcional al nivel del liquido del tanque, por esta razén el limite

minimo tiene mayor cantidad de bits que el limite maximo.

4.3. COMUNICACION ENTRE LOS PLCs Y LA RED IMPLEMENTADA

La comunicacion entre los PLCs y la red implementada con las tarjetas 1761-NET-AIC
para DH-485 se lo realiza mediante el cable 1761-CBL-PMO02 y esto permite que se pueda
tener una red general formada por todos los dispositivos mencionados anteriormente que se
utilizara para poder controlar los dos procesos de forma simultdnea mediante el
PanelView. Esta red se la observa en la figura 4.7. y como se puede apreciar posee dos
tipos distintos de variadores de frecuencia, pero en los dos casos se los controla mediante

la entrada analdgica de cada variador.
A maés de poder monitorear los procesos con esta red, también nos permite programar

cualquier dispositivo que se encuentre en la red sin necesidad de desconectarlo de ella,

facilitandonos de esta forma el trabajo que se desee realizar.
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Perzonal
Computer

AlC+ |
-of [t T
Panelview 600

DH485 NETWORK

hicrologix
1200

hicrologix
1200

Yariador de frecuencia
MICROMASTER 440

e ariqcor de frecuencis
PowverFlex 7O

Figura 4.7. Red de monitoreo y control de procesos

Al igual que el procedimiento seguido para monitorear los procesos presentado
anteriormente, a esta red la debemos visualizar en el programa RSLinx y comprobar si

todos los dispositivos estdn comunicandose por la red y si esto ocurre visualizaremos una

pantalla como se aprecia en la figura 4.8.

%, RSLinx Lite - [RSWho - 1] mEx]

= X

=% File ‘iew Communicakions Station CDEOPC  Security  ‘Window Help -

&| &9
v Autobrowse

== workstation, PC104 — —
[+ E?E Linx Gakeways, Etherneat g E
] 01 0z 03

SR AE PIC-1, DH-485
; = 00, Workstation, RSI-PICW2K RSI-PICW2K  UMTITLED LIMTITLEL: PY&00C
-l 01, MicroLogix 1200, UMTITLED
‘- 02, MicroLogix 1200, UMTITLED
BB 03, Panelview, PY&OOC

MHat Browsing

For Help, press F1 | oM | |0ijz0f07 | 10:10AM

Figura 4.8. Visualizacion de la red completa en el programa RSLinx
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4.4. PRUEBAS DEL FUNCIONAMIENTO DE LOS PROCESOS MEDIANTE LAS
PANTALLAS DEL PANEL.

Una vez que se tiene ensamblada y en funcionamiento la red completa de los equipos se
procede a unificar las pantallas de los procesos, pasando las pantallas de monitoreo a un
solo archivo y creando nexos entre estas pantallas para poder desplazarse entre estas, y esto
se lo realiza mediante botones de desplazamiento de pantalla existentes en el programa
PanelBuilder 32 que estamos utilizando, entonces las pantallas tienen la configuracion

como se muestra en la figura 4.9.

_ ) ... . . Niusl de Lifuide
"W.de proceaoc © " W.de proceap o T Wode proceso

e e . de control
V. de control V. de control

Miwel Licguido RBeturn

. i T

Figura 4.9. Pantallas anexadas

En este caso el boton “Nivel liquido” permite desplazarse a la pantalla que esta
monitoreando el proceso de control de Nivel de Liquidos y el boton “Return” permite
regresar a la primera pantalla que monitorea el sistema HVAC, de esta manera se
comprobd mediante la red que los procesos estan funcionando de forma correcta ya que los

valores obtenidos anteriormente coinciden con los valores obtenidos en esta prueba.

Es importante conocer que los displays de la pantalla del sistema HVAC tienen que estar
direccionados al nodo 1 que es el PLC Micrologix 1200 que aparece en la red como 01 y
es el que comanda este proceso, y del mismo modo los displays del nivel de liquido deben
estar direccionados al nodo 2 que es el PLC que comanda al proceso de control de Nivel de
Liquidos, ya que si se diera el caso de direccionar de forma erronea estos displays se va a

generar un conflicto que no permitira tener una visualizacion.
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4.5. PRUEBAS DE CONTROL DEL SISTEMA HVAC.

Para las pruebas de control del sistema HVAC se utiliza la misma red que se utilizo para el
monitoreo de este sistema mostrada en la figura 4.1. o la red mostrada en la figura 4.7. La
programacion del PLC difiere un poco de la de monitoreo, ya que en este caso se debe
incrementar algunas instrucciones para el ingreso de datos desde el PanelView, para

controlar el proceso, y esta programacion se muestra en la figura 4.10.

B30 PROGRAMA DEL COMTROL DE TEMPERATURS oq
o000 JE 2
1} 0
Bl 1782
E3:.0 MoV
0001 = Mave
0 Sonrce 16900
18900=
Drest 10
15800=
B30 TE
000z J F Subtract
a Semree & I.10
J644=
Semree B H70
3805=
Drest Hnl
%=
E3.0 ——MUL
0003 3 E Multiply
o Source A Fa0
5000=
Source B H7:1
8=
Diest H7:2
1850=
E3:.0 Dty
0004 ] E Mave
a Somree W7:10
27=
Drest FL2:0.5F2
27=
B30 UL
0005 J E Multiply
a Semree & Fg:2
30.0=
Semree B 100
10.0=
Drest PLE0KEC
240=
E3.0 —MUL
000 3 E Multiply
o Source A Fa3
0.0=
Source B 100
10.0=
Diest FD%:0.T1
6=
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UL
Maltiply
Scurce & Fa:4
0.0=
Source B 1.0
10.0=
Diest FD%:.0.TD
15=
PID
FID
FID File FL2:0
Process Wariahle 2
Contral Variahle H7T:3
Setup Sereen
MOV
Mowe
Source  PDSOSPY
2=
Drest H7:12
2=
SUE
Subtract
Source & H7T:4
15800=
Source B H73
16383=
Diest 10
16900=
SUE
Sibtract
Source 4 .11
428=
Source B H71.5
200=
Dest H18
-76=
SUTE
Snbtract
Source 4 H1:7
1072=
Source B H18
-T6=
Dest H1E
1148=
UL
Blultiply
Source 4 H7.8
1148=
Source B Fa:l
15.765=
Dest N9
12098=
SUE
Subtract
Sonrce & 100
100=
Source B H7:11
Th=
Diest N7:14
2=
WOV
Mowe
Sonree N7:14
24=
Dest PD2:1.3P3
4=




B30 UL
oola 1 F Multiply
a Sonrce 4 F&:5
20.0=
Source B 10.0
10.0=
Dest PLE:1 EC
500=
B30 UL
0017 ] E Multiply
a Source 4 ) ]
0.0=
Source B 1.0
10.0=
Dest FD%:1.Ti
285=
E3:.0 ML
oo1s ] E Multiply
a Source 4 Fa:7
0.0=
Source B 100
10.0=
Diest FD%:1.TD
al=
B30 PID
o01g J E FID
1} PID File PL2:1
Frocess Wariahle N9
Contral Variable ol
Setup Sereen
B30 WOV
o020 J E Move
a Soree PD:1SPW
0=
Drest H7T:15
43=
B30 SUE
0021 1 F Subtract
a Sonrce 4 100
100=
Sonrce B H7:15
435=
Diest N7:13
57=
ooz

Figura 4.10. Programa de control del sistema HVAC

Las instrucciones que se incrementaron sirven para direccionar en el PanelView los

espacios de memoria para ingresar los datos necesarios, y otras instrucciones sirven para

acondicionar sefiales tomando como referencia que al escalar las e

nivel de voltaje de 10.48V en el programa se lo visualiza como 16300 bits. La ecuacion

4.1. es usada para acondicionar la variable de proceso (VP) proporcionada por el sensor
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(In), con la ecuacion 4.2. se acondiciona la salida de voltaje analégico (Out) y por ultimo la
ecuacion 4.3. permite acondicionar la sefial de la variable de proceso que genera el sensor

de caudal de flujo de aire (In).

Temperatura
(In—3605bits) *50 =V .P. Ec.4.1.
(16900bits—V.C) = Out Ec. 4.2.

Caudal de aire

(1072bits — (In — 200bits)) *15.765=\/..P. Ec. 4.3.

Finalizado el programa de control y monitoreo se crean las pantallas del PanelView para
setear los valores que necesita el proceso y visualizar los datos que genera el mismo. Las

pantallas del proceso HVAC se presentan en la figura 4.11.

Las direcciones de memoria de los displays y de las entradas numéricas de las pantallas del

PanelView se presentan en la tabla 4.5.

Nombres Temperatura Flujo de aire Accion
Set Point N7:10 N7:11 Entrada numérica
V. de proceso N7:12 N7:13 Display
G. proporcional F8:2 F8:5 Entrada numérica
G. integral F8:3 F8:6 Entrada numérica
G. derivativa F8:4 F8:7 Entrada numérica
Encender B3:0/0 B3:0/0 Entrada digital

Tabla 4.5. Direcciones de memoria del sistema HVAC
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Luego de realizar las pruebas de funcionamiento del sistema HVAC se vio la necesidad de
implementar el control PID con el fin de que el sistema tenga un funcionamiento mas
estable, reduciendo las oscilaciones de la variable de control, para lo cual es necesario
encontrar los valores de las ganancias del mismo como son la ganancia proporcional (Kc),
la ganancia integral (Ti) y la ganancia derivativa (Td); estas ganancias se las encontro
aplicando el método de oscilacion o método de respuesta en frecuencia, creado en base a

préactica por Ziegler y Nichols (Z-N); es importante mencionar que el sistema debe estar a

SISTEMA  HVAC

Wode temp

ENCENDER
"""" SET POINT

7

Caudal de aire

GANANCIAS Return
TENFERATURA

SET POINT

N pgre Tatenanets
Fluss s [ PEPRTY R TP
......... IEEHHEII P

Figura 4.11. Pantallas del sistema HVAC en el PanelView

lazo cerrado para aplicar este procedimiento:

Utilizando solo control proporcional, comenzando con un valor de ganancia pequefio,

incrementar la ganancia hasta que el lazo comience a oscilar.

Registrar la ganancia critica del controlador (Kp = Kc) y el periodo de la oscilacion de

la salida del controlador (Pc).

Ajustar los parametros del controlador segln las siguientes ecuaciones:

Control P: Kc = 0.50*Kp
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Control PI: Kc=045%Kp Ti= o

1.2

Control PID: Kc=0.60*Kp Ti=0.5*Pc Td= %

Siguiendo los pasos antes enunciados se determind los datos necesarios para luego por
medio de calculos encontrar los valores de ganancias de las variables que se controlan en el

sistema:
Temperatura: Kp=40 Pc=11.2 — Kc=24 Ti=56 Td=15
Flujode aire: Kp=50 Pc=526 — Kc=30 Ti=263 Td=0.61
4.6. PRUEBAS DE CONTROL DE NIVEL DE LIQUIDOS
La red usada para realizar estas pruebas es la misma usada en los casos anteriores. La
programacion difiere del sistema HVAC ya que los valores para el acondicionamiento de

sefiales es otro ademés de que se debe nombrar a este PLC como nodo 2, por lo que en la
figura 4.12. se muestra la programacion para el control de Nivel de Liquidos.

B30 [ox1]
0000 J E 7
0 7
BEul.1762
ADD
ool Add
Sonrce 4 H74
0=
Source B o
4=
Dest H7:11
134=
DIV
ooz Divide

Source & H7:11
134=

Source B 2
2=
Dest N7:12
&7
UE
ooz Subtract
Sonroe & 100
100=
Soree B N7:12

57=
Dest PD2:.03P3
33=
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Moave
Semree 10
E44=
Diest HN7:E
E48=
——4DD
Add
Sonree & N2
QE48=
Somree B HN7:9
1300<
Drest H71
10948=
SUE
Subtract
Sonree & N5
100=
Somree B HN7:3
1532=
Drest H1:7
-3d=
30 LT
Iawe
Source N7:4
50=
Diest H7:4
50=
WOV
Mlawve
Sowrce  PDR.0CVEP
100=
Drest M5
100=
MUL
Multiply
Somrce & PDI:0SPV
Bf=
Sonree B 2
2=
Drest H?3
152=
UE
Snbtract
Sonrce 4 120
120=
Sonree B N3
132=
Dest HN7:13
-12=
PID
FID
FID File FD20
Process Wariable H7:1
Control Variable 10
Setup Sereen
MUL
Multiply
Sonrce 4 Fe0
200=
Source B 100
100=
Dest Fi:l
2000=




WOV
0013 Mlawve
Somree Fa:l
200.0=
Drest PDE0.EC
135=
MUL
ool4 Nhaltiply
Sonrce 4 Fe:2
00=
Source B 100
100=
Dest Fi:3
00=
WOV
o015 Mlawve
Somree Fe3
0=
Drest FD%:.0.TL
125=
MUL
oole Nhaltiply
Sonrce 4 F&:4
0o=
Soree B 100
100=
Dest Fi.5
00=
30 LT
o017 Iawe
Semree F&:5
0.0=
Drest FL20.TD
0=
0013 END —|

Figura 4.12. Programa del control de Nivel de Liquidos

En la figura 4.13. se muestra las pantallas en el PanelView para el control de Nivel de
Liquidos, teniendo a la izquierda la pantalla principal del control de Nivel de Liquidos con
los distintos elementos de control y monitoreo con son el set point, la variable de control y
la variable de proceso ademéas de dos botones de ir a pantalla, los cuales permiten
desplazarse hacia la pantalla principal del sistema o hacia la pantalla de seteo de los

valores de ganancias del controlador.
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TROL DE NTVEL DE LIQUTDOS R

EMCENDER

VALORES DE GANANCIA

Gananecia F GCananeia I
[Kpl (K1)

Miwel Dezeado X

F1 | wEesse

BHEET  HEHET I Return

Eeturn

Figura 4.13. Pantallas del control de Nivel de Liquidos en el PanelView

A continuacion se presenta la tabla 4.6. en donde se encuentran las direcciones de las
entradas numeéricas y de los displays del control de Nivel de Liquidos; cabe mencionar que

todas estas direcciones se deben configurar para el nodo 2.

Nombres Nivel de liquido Accion
SetPoint N7:4 Entrada numérica
V. de control N7:5 Display
V. de proceso N7:13 Display
G. proporcional F8:0 Entrada numérica
G. integral F8:2 Entrada numérica
G. derivativa F8:4 Entrada numérica
Encender B3:0/0 Entrada en Bit

Tabla 4.6. Direcciones de memaoria del control de Nivel de Liquidos

La ecuacion 4.4. es la que se utilizo para acondicionar la sefial de entrada (In) o variable de
proceso tomando en cuenta que se uso la misma referencia anterior que 10.48V equivale a

16900 bits en el programa.

In—-1300=V.P. Ec. 4.4.

Se determiné que el control de Nivel de Liquidos requeria ser mas estable por lo que siguié
el método de oscilacion explicado anteriormente para determinar las ganancias del

controlador PID, obteniendo los siguientes resultados.
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Nivel de Liquidos: Kp =30 Pc=16.28 — Kc=18 Ti=814 Td=2.03

Luego de introducir los valores de ganancias en el controlador se observo que el sistema
adquirié una mayor inestabilidad por lo que se decidi6 utilizar un controlador PI para lo

cual se realizaron nuevos célculos obteniendo los siguientes valores.

Nivel de Liquidos: Kp =30 Pc=1628 — Kc=135 Ti=135

4.7. PRUEBAS Y RESULTADOS DE LOS PARAMETROS MONITOREADOS EN
GENERAL

Una vez realizados todos los pasos anteriores se puede hacer un monitoreo de los
pardmetros de los procesos, con lo cual se puede obtener los rangos de variacion de las
variables de los procesos con sus respectivas equivalencias en bits, y de esta forma
acondicionar las sefiales para tener una mejor apreciacion de las variables reales de los
sistemas. Los valores de los rangos de variacion de los procesos asi como sus

equivalencias en bits se encuentran expuestos en la tabla 4.7.

Limite minimo Limite maximo
Flujo de aire 40 CFM (200 bits) | 80 CFM (1272 bits)
Temperatura 16°C (3605 bits) 70°C (3960 bits)
Nivel de liquidos | 0% (11440 bits) 100% (1300 bits)

Tabla 4.7. Rango de valores de las variables de los procesos

Con esta prueba comprobamos que los valores obtenidos son los mismos que cuando se
monitored los procesos de forma individual, dejando en claro que los procesos estan
funcionando de forma correcta al conectarlos a la red sin la existencia de errores que

puedan distorsionar la informacion verdadera de los procesos.

4.8. PRUEBAS Y RESULTADOS DE TODO EL SISTEMA DE RED, CONTROL Y
MONITOREO.
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Al igual que en el item anterior se sigue el mismo procedimiento, Gnicamente existe una
diferencia con los pasos anteriores que es el anexo de una pantalla principal en el
PanelView que permite acceder a cualquiera de los dos procesos que estaran funcionando
de manera simultanea. Esta pantalla es la principal y a la que primero se accesa al encender
el PanelView y de donde se puede trasladar al proceso que se desea controlar o monitorear;
y en las respectivas pantallas principales de cada proceso se anexa un boton de regreso a la
pagina principal y otro de encendido del proceso respectivo. Esta pantalla se la muestra en
la figura 4.14.

ESCUELL  POLITECNICA DEL EJERCITO

INGENIERIZ ELECTROME I:.‘u_I'-l
Ohject ID: 1255

RED DH-485

CONTROL

- HH#HET - - #HHEE - - - .

CAMANCIAS [ ' o CANAN

Figura 4.14. Disefio de pantallas para que los procesos funcionen en red y

de forma simultanea

Una vez concluido todo el trabajo de pruebas se tomaron los datos de los procesos en
funcionamiento de forma simultanea, los cuales se presentan en la tabla 4.8. para el sistema

HVAC y en la tabla 4.9. para el control de Nivel de Liquidos.
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Sistema HVAC
Temperatura (°C) Flujo de aire (C.F.M.)
Set Point | Variable de proceso | Set Point | Variable de proceso
23 23 40 40
28 27 42 41
30 30 44 43
35 34 46 45
40 39 48 47
45 44 50 50
50 49 52 51
55 55 56 55
60 59 64 62
65 65 72 71
70 70 80 80

Tabla 4.8. Datos recopilados del sistema HVAC

Control de Nivel de Liquidos
Set Point (%) | Variable de Proceso (%)
20 20
30 29
40 39
50 48
60 59
70 68
80 79
90 88
100 98

Tabla 4.9. Datos recopilados del control de Nivel de Liquidos

Es importante mencionar que para contrastar la temperatura y compararla con los datos

obtenidos se utilizo el termometro existente en el multimetro digital Fluke 179.

En el ANEXO B se indica el diagrama de conexién general de los dos sistemas HVAC y

Nivel de Liquidos.
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CAPITULO V

CONCLUSIONES

Se establecid que existe una extensa gama de sensores para la medicion de las
deferentes variables que se puedan encontrar en un proceso industrial, asi como sus
caracteristicas de funcionamiento, acondicionamiento de sefiales, metodos de
montaje, etc., que nos sirven para realizar la seleccion correcta del sensor en
funcién del proceso que se desee controlar o simplemente sensar, para conocer de

esta manera cual es el estado del proceso.

Existen diferencias y similitudes entre una red empresarial y con una red industrial,
como por ejemplo en la velocidad de transmision de datos, factor de coincidencia,
fiabilidad, etc., para lo cual se analiz6 cada una de estas redes, determinando asi

cuales son las caracteristicas mas importantes para cada tipo.

Se determin6 que la transmisién de datos o comunicacién de un proceso es un
factor critico dentro del control de un proceso industrial por cuanto los datos nos
indican que es lo que estd ocurriendo en el mismo y si estos no tuvieran una
elevada velocidad de transmision la informacion que se obtendria se la podria
considerar como errénea ya que seria una informacion verdadera pero en un tiempo

que no seria el correcto.

Se implemento un prototipo para control y monitoreo de los procesos HVAC y
Nivel de Liquidos a través de una red DH-485 formada por las tarjetas 1761-NET-
AIC, a las cuales van conectados los PLCs Micrologix 1200 y a su vez por medio
de estos se controlan a dos variadores de frecuencia a través de sus entradas
analogicas, culminando asi con la red industrial y quedando lista para controlar los

Procesos.
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Se desarrollé el conocimiento de los software de programacion de los distintos
equipos conectados en la red mediante el método de autoeducacién como son el
PanelBuilder 32 que sirve par programar el PanelView 600, el RSLogix 500 que
nos faculta programar los PLCs Micrologix 1200 y el RSLinx que permite
visualizar que los equipos que se encuentran conectados a la red estén funcionando

y no existan conflictos en la misma.

Mediante los ensayos y pruebas realizadas en este sistema se determin6 que el
proyecto va ha ser de mucha utilidad para la Carrera de Ingenieria Electromecénica
ya que al usarlo como moédulo didactico facilita el aprendizaje de diversas materias
existentes en la malla de la Carrera como es el caso de Control eléctrico, Interfases
de comunicacion, Sistemas de control, Instrumentacion Virtual, etc., ademas de
familiarizar al estudiante a un posible ambiente laboral, por lo que se aprovechara

al méaximo y de la mejor manera los equipos existentes.

RECOMENDACIONES

Se debe leer detenidamente los manuales de cada uno de los equipos para poder ver
los alcances de los mismos y si va a ser el mas factible para cumplir nuestros
objetivos trazados ya que una mala seleccion de un sensor puede causar un control
erroneo o a su vez fallas e inestabilidad en el sistema al momento que este en

funcionamiento.

En base al estudio de los sensores existentes se debe escoger el mas util para los
procesos industriales que se va a implementar de acuerdo a las caracteristicas
técnicas del mismo, consiguiendo de esta manera obtener un sistema en Optimas

condiciones.

Para realizar el acondicionamiento de las sefiales de control tanto del caudal de
flujo como del de temperatura. Se debe tomar muy en cuenta los valores que van a
hacer el PID de tal forma que no haya conflictos o datos erroneos y por ende de

debe tener muy en cuenta la adaptacion matematica de este control.
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Los valores de ganancia de los procesos hay que setearlos por recomendacion de
acuerdo a pruebas ya que de esta manera se puede dar cuenta cuando se estabiliza
el sistema, hasta que se vayan adquiriendo las destrezas necesarias para determinar

exactamente los valores de ganancia Utiles para el sistema que se desee gobernar .

Estar seguros del cableado de la red en los puertos RS-485 de las AIC para que este
bien construida la red y no haya ningan conflicto al momento de reconocer los

elementos mediante el RSLinx.
En caso de construir cables que se utilicen en la implementacién del proyecto se

debe estar seguro de la distribucion de los terminales y para ello se debe tomar muy

en cuenta el catalogo.
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ANEXOS A

. PANELVIEW

: TARJETA 1761 — NET AIC
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RSLinx
PANELBUILDER32

PLC MICROLOGIX 1200
MODULO 1762 — IF20F2
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ANEXOS B
ANEXO B1: DIAGRAMA ESQUEMATICO DE LA INSTALACION ELECTRICA
ANEXO B2: ACONDICIONAMIENTO DE SENAL
ANEXO B3: CONTROL DEL ENCENDIDO DE LAS RESISTENCIAS
ANEXO B4 : CONEXION DEL CABLEADO DEL CIRCUITO DE CONTROL
ANEXO B5: DISTRIBUCION ELECTRICA DEL CIRCUITO DE POTENCIA
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FOTOGRAFIAS

ANEXQOS C

- 143 -




ANEXO Al

PANELVIEW 600

1-144

N Roclowell Ao

Operating Instructions

Alan-Bradiey

What this Contains

Connect and rate the
Panel View 600 Terminal

Clutch/Brake PanelView 600
for Cat. No. 6556-SCBK3 and -SCBK3DC

Use these metructions to: Cm page

« coneect and operate the PanelView GO0 temminal 1

« use fypical featmes 2

#1292t am alarm messaze 3

# et soreens (oy password) from the Main menn 3
— confizurs various functions of the confrol system 4

—use Active screens to edit'mondtor FLS apd DM fimctions 14
—use Fecipe screens fo creats PLS and DM fimctions 2
— monitor varons fimctions of the conmol system 25

Commect the PanelView §00 temminal (Car. Mo, §536-SPVE00) o the
Link Coupler (Cat. Mo, 1747-AIC) with the 1747-C20 cable.

The PanalView 600 termimal &5 factory-set for your applicaton

o Link Coupler =
WY | TATHC _H =
| I
1] g 1o B P —
: [ ']
113 .
Ll=—1¢ cabk hai
Y [ e e [ A N - —r—
EEmOoo 2 m B
E:{"::'-Ltmfm IF-m ! L Chaszis B
Conneciar TT.CILLE
- H—" 1
1740 ] Link Couplar
130 AL 1747.AKC =

Locate and wse thess ftenys oo the front panal

Lecaior: | This iom | Do this
a dsply area | prasants soma ere [0S playad funcilon keys dafing tha purpasa of
har function keys|ocaiad inmad el belw te display araa )
1] hard whenpressad, inflaias the bndin dalned by one al he sat
funcllon keys | function beys dsplaysd an the s oaan i nmsd bioly above
C antar key | whenpressad, anters ha Mol that pou moved Ihe s o
d crsor kyz | whenpressad, meses tha cursod inha deckanal hearose
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- Pansdy=a 00 Cperalng Insinaclions
Using Typical Features We illustrate typical faatures dsplayved on 2 PacelView 600 temminal

o
W] [ G
= == = | | |
afml. I oo

= [ — |
[ 11

EE L
I-il | [=——

e e[~ ~][=] [s ]
I | N I | Kl

=L sy I I | O
IENT B -TIiD " L]

Using Function Keys

Motce the double row of keys displayed at the bottom of the scresn.
The upper row of suplaed keys matches harnd keys [F1]-[F5), and
that the lower row of displaed keys maiches hard keys [F4] - [F10).
Diizplayed kevs pically change from one screen to anothar.

Tio salact chodces fom a fimeton displayed on the soreen such as
[FROT BOURCE] or fo selact amather scrsen such as [TIMERS].
prass the hard key associared with the dizplared key. For exarmle,
the [PROD S0URCE] key etz vou toggle betwesn D chaving! ar
orens cycies as the source of 3 production commeer

Entering & Press | [#585F]

Tio esvier & prasat, cursar 1o the datafield. When vow emer a digit Fom the
keypad the scrsen presents 3 mumeric soufry window showing vald-sniry
limits. Emter a preset and press the enter key {Jonz-amow).

Efor ol I
s

Serclling Multiple Values |[=1 ]

Tio scrall mltzole valoss soch 25 selecting a momyber benwesn 1-20, cursar
i the datafeld and repeatedly prass the up or dewn amow key on keypad.
Reading Machine Satus

Imfommation mdScatng machine stans 15 displayed in reverse viden.
Foremample, ACTUAL: #&F25=F :how: the acoummelated count
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Fanefles 200

Operating Insiructores |

Resel an Alarm Message

Password Access
from the Main Menu

Whenzvar the processar deects 2 fault condigon it displays an alarm
message (hamer) across whatever PanalView scresn yon are viewing.
Proceed as follows to reset the alamm messags and comrect the condztion:

1. Pead the messazs.

1. Press [CLEAR] to clear the alanm message

3. Tolearn more about the conditons) casmg the alarms
&) Goto the Main Memy and press [ALARM EISTORY).
B Clserve the st of tme—siamped alanm messages

4. Take appropriate action to correct the condition(s).
Otherwise, the alanm may Confimue 10 r2-0oour

£

To refurn to the previous screen, press [RETURK].

At powar up, the PanelView 800 tarmenal presents tha Main Meon,

AL TH BLEDTT

Fll.l'l'l:ﬂFITI:l:IH
[OPTRIGHT LAE

EII gi) ik

E}MEGh

F=CIFE FLFIH
Moy HETI:I'I'
PEID FHI.I.T'.: i TMFEAGE
I:ILEH.':IEIJ STHATLS EH:FHE nm1ToR

To Za0n ac0ess 10 SeCUrify-3ensiive SCTsens, You st eier a password.

To acess: | For this purposa: Friss:

Conbg Mam | Sl pesswonds ard dccess comliuaiansans | 1234

Acke M Edimonior PLE and DM kniions, onlire JCTIE MERY
Fadpe by | Cragk FLE and Dl functions, offing FECIFE MENL|

COm the Confipmation mep, we ive you two lavals of password access:
+ systemr-level for access to the Confizuraton menn and scresns
# adit-leval for access to Active (onling) and Recipe (offine) scresns

Important: et your $-dizit passwords (nest) to estanlish system seounity.

Witheut a password, you may access the membor-level screens.

T Mmoo ar : Frass:
contTol ysem kndins ary ohar key
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4 PansWiew =00

Cperabng Instnsclions

Configuration Screens

Usze the Confipurazon Memy fo:
« Enter system- and edit-level passwords

# Condgure the system for press-speed compensaiion (a2 page 13)
# access configumation screens
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ITW Dynatec c. 2005 Frogramacion Pagina 5-1
Manual 20-28. 20-29 v 20-30 USA DYMAMELT M Revizado 1/05

Capitulo 5
PANEL VIEW 600
MANUAL DE PROGRAMACION 10.02
PANTALLA DE TOQUE DEL CONTROLADOR

Numeric Entry Keys

' 7
TEMPERATURE . n u
m#Dynatec PERAT
EE
— BEEERE

n ﬂ m m E Defote Enter

F1 thru F10 = used in Configuration Mode Arrow Keys

Pantallas del Controlador en General

1.Para avanzar a través de |as pantallas del controlador, presione dentro del cajon (tecla) de una descripcion
(funcion) deseada en la pantalla de toque. Por ejemplo, como se ve amiba, vaya al “menl de temperatura®,
presione dentro del cajon del “mend de temperatura® localizado en la esquina superior derecha de |a pantalla de
toque.

2. Una vez que una funcion ha sido seleccionada (activada), use el teclado numérico de entrada para programar un
valor deseado. Presione la flecha de Enter {en el teclado numérico de entrada) para ingresar su valor.

3.La flecha de "Borrar” {localizada bajo el teclado numérico, ver arriba) tambign sirve como una tecla de "Escape”.

4 Este capitulo describe un sistema tipico. Su USA puede tener mas o menos zonas de temperatura,
bombas/motor, embragues o transductores de presion instalados.

5.Para ir a "configuracion del Panelview”, presione simultdneamente las teclas de flecha derecha e izquierda (parte
inferior del diagrama). Vea de las paginas 18 a 20 de este capitulo para los detalles del Modo de configuracion.

s

6.Para cerrar una pantalla de error, toguela.
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Manual
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Pantalla del menu Principal

Visualizacion del Estado

Visualizacién Opcional para USAs de

del Sistema Tanque Dual (no disponible en DM35)

TEMPERATURE
MEMNLU

SYSTEM HEATING

LOW ATLARM AONE: ##

HIGH ALARM ZONE: ##

HEATER POWER

MOTOR
MENU

SETUP
MEMNU

!!BH!

o
g

Defate

)
g
3
3

Uso de las Pantallas Menu Principal / Estado del Sistema

Presione esta
Tecla De funcion

Al

Interruptor del Calentador
Menl de Temperatura
Menl del Motor

Menl de Ajustes

FPone el Interruptor del calentador en ENCENDIDO 0 APAGADO
Va a la Pantalla de mend de Temperatura
Va a la Pantalla de men( del Motor

Va a la Pantalla del menu de Ajustes
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ITW Dynatec c. 2005 Programacion Pagina 5-9
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Uso de la Pantalla de meni del Motor de las USA's

Presione esta A
Tecla De funcién

Ajuste del Motor 1 Programar o monitorear el Maotor # 1

Ajuste del Mofor 2 Frogramar o monitorear el Motor # 2 (si aplica)

Ajuste del Motor 3 FProgramar o monitorear el Motor # 3 (si aplica)

Ajuste del Mofor 4 Programar o monitorear el Motor # 4 (si aplica)

Ajuste del Motor 5 FProgramar o maonitorear el Motor # 5 (si aplica)

Ajuste del Mofor 6 Programar o monitorear el Motor # & (si aplica)

Presion Monitorear los valores de presion de los transductores de presion (opcional)
Principal Reqgresar al mend Principal

Programacion

Hay una pantalla de “Ajuste de Motor #° para cada motor instalado en su sistema.

1. Presione Ajuste de Motor 1 para programar el primer motor de la USA. Yea las dos paginas
siguientes para las instrucciones de programacion.

2. Sihay mas de un motor instalado en su USA, Presione Ajuste de cada Motor para programar cada
uno de la misma manera.

Monitoreo

1. Se despliegan RPM actuales de la bomba para cada motor.

2. Silos transductores de presion estan instalados en su USA, togue la tecla “presion” para avanzar a
la pantalla de monitoreo de presion de adhesivo (ver paginas 12 & 13 de este capitulo).

Limites del Motor

1. La USA modelo DM35 puede utilizar un motor (unicamente).

Z. Las USA modelos DM70 v DM140 pueden utilizar hasia 4 motores.
3. La USA modelo DM210 puede utilizar hasta 6 motores.
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Uso de la Pantalla de Programacién del Motor

Presione esta A
Tecla De funcién

Manual Escoge el Modo Manual

APAGADO Escoge Motor APAGADO

Auto Escoge Modo Automatico

Ingrese Yelocidad de la Programa la velocidad de la bomba (usado solo en modo manual)

Bomba ##.#

Flechas Arriba y Abajo Ajusta la velocidad de la Bomba arriba o abajo (usado solo en modo manual)
RPM minimas de la Bomba Ingrese la velocidad minima deseada de la bomba {usado sclo en modo

automatico)

RPM Maximas de |la Bomba Ingrese |a velocidad maxima deseada de la bomba (usado solo en modo
automaticao)

Embrague EMCIEMDA 0 APAGUE el Embrague (si aplica)
F1oF2 Va a la zona anterior (F1) o siguiente (F2) 2n el menu activo
Regreso Regresa a |a pantalla d2 menu del Motor

FProgramacion

1.

Presione Manual, APAGADO o Auto para escoger el modo deseado para el motor.

2. Siesta en Manual presione Ingresar Velocidad de |a Bomba ##.# para programar la velocidad de la bomba:
a. Use el teclado numérico para ingresar el valor deseado de rpm ).
b, Presione la flecha de Enter para guardar su valor deseado.

3. Siesta en Auto:
a. Presione RPM minimas de la bomba para programar la velocidad minima de la homba. Ingrese vy
almacene el valor como arriba. A 0 Voltios, este valor sera entre 0y 10 rpm.
k. Presione RPM Maximas de la bomba para programar la velocidad maxima de la bomba. Ingrese vy
almacene el valor como amiba. A 10 Voltios, este valor sera entr2 0 y 90 rpm, dependiendo del motor
instalado en la USA.

4. EMCIENDA o APAGUE el Embrague {opcional). Esta tecla se presenta solo si el{los) embragueis)

opcionalies) es(son) instalado(s).
Ajustes

Para ajustar la velocidad del motor de la bomba:

a. Modo Manual: use el juego superior de flechas de ajuste para escoger mas o menos velocidad.

Monitoreo

1.
2.

3.

Se despliegan RPM actuales como se programaron.

Ext. Ref % (porcentaje de referencia externa) : El porcentaje de la velocidad maxima de la linea madre.
Usado solo en modo automatico.

Se despliegan P31 o BAR segln lo haya escogido en la configuracién del mend. La presion real también s
desplegada.
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Uso de la Pantalla del Programador de la Agenda de Siete dias

El reloj de la agenda (ver en la pantalla del menu) debe ser ajustado a la hora-correcta-del-dia v dia-
del-mes para que el programador funcione. Ver Pantalla de Configuracién (siguiente pagina) para las
instrucciones.

Presione esta
Tecla De funcion

A

Mext

Prav

System ON Hour &#
System ON Minute ##
System OFF Hour ##
System OFF Minute #&
System ON Hour ##
System ON Minute £#

System OFF Hour ##
System OFF Minute #%
OM / OFF

Return

Programacion

Seleccionar 2l dia siguiente

Seleccionar el dia anterior

Programar una hora de ENCENDIDO deseada

Programar un minuto de ENCEMNDIDO deseado

Programar una hora de APAGADO deseada

Programar un minuto de APAGADO deseado

Programar una segunda hora de ENCENDIDO deseada

Programar un segundo minuto de ENCENDIDO deseado

Programar una segunda hora de APAGADO deseada

Programar un segundo minuto de APAGADO deseado

Fija el ENCENDIDO 0 APAGADC del programador de siete dias para

esta DIA
Regresa al mend principal

Hasta para cuatro “eventos” pueden ser programados para cada dia. Un  evento es un tiempo
programado de ENCENDIDO o APAGADO.
Presione Next o Prev para escoger el primer dia que se desea programar.
Horas y minutos son programados en 2 pasos como a continuacion:
a. Presione |a primera tecla de hora, para programar la hora de ENCENDIDO deseada.
i. Use el teclado numérico para ingresar la hora del dia deseada (use el horario de 24

1.
2

3.

horas / hora militar).

ii. Presione la flecha de Enter para almacenar su hora deseada.
b. Presione la primera tecla de minuto, para programar el minuto de ENCENDIDO deseada.
i. Use el teclado numerico para ingresar la hora del dia deseada (use el horario de 24

horas / hora militar).

ii. Presione la flecha de Enter para almacenar su hora deseada.
c. Presione Encendido / apagado para activar o desactivar el programador para este dia.
Repita los Pasos 1y 2 hasta que todos los dias y las horas se programen como se desea.
4 Presione Regresar para volver al mend Principal.
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Uso de la Pantalla de Configuracion del PanelView

Presione esta A:
Tecla De funcion

F2 Regresar al Modo Ejecutar (Mend Principal)
F8 Seleccionar el idioma desplegado
Fg Restaurar el video

Programacion

La Pantalla del Modo de Configuracion permite al operador ajustar los parametros que correspondan
solamente al Controlador del PanelView. Estos parametros NO corresponden a la aplicacion de hot
melt. El reloj del Programador de Siete-dias se ajusta por medio de la pantalla de configuracién.

Entre los miltiples parametros ajustables estan: brillo v fondo de la pantalla, lenguaje desplegado,
fecha y hora, parametros de impresion, comunicaciones y LED por defecto, etc.

Use las flechas de arriba v abajo v las teclas de funcién (F1 hasta F10) para moverse a traves de las
pantallas de configuracion.

Para seleccionar elementos en el mend principal de Modo de Configuracién (el mend que comienza
con “Tarjeta de Memoria® y termina con “Ajuste de Impresora”™), use las flechas de arriba y abajo para
seleccionar un elemento, luego presione Enter para hacer aparecer la pantalla de sus parametros.
Siga las instrucciones en cada pantalla para hacer ajusies o regresar a la pantalla de configuracion.
Para ejemplos de cada una de las pantallas de parametros del mend Principal del Modo de
Configuracion, vea la siguiente pagina.

Los Monitores COMM LED y FAULT LED son status de solo lectura.

Presione Restaurar video para restaurar el video. No s necesario un ajuste mas extenso.

Use Idioma para escoger un idioma de despliegue (para la pantalla de Configuracién solamente):
Francés, Aleman, Italiano, Espaiiol o Ingles.

Presione F2 para regresar al menu Principal y la aplicacion de hot melt.
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8-6  InzEling the FYeo0 Terminal

Il]ﬂﬂlliﬂg the PV600 in a To install the PY600 terminal in a pancl:
Panel
m # Disconnect all electrical power from the pansl
before making the cutcut,

# Make sure the area around the panel cutout is
clear.

# [oonot allow metal cuttings to enter any
comnponents that may already be installed in the
parel.

# Failure to follow this warning may result in
perscnal injury or damage to the panel
oMM NS .

1. Cutan opening in the panel using the panel cutout provided
with the terminal. Bemove any sharp edges or burrs,

2. Make sure the terminal sealing gasket is propery positionsd on
the termmiral as shown below. This gasket forms a compression
type seal. Do oot use sealing compounds.,

| Sealing Gasket

3. Although the keypad legend strip can be installed on the keypad
and keypad & touch screen terminals at any time, we

recoanmend that you install the strip after the terminal is
installed.

4. Place the terminal in the panesl cutout.

Fublication 2711-UMo14E-EN-P
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Instadling the F¥E00 Terminal — 8-7

5. Install the 4 mounting clips (2 on top, 2 on bottom). The ends of
the clips slide into the slots on the terminal. Tighten the clip
mounting screws by hand until the gasket seal contacts the
mounting suface uniformly.

e Touch Screen Terminal Fieon Keypad, Keyped & Touch Screen Temminal
1 Protective installation lbel 2 Proestive ifrﬁlalhti:n ek

% =kl 4 mournding dips: Top -
kttand right slois Bottom - left

and right sk

- SelkLocking Huts o
A i, 8 prosideds

“w Maunting Studs 2
ki 2 right

6. Altermately tighten the self-locking nuts or mounting clip screws
uptil the terminal is held ficmly against the panel Tighten the
mits or screws o a orgque of 10 inch-pounds. Do not
over-tighten.

Mounting rats mst be tightened to a torque of
1 inch-pounds o provide a propser seal and o
prevent potential damage to the termiral.
Allen-Bradley assumes no responsibility for
water of chemical damage to the termiral of
other equiprmert within the enclosure becanse
of impiopser insallation. & propeddy installsd
terminal has a small gap berween the bexel
ardd enclosure.

7. Bemove protective installation labels over wop venis of termimal.

m Failure o remove the protective installation
lab=l covering the top vents could result in

overheating and damage t= the terminal.

Publication 27 11-URK 14E-ER-P
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ANEXO A2 CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC 2-1

3 Corwvartidor da interfacs avarzado (A1C+) & Interfaca DeviceMet [ DN

Informacion importante para el usuario

Debido alos difersntes usos que &8 le pueden dar a bos producios descritos en esta publicacion, los
responzahbles de la aplicacion y de suuso deben asegurarss de que tanto |a aplicacidn coma su
furcionamiento cumplen 1odos ke requisiios de rerdimisnto v ssgundad, incluidas les keyes, normativas,
cadigos y esténdanes vigentes. Rockwell Mutomation no serd, kajo ningon concepho, responsable de los dafos
indirectos o consecuemes derivados del uso o aplicacion de dichos productos.

Lag ilustracionss, graficos, eigmplos d= programas y disefos que aparsoen en esta publicacidn son 58k para
fires ilustrativos. Puesio que exsten numencsas vanables y requisitos asoriados 3 cada iretalacion particulag
Rockwesll Automation no s2ra responsable (inclida ka resporeahilidad de propiedad intelectual] del uso
hasado en ks gjemplos de esta publicacion

En Iz publicacian de Mlen-Bradlay 5G1-1.1, Safeiy Godednas for e dppiicafion nstaiaion sg
fdaidanancs of Safid Siate Condrod {disponible &n les oficines |ocalkes de Rockeell Sutomation] == describen
las principales diferancias enire ke equipcs de estado saldo y oz dispositives slectrometdnicos que se
deben tener en cuenta al usar productos como bos descrims en esia publicacidn.

Qusda prohibida |z reproduccion de esta publicacidn con derechos de propiedad intelectual, ya s8a en =
totalided o en pare, sin &l permiso scnito de Aockwell Automation.

En esta publicacidn enconrard notas sobre consideraciones de sequridad. El conbenido de estas rotas |e
ayudar aidemificar isgos patenciales, evitaros y reconocsr |35 conescuencias de bos mismos:

A
A

LT ) 3 | [dendifica informacion importante para un comecto uso y enterdimisnto del productn.

Idenifica informacion acsrca de practicas o cimunstancias que pusden prowocar una

explozion en un medio peligroso, lo cual puede causar p2rdidas econdmicas, dafos
mateniales, ksiores personakes 2 incusa la muarts,

Idenifica informacion acerca de practicas o cimuretanciss que pusden provocar
pendidas econdmices, dafos matenales, ksiores personalkes 2 incluso s muerte,

Para obtener mas informacion

Para obtener Vea este documenta Na.
depublicacion

LUna descripcion mas detallada acenca de como instalar |AC+ Advanced Interiace Comwerter |1761-6.4

y uzar el covertidor de inderface avanzado AC+. Liser Manusl

Lna descripcion més detallada acenca de como instalar | DesiceMet Inerfacs User Mamal 176165
yusar |3 inferfacs Devipsit

Fublicacicn 1761-INOXZE-PAL-P-ES - Julio 2003




ANEXO A2 CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

Corvertidor da interfacs avanzado [A1C+) & Intarface DevicalMet [OHI] 7

&1 desea reclblr un manual pusde:

+ descargar una verslon electranica gratls de la sigulente direccldn de Internet:
wwwab.com/micrologx o www. theamonmaticnbookstore .coim

* Comprar un manual lmpresc, Para hacer esto haga una de las siguientes cosas:

— comuniquese con su distribuldor local o representante local de Rockwell
Autorratlon

— haga un pedido en la pagina elecordénica:
www theaniomacionbeokstore.com

— llame al: 1.57001.943.95%4% (EE. UL, /Canada)
G001, 3307251574 (Fuera de los EE. UL /Camadi)

Consideraciones de sequridad

Este equipo es para uso en lugares con clasificacicn Clase 1, DIvISIan 2, Grupos A
B, C, D o lugares no pellgrosos solamente.

Peligro de explosidn

= La sustiiuckin de componenies pueds modificar la doneldad
para uso en lugares con clasificacicn Clase 1, Divisian 2.

= Mo reemplace los componentes nl desconecte el equipe a no
ser que la alimentacicn elécolca s= hava desconectado v se
sepa que 2l irea no es peligrosa,

# Mo conecte nl desconecte los conectores nl opere las
Intermptares cuande el clrculke estd activada 4 no ser que se
sepa que 2l irea no es peligrosa.

# Es necesaro instalar este producto en un emvalrente. Todos Llos
cables conectados al procucto deben permanecer dentro del
envolvenie o protegerse mediante conducto o de cira manera.

# Es necesarlo operar &l AIC+ usando una fuente de
alimentaclén eléctrica externa.

Use los sigulentes cables de comunlcaclén v conectores de repuesto sclamentes en
los lugares peligroscs con clasiflcaclan Clase I, Division 2,

Cables de comunicacion para lugares peligroses con clasificacion Clase |, Division 2

1761-CHL-P02 serie C 2707-HCA serie B

1761-CHL-HMD2 serie C 2707-HC10 sene B
1761-CHL-4M00 serie C 2707-HC11 sene B

1761-CHL-AP00 senie C Conecbor Devicefet 1761-RPL-ATO0
Z30r-MCE series B Conechor AlC+ 1746-AT30

Publ icacidn 1761 -INJGEE-MUP-ES - Julic 2003




ANEXO A2 CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

K} Corvartidar da imterface avarzado (&1C+) & Interfaca Devicelet DRI

Montaje

Las unddades se pueden montar en poslclén vertical u horlzontal. Mo hay requlsitos
de espaclo, excepto & necesarlo para el movimiento del seguro del riel DIN. Vea la
paglna 35 para obiener Informacién sobre la temperatura de operacin.

Montaje en riel DIN (AIC+ y DNI)

instalacidn
. Monte el rel DN,

Coloque el segure del rlel DIN en la posiclon
cerrada.

Rigl
HiH Enganche la ranura superior sobre 2l rigl DIN.
. Mientras presiona la unidad contra 21 riel,
encaje la unidad en su lugar.
Oazinstaiacidn
. Coloque un destornillador en el ssguro del
rel DIN en la parte tnferlor de la unldad.
_ . Sujetando la unidad, haga palanca hacla abajo
E‘:} en el segure hasta que la unidad se

desenganche del riel DIX.

Fublicacicn 1761-INOIZE-PAU-P-ES - Julio 2003




ANEXO A2

CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

Corvertidor da interfaca avanzado [81C+) & Intarface DevicalMet (TN 33

Montaje en panel

Plantita

viea la cublema Interior trasera para obtensr la plantlla de moncaje en pans.

instalacidn

Flanillade
monajg -

t. Retire la plantlla de montale.

. Monte la unidad.

Identificacion de los puertos

Conechor AE-435
|puertn 3] Corecior
de mepussio no. e
pieza 1745-AT300

Conector D =" |
RS-232

Ipuerio 1)

AIC+

Miri-CIN
Rs-z230
|puerin 2|

. il
Uz= g3tz sepacio para

peenibir la direccion del
nodo Devicafdet,

. Cmiie la plantilla de montaje de la cubleria
trasera de este documento,

- Aszegure la plantilla a la superficie de montaje.

. Perfore agujeras a través de la plantilla.

[ Pierio Devicehlt
(puert 1)
{Corecior de
repu=slo ro. oe pieis
1761 -FPL-AToO)

™ Pugrm AS-232
Ipusrin 2|
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CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

4 Corvartidar de interface avanzado (AIC+ a Interface DeviceMet [ DHI)

Cableado

Conexidn del conector B5-485 al cable de comunicacidn
g2 recomienda el uso de uma red tipo conexkn en cadena, No se
recomlenda o sigulente:

Belden#31064 Belden#31 064 Belden#31064
E— DM/":-.?\{M ——T,
\ .-.5"/9:- -/ W7

Conecte el conector al cable Belden 3 1064 O #0842 oo 52 mmuestra a
contlnuaclan.

Conexion de cabla dnico

dnaranjzdo con franjes b § prminicin
Elanco con franjas anaranjadas g L.
. ! - 2 | | 2 Erdad
S recomignda e +— g " Conakan a i e el thasls
&l vz be entubamiento eesctl ——" _—" _~ )

Aoul #3106A) 0 aml con franjas blsress (#8421 Cable da tems

Conexidn con varios ; 4 dispositivo antaricor
cables &l disposiiivo siguiente |L_-:.r"'f
1 |
I'. I":"u:--=_ ||.l
S

La tabla sigulente muestra tipos de conexidn con el cable Belden #3106 A

Para este cahlepar Conecie este cable A este terminal
Blindado'tierra Gnform Termina 2 - Blind=zdo
Al Azul Terming 3 —[Comun]
Blancodanaranjzdo Blanco con franja areranjada Teminal 4 - [Cialos B
Anaranjado con franja blanca Terming § — |Diios &)

Fublicacion 1761-INODZE-MAU-P-ES - Julia 2003




ANEXO A2

CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

Convertidor da interface avanzado [A1C+) e Interface Devicallet [CHI i

Cableado de la fuente de alimentacion eléctrica externa (AIC+)

PELIGRO DE EXFLOSION - Fs necesaric usar una fuente de

alimentackin ectrica externa en las aplicaclones de Clase [
Dlvisién 2 v el intermupior selector de allmentacldan elécrica de ©C

det estar 2n la poslcldn EXTERNAL (Externao) antes de conectar
la fuente de alimentackin elécrica al A1C+,

W En lugares no peligrosos, no es necesari la almentacién el&cirica
externa sl el pustto 2 AIC+ estd conectado a wn contrclador

MicroLogtx.
. e ?:_Q hpriete los tornilos hasta 136 Nm (12 pulg-lhi
vigta da la Lo Far maximo de 1.47 Nm (13 pulg.db]
partz imferior ner | (9
o L]
I —

W ¢ Algunos dispositives proporclonan alimentacion eléctrica al
AIC+ medlante el cable del puerto 2. El interruptor selector de

la fuente de allmentaclan eléctrica de COC e debe posiclonar
para la conflguracién determinada.

* 5l =2 usa uma fuente de allmentaclan eléctrica 1746-F1 4
L745-P2, el AIC+ es elvinlco dispositive que se puede conectar
a dicha fuente de alimentaclén elécrica.

&« Slempre conecte el termilnal CHS GND (conexldn a tierra del
chasis) a la conexiin a tlera mis cercana. Esta conexiin se
debe hacer independientements de que s use o no ura fuente
de 24 VCC externa.

Diseno de la red DeviceNet

W Para disefar 11 red DeviceNat corredtaments, necesia |3
publicaclén DX-4.7.2 de Allen-Eradley, Devicelet Cable System
Planning and Installation Manual. En este documento se recogen
direcirices de disefic referentes al cableado, los conectores, las
conexlones a tierra, las necesidades de alimentacida, etc. Péngase
en contacto con & distribuidor de Allen-Bradley para conseguir
esta publicackin o visite waw. theantomationbookstore. con.

Publicacidn 1761-INIDZE-RU-PES - Julic 2002




ANEXO A2 CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

DH-485 CONNECTIVITY AND DEVICE ISOLATION

The 1761-MET-AIC networking device pravides DH-485
network access fram any DH-485 compatible device that has
a R5-232 port, including all MicroLogix controllers, SLC 5/03
and 5404, and Paneliew 550 and 900, In addition, the
device provides isolation between all ports for a more stable
network and protection for connected devices,

The unit is DIN rail or panel mountable and is industrially
hardened. & variety of cables are provided for easy
connectivity between the AIC+ and other Allen-Bradley
products.

Features 1761-NET-AIC

s hwo isolated R5-232 connections [one 9-pin D-shell and one 8-pin mini DIK]
e a R5-485 6-pin Phoenix connection

s accepts power via §-pin Mini DIN from the Micrologix 1000 ar an external power connection

e compatibile with existing SLC DH-485 networks that use 1747-41C's
¢ auto baud rate capability for ease of system set-up
e diagnostic LEDs for monitoring port and netwark activity

Typical Applications

s Connecting Micralogix 1000 micro-PLCs to a DH-485
netwark

e Connecting the RS-232 port of an 5LC 5703 ar 5/04
Processar to a DH-485 network

s Connecting a personal computer to a DH-485 netwark
e Extending DH-485 networks to 2,438 meters (8,000
ft]

s Connecting a three node DH-485 network using twa
RE5-232 devices and one DH-485 device [SLC 500
Fixed, 5/01, 5/02, etc]
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CONVERTIDOR DE INTERFACE AVANZADO - 1761 NET AIC

Specifications

24V dc Power Source
Requirement

Current Draw

Internal Isolation (see below)
COperating Ambient Temperature

Agency Certification

DH-485 or DF1
max. number of nodes=
max. length=
max. number of "ganged"
multidrop netwarks=

20.4 - 28.8Vdc

120md 200mas maximum inrush
current

500
-0 to 60 C (32 to 140F)

UL BOSE

ChA CZ22

CE compliant for all applicable
directives

32 per multidrop netwark:
1,219m [4,000 ft per multidrop
netwark)

2

Isolation Between All Ports and Power Supply Terminals

Part 2 |
CH-425/0F1 || /4
(half-duplex]

Fort 1
DB-2 R5-232
CTE

Port 2
mini-DIM 2
RS-232

Terminal for external 24\ dc
power supply and chaszziz ground




ANEXO A SENSOR ULTRASONICO 3-1
Ultrasonic Sensors
Bulletin 873C
Plastic FaceThreaded Mickel-Plated Brass Barrel
Specifications
Lond Cament | Discraba culpu b =300me,
Aril o cutput <5,
_— Mumam Load Cument | o
Ly g S rr ol Sl
473 O Cao Sdo Opiming ohwge | 18-30 OC
Ao ‘Elags Drap | oo gy
page 3-12 Bnang Dutput Wibwe | ovog
Fepeataily | 25voninadal o rolon
el | < psmm hpical
Ut ke sy | ok
Ry asanic Fulss Cona Angle | 8° fullangha )
Description Frabections | mika Trin vz Podri by, Short Circat Oyl e
The Bulliesin 5730 ulirasonic 5ensor has Aol | G2 ok tirall pplicatla dractives
the ablity to defect sold and liguid Enclmwre | peps 1 2and PAS EG%I
targels from & @istance of up io 1m Peckood -pldind by s by v vt il sl o fiscn
(3.3, Comestlon | cohpe 2m 65T kngh
The Bullefin ETAC comes In ane of two S0 uotee T
VEBISNE: & Dackground sUporession LED | Dicrata Modal gt Enorg imod
uri with analog vokaga output or 3 Analog Mool - Echa Dateohad
standard diffuse model with a digial Oper ating Temparabung | <107 b 4607 (4 14°F o +140°F)
output. Shock and Wwation | 509 10- 5z

The analog mogel provides an outpud
voltage inat varles lInaarty with the
target distance and an adjustable
packground suppression featurs. For
many applln:.aﬂnns, BLUCh 35 I'I'EI['lIJ:II'lI'I;
1ha lgvel of water In a lank, urrasonic
technoiagy allows 3 single devies o to
a job that would olheraise reguie
muliiple sansors.

The digitsl model has 3 normally open
PHP output that can be agjusied
petwaen 200mm {11.8In) ang 1m (3.3,

Features

+ Jewire operation

= J-conduchor connection

= 18330 OC

+ Anaiog or digital {discreta) output

= Mesal, nonmesal soild and liguid
sansing capablity

+ Short circult, false puise, reverse

polarity, overioad and transkent nokss
prateciion

* M]LE-'.EHE EEﬂElﬂg diskance
-:[lgr.al'ﬂEET‘EtE meadal}

+ Ad|US1abiE CACKQroUN SURETESEIN
{analog maodel)

+ CE marked for all applicabie
direciives

Target Considerations

Becaluss Ulirasonic BENEIrs depend on
a refiacted sound wave Tor propsr
operation, the shape, matenal,
temperaturs and poslioning of the
target are Important. These must be
selecizd to refum ihe sironges? possblz
echa.

The ideal tarpet haps 16 @ smaootn, fat
EUrface. Rounded or unaven oojscls
can also be petecied. but e s2nsing
distances andior analog oulput vorages
wil b= reduced.

An object muest be close 1o e BEnsor
barrel axis 1o be felecied becauss the
ET3C emils uirasonic puises In an 5°
cong. Targets must be within this cone
o reflect the pulses and activate the
EWRch. The object’s surace must aiso
face drectly ioward ine sensor bo give 3
Proper ecno.

The 5enser can be positionsd
accurately using the LED on k5 end,
wiilch glows wih an Intensky
properiiznal to the srength of the echo.
Simply placs a target at the deslred
EEnsing point, thed adjust the poskian
and angie of the senscr o maximize the
LEDs brighiness.

Soft materials such as fabec or faam
rubber are dificult to detect by
uitrasanic i2chnoiogy because they are
not adeguately soung-refective, THiS
means hat non-larget oojects In the
sEnEIng flizid can be nidden from the
BETIEDN by Coverng them wiin
souUnt-ansoment material andior by
posiicning them so that thelr echoes
e ot reflectsn 1 Me desschor,

Targel Emperatures mus: be at or
blow 100°C {212°F) for reliable
BETIEING.

Cutput Voltage vs. Target
Distance [Analog Model)

;
;

I
1

T T T T T T T T T 1
01 08 05 04 08 08 OF 08 09 1.0
Beroing O freces redery




ANEXO A

SENSOR ULTRASONICO

Ultrasonic Sensors

873C 3-Wire DC, Cable Style

Plastic Face/Threaded Nickel-Plated Brass Barrel

Selection Guide

Barrel Nominal Sensng Distance Output Switching
Diameter mm (inches) Configuration Frequency (Hz) Catalog Number
o 300 {1 81) b 1000 {31037 fasky PP ] Sr36 DOATIO0E2
Ve : MO. i #73C-DDHP1000E2
Dimensions—mm (inches)
A
mm [inches)
Thread Size A B c D
M3 K15 000118 170 (461) M) 120047
Wiring Diagrams Accessories
Normally Open Digital (Discrete) Analog Description Page Number
PHP [Sourcing) WP [Bourcing) Mounting Brackets 2-186 - 2-190
o o o o Extra Mounting Muts 2-197 - 2-153
[e—————  i8-3WDC 18-3V0E  ————=
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SENSOR ULTRASONICO

Sensores ultrasdnicos
Definiciones y terminologia técnica

Principios de operacion

Onda de sonido

i

Senszor
Los sensores ulirasonicos funcionan
emifiendo y recibiendo ondas de sonido
de alta frecuencia. La frecuencia

generalmente es de aproximadaments
200 kHz, un valor demasiado alio para
ger detectado por el oido humano.

Modos de operacion

Hay dos modos basicos de operacion:
maodo opuesto v modo difuso (eco).

En el modo cpuesto, un senscr emite la
onda de sonido y ofro, montado en
posicion opuesta al emisor, recibe la
onda de sonido.

%‘ Modo opuesto Ié

En el modo difuso, el mismo sensor
emite la onda de zonido vy lusgo
escucha el eco que rebota de un

objeto.
Onda emitida
D)
/ ¥
Onda de eco Chjew a
detectar
Ailen-Bradley

Fara los sensores ulirazonicos de

Margen de deteccion :
modo opuesto, no hay un estandar

El rango de deteccion es la distancia

L establecido.
dentro de la cual el sensor ultrasonico
detectara un objeto bajo fluctuacicnes
de temperatura y voltaje. Diana
Diana estandar l
Margen -
L]
deteccion
Zona "."a'gE"‘l
ciega de
; Zona deteccion
ciega

Los objetos estandar se usan para

Sensor uirasonico establecer loz parametros de

tipo difusa rendimiento de los sensores. El usuario
debe tener en consideracion las
Zona ciega diferencias de rendimiento debido a

o ] objetos no estandares.
Loz sensores ulfrascnicos tienen una

zona ciega inherente ubicada en la cara
de deteccion. El tamafio de la zona
ciega depende de la frecuencia de
transductor. Loz objefos ubicados
dentro de la zona ciega no 22 pusden
detectar de manera confiable.

Consideraciones sobre el objeto

Se deben tener en cuenta ciertas
caracteristicas de los objetos cuando
se usan sensores ulirasonicos. Estas
incluyen la forma, 2l material, la
temperatura, el tamafio vy la posicion del
objsto.

Loz materiales suaves tales como elas
o caucho esponjoso son dificiles de
detectar por la tecnologia ulirazonica
difusa porgue no reflejan el sonido
adecuadaments.

El ohisto estandar para un sensor
ulfrazdnica tipo difuso esta establecido
por el estandar de la Comision
Electrotécnica Internacional

|IEC 60%47-5-2. El ohjeto estandar tiens
forma cuadrada, un grosor de 1 mm y
esta hecho de metal con acabado
laminado. El tamanio del objeto
depende del margen de deteccion.

3-3
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Overview of RSLinx

RSLinx is a complete 32-bit product family that links Allen-Bradley networks and
devices to Microsoft Windows applications. These range from device programming
and configuration applications such as RSLogix and RSNetWorx, to HMI
applications such as RSView32, to your own data acquisition applications using
Microsoft Office, Web pages, or Visual Basic. RSLinx also incorporates advanced
data optimization techniques and contains a set of diagnostics. RSLinx is an OPC
Data Access Compliant Server and a DDE server.

RSWho is RSLinx's main window that displays networks and devices in a style
similar to Windows Explorer. A variety of integrated configuration and monitoring
tools are accessible by right-clicking on the device in RSWho. Some of the
available tools are the ControlLogix Gateway Configuration Tool for 1756-DHRIO
and 1756-ENET modules, a Ladder Viewer for PLC-5, SLC, or MicroLogix family
processors, and a Data Monitor for monitoring live data out of any ControlLogix,
PLC-5, SLC, or MicroLogix family controllers.

RSLinx is available in six versions to meet the demand for a variety of cost and
functionality requirements. The following table contains specific information on
feature support in the different RSLinx versions. The RSLinx version you are
running appears in the title bar at the top of the main window. If a version of
RSLinx is installed without the proper activation files, your installation reverts to
RSLinx Lite.

RSLinx Versions

Featu res Lite Single Node OEM SDK Profess-ional Gateway
Communication Drivers X X X X X X
Integrated ControlLogix Gateway Configuration Tool X X X X X X
Driver and Station Diagnostics X X X X X X
Device Properties X X X X X X
1756 Module Statistics X X X X X X
Data Monitor X X
Ladder Viewer X X
DDE Support (CF_Text, XL_Table, AdvanceDDE) X* X X X
OPC to Local Clients X* X X X X
OPC to Remote Clients X
OPC Automation Interface Documentation and Samples X

Tech support for building VB OPC clients X

Support for applications developed with RSLinx C API X X X

Support for direct drivers in HMI applications X X X X
Remote Gateway Client Connection X



mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_Lite_overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_Single_Node_Overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_OEM_overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_SDK_overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_Professional_overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_Gateway_overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/Drivers.htm
file:///E:\1756gtwy.chm::\General\17500001.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/HELP_DriverDiagnostics.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/HIDD_ASAIDENTITY_IDENTITY.htm
file:///E:\1756gtwy.chm::\General\HIDD_PPAGE_PROPERTIES.htm
rslinxdtm.chm::/Data_table_monitor.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLadder.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/DDE_format.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/OLE_for_Process_Control_OPC.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/OLE_for_Process_Control_OPC.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/OPC_Automation_Interface.htm
http://support.automation.rockwell.com/default.asp
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_SDK_overview.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/Hardware_Configuration.htm
mk:@MSITStore:D:\ARCHIVOS%20DE%20PROGRAMA\ROCKWELL%20SOFTWARE\RSLINX\ENU\RSLINX.CHM::/RSLinx_Gateway_overview.htm
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Configuracion RS Linx

1. Energice el procesador.
2. Observe lo LED’s al frente del procesador.

a. Esta el LED de FLT o FAULT flashing? Esto indica que hay una falla
recuperable en el procesador. Frecuentemente, la falla recuperable es porque no
hay proyecto en el procesador; de cualquier manera, un procesador nuevo tendra
sus LED’s de falla parpadeando. Si el LED esta fijo, un error fatal ha ocurrido y no
se puede establecer comunicacion.

b. EI LED de comunicacion en los Micrologix esta etiguetado como COMM 0y
en los procesadores SLC esta etiguetado como RS232. Desconecte su cable-si
este LED esta flashing, el canal de comunicacién esta configurado para DH485. Si
el LED esta apagado, esta configurado para DF1 (full-duplex o half-duplex) o ha
sido deshabilitado.

3. Conecte su PC al procesador. En la parte de atras de su computadora estara
un Puerto serial macho de 9 pines. ¢Hay dos puertos? Si es asi, determine cual
es el Puerto 1 y cual es el Puerto 2. Algunas de las laptops nuevas no tienen un
Puerto serial, ellas solo tienen adaptadores de USB. Para conectar su PC al
Micrologix, utilice un cable 1761-CBL-PM02 o un1761-CBL-APOQO; para conectar a
un SLC , utilice un cable 1747-CP3. Asegurase de que ambos fines del cable
estén firmemente conectados.

4. Cierre el RSLogix si es que esta abierto y abra el RSLinx.

5. Desde la barra principal, elijase Communications enseguida Configure Drivers...
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% RSLin® Gateway - [RSWho - 1] - ol x|
=% File Edit Wiew | Communications Stakion DODEMOPC  Security  Window  Help _|5’|i|

EI il sl@ RS ho

¥ Autcbrowse |:

Configure Drivers, .,

Canfigure Sharkouts, .,

E@ wWiorkstabion, - —orfigure Client Applications. ..
E?E Lire Gaater Configure CIP Options. ..
E?E AB_KT-1, | Configure Gateway. ..

H-Zg EMUS00-1

Iing|

Driver Diagnostics. ..
CIP Diagrnoskics. ..
pateway Diagnoskics. ..

Configure communication hardware

AE_KT-1Data  EMUS00-1

Tz T5

Highway Plus DH-485

| | | |osfizioz 1054 8m 2

6. En la ventana de Configure Drivers, revise la tabla de abajo. ¢Hay alguno de
los drivers siguientes AB_DF1 o AB_PIC ya configurados? Todos estos deben ser
borrados para configurar su nuevo driver.

7. De un click en la flecha que esta al lado de la caja Available Driver Types y la

siguiente lista aparece:
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Configure Drivers

— Available Driver Types:

EE |

I'I F47-PIC £ AIC+ Drriveer

=]

Ethernet devices

— 0 1784-KT AR TH(D)PETRD)PCME, for DH+/DH-485 devices

1784-K.TC[=] for ControlM et devices
DF1 Polling Mazter Driver

1784-PCC for ControlMet devices
1784-FCIC[S] for ContralM et devices
1747-PIC / AIC+ Drriver

DF1 Slave Driver

S-5 50502 for DH+ devices
Yirtual Backplane [SoftLogix5Ess)]
DeviceMet Drvers [1734-PCOAPCIDS A7F0-KFD.SONPT divers)
PLC-5 [DH+] Ermulator driver

SLC 500 [D'H4885] Emulator driver
SoftLogixb driver

Remate Devices via Ling Gateway

Add Mew. .. |

Cloze

'

Help

| Status

Running
Running

Caonfigure. ..
Startup...

Start
Stop

Delete

daidl

8. De un click en la opcidon RS-232 DF1 devices y entonces de un click al boton
Add New...localizado a la derecha de la lista.

9. La siguiente ventana que aparece sera Add New RSLinx Driver. Seleccione el
nombre de default AB_DF1-1y click OK.
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10. Aparecera la ventana de Configure RS-232 DF1 Devices. Debera asegurarse
gue este correctamente seleccionado lo siguiente Comm Port (1 o 2), Device Type
(SLC-CHO/Micro/PanelView), y Station Number (00).

Auto-Configuration was Successful.

Enseguida de un click en el boton de Auto-Configure. Si todo esta
propiamente configurado, varios mensajes de pruebas son mostrados en la caja
gris al lado del boton de Auto-Configure y entonces aparecera el mensaje final

Configure RS-232 DF1 Devices I

Dewvice Mame: AB_DF1-1

Carmrm Part;  [COkR1

[

BETSCR| S | C-CHO/MicrodP anehiew

Baud R ate:

Farity:

Stop Bitz:

13200

Haone

Station Mumber: a0
[Decimal)

Error Checking:  [BCC

Pratocal: | Full Duplex

Auto-Configure | ‘

[T Usze Modem Dialer

[Eeritigure il er |

k.

Cancel

Delete |

Help
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Si la auto configuracion no es exitosa podrian aparecer los siguientes mensajes:

a. Failed to find baud and parity! Check all cables and switch settings!
Esto puede indicar que el Puerto serial para la computadora no esta
habilitado, el cable esta dafiado o no esta conectado correctamente, o el
protocolo para el canal del procesador no esta configurado para
comunicacion RS-232 full duplex.

b. Unable to verify settings due to packet time-out! (or Unable to verify
settings due to a NAK!) Check all cables and configuration and try again.
Estos dos mensajes usualmente indican que el canal en el procesador no
esta configurado para comunicacion RS-232 full duplex.

c. Unable to open specified port for configuration testing!
Hay conflicto en el Puerto serial —El esta siendo usado por otro driver en
RSLinx o por un dispositivo diferente tal como un modem.

11. Asumiremos que la auto configuracion fue exitosa. Ahora debes cerrar la
ventana de Configure Drivers, minimize el RSLinx y abra el RSLogix.

12. Si tienes una copia del proyecto en tu computadora, en la barra principal de
herramientas seleccione File, Open, elija abrir el proyecto con extension .RSS, y
de un click en el boton de abrir.

13. En la barra de herramientas, vaya a Comms, System Comms....y de un click
en el driver AB_DF1-1 en el lado izquierdo de la pantalla.

14. En el lado derecho de la pantalla se mostraran un icono de su computadora y
un icono del procesador con el cual te estas comunicando:
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N

Communications

¥ Autobrowse

Browsing - node O found

k.

El@ Warkstation, RSMPETERS
@5 Line Gateways, Ethernet
SE=4 AE_DF1-1, DH-465

- #m 01, 5LC5/03, SLC_503
H-@5 M6 KT-1, DH-435

dl

Lm0 00, Workstation, DF1-COM1

3

E B

0o 0

DF1-COM1 SLC_503

— Current S election
Server: RSLinx AP

Maode: IEI Decimal [=0 Octal]

Driver: &B_DF1-1
Tupe: Mot a PLC, SLC, or CL

Cancel

Help

Online

Upload

e

awrlEad

Reply Timeaout:

[0 [Gec)

I= | spplpita Frajest

15. De un click en el icono del procesador del lado derecho y elija la operacion

gue usted desea ejecutar: Online, Upload, or Download.

16. Si eliges Upload y no tienes un proyecto en tu archivo de proyectos con un
nombre de archivo que coincida con el nombre del proyecto de su procesador, le
aparecera la siguiente ventana:
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Capitulo 1

Objetivos dal capitulo

& 0ug o5 ¢l PanalBuilder?

4 0ug a5 una aplicacion?

2 0ug as un proyecio?

Vista general del PanelBuilder

Este capitule coztisss las siguisstes seocionss:

Saatidion Figira
L 5 sl PawBuldirt 1-1
LI 65 e apl Exion 1-1
LK £5 Un Eoyednt 1-1
Caxinisias dol PancEvidir 1-2
Paniallze da oplcaia Hpkces 1-5
_Cbloins do pandaly 15

El PanziBuilder a5 un paguets tasads an Windows de hicrosoft qua
lo permite disefiar 12z aplicacionss dal pamel de cozol pam &l
termzimial PenalVigw. Fara sizoplificar al diseflo de aplicacion, &
FanalBuilder usa me=ss, cuxdes de dilogo v barmearieztas qua som
eandargs sz Windows

Unz aplicaciom de PanelBuildar a5 unz saris de pazallas que
coztisne objetos tales como palsadores, mdicadoras, liktas dal
pozTol v gmaficos de barma. El apsrador achia reciprocaments con
sos objetas s el mmzzal pulande 1 tecles da fmocidn o tocazde
la panealla dal ferminal.

Las aplicaciones s+ te=sfiaran ezfe su compratadors 7 un terzemal
Fanel\fiewr, nsendo unz conscmion de sers, Pass—Throzgh, ouna
temata da memeriz

Las aplicecionss de PanelBuilder conmmnican dzsos 2 comtroladorss
logicos ez una variedad de redss mchisees: DH-4E5, DE+, OF1,
Eemote de E5, Devuceet v D onmall¥at

Las posrtos en &l sarminz] Panel\iew dessrminam &l proocolo da
COSOTESCATIOTAS usndas,

Cadz aplicacitn ds PaoelBuilder (archive PEA) se asociz con m

prevacio. Bl progucts idenofica

# Direcciomes de cooirolader a las ges los objeios de PanelBuildar
wscTthem 2, o leem da. (Las etigoatas se dednem an &l Edior da
Etiqeatas.)

¢ Tismpo ds mjecucide da pedmazes de comunicacicn pama &l
tarminal PamelSew v comrolador. {Los dispositivos s definem sn
Configaracion ded Temizal )

Aplicacionss doferenies paedsz compasts stiquaetzs an oo proyects =

las aplicaciozss son del =msmo profocole de coamesdcacidia

Pablencon 37118 0ES
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-2 eHia Corsral Col Pane Ealdar
Caracteristicas Esta secciée ofrecs una vista gensezl ds las caracierssicas del
PanelBuilder PanslBuilder.
Operacian con mend o haramientas
—_ El PapslBuilder opsra dezmo del extome de Windows de hluorosodt
::.-:- usezdo msmis ¥ hecranisotas pasz malizar b mavorza de las

_F“_ ma

% B de bvram miism
Bwn ok aniad:

] Cajack bewamimnng
B Serckalsa

] Techde

Pubdcsoca 2711505

foncicnes. Usted pusds wsar wno u oo, o 2mbos, lo qoe encusm
mas facil de usar.

Editores de la Hoja de caleulo

L2z bojas de caloulo soz wsades pare sizapliSicar las oparaciosas de
editioe, por ejemzplo:

# gdifar estado da objeins de lisia 0 objetes de estade malsdple

# gdifar tewie de aplicacion

# gdifer alameas v disparar alazms

hiuckas oprionss de formadsar pam texios y objetos posden sar
cozfiguradas dirscte=nsni, desde las caldes an la boja de caloada

Preferencias seleccionablas

Establacsr caracissisticas da la vezizna dal aree e rabajo 2 las qua
Prademe o 2 repatidamants. Opciones tles como 1a berra de
herransicnm v 12 caje de bemamienizs preeden sar activedas o
demactvadas dependiends de m uso. Cuands vw=a aplicacita zeeva 53
tre o comndo usted contenza unz sesico muse, el PanelBolder usa
las nliinzas seleaccaozas.

Informacitn de Ayuda y de Barra die estado

L2z opcinones da |2 barm de estado v da syoda proposciomen mynda
inmediza

Dbjetos y dibujos predefinidos

Pam sizmplificar al desemrollo de b eplicacide, gl PenalBuildar
Propccion? un conjumie de objgtos predetmidos (fales como
pulsadomas, graficos da barra, simibolos ISA). Grafioos adicionales
pitan digpordblas pama cower sus propics ditojos o par mejores sus
pa=stallas. Usted fanzbddn pusds imporar mapa de hits graficos
crwadios com ofros programas. Ademas, me wamadad de opoiozas de
fomaie estdz dispodbles pam cambiar lz aparisncia de chjeins v del
tecin.

Objetos globales

Un oljsto glotal bace refarsociz a un objeto qoe aparscs mxilkuples
weces an une aplicacion. Cualguizr objein no gradice e pusde
designar conwo um ohigby glebal. Usted pueds choanes un ohjea
global daside cualquier pantalle. Cmndo se modifica m obgeto
global, &l Pe=qlBuilder automitcamsnts achaliza tedes bos vizculos
del objatc. A peser dal zizosro de wizculos 2 ese objato, sl tarmminz]
FanalVier almacens uns sole copiz il chjwio global.
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Wiala geararal Gl Paiiid Bubdar 1-3

Editer de Etiquetas

El Editer de Etiguatas se wea pame anires, achzdizar, isopeiser,
inportar'sxporiar sSqoetas de aplicacionss. Cady sSiqoeta tiene los
pibeatas qoe defizen comoe w= ol acti reciprocizante CoQ MOX
dirscciom dal commolador. Enfrar vasias eSqoetas 2 la wez usando 12
tabla o entrar mma etiguetz a 12 wez wando o formularia

Paleta da Cadar

TUna palesa de color Gja esta disponible para creer aplicaciomss para
los oarzainales PaoelView, de color o s Pasz terminales de color,
la pelats sopocta 16 colomes ErA eetandar.  Para temeinales grises, lo
palata soporia 4 colores. User la palatz pare aplicer difarsotes
colomas 2 b paste Eonial o o fozde di oo olgeto. fexte ¥ grifico. Las
eplicaciozas de color v grisss soports ambos neypa da bits, do cobor

Y ILCOOLTeIIoL.

En &l meni de Formuete, o an & marcador &s Esteda da ohjetos da

miicple astadalista oo praaden accedar 2 bog colorss Sroztales o da
fozda

flarmas

El sistama da Alamea inchrys:

¢ \inolimadomes eoarpantes da Sanderas da Alamea sobra la
pamizllz actoal, para notificar 2l oparador cuands ocurms w2
alzmmea,

¢ Botomes de Alerme g peomitsn al opsrador tomear accion
referemie 3 una alarmm.

¢ Lizte do Alarma gue mnsesta la informacioe di, 2l menos bas
aamas 100 alar=ms, inchryesdo 51 kan sido reconocidas.

¢ Boiomes de Lista da Alammea pere tmprimir o boorar 2 alarmss qn
la lisza.

¢ Dialogo da Comfigoras Alammeas que proponcicns m conjumse de
zarcadomes para conSgorar alameas, disparcs v paamatnes da
alzmm=as globalas

Intormes

Crear informes sspectalizados par una aplicacion, inlomysade:

# desczipcion da aplicacian

» atributos ded obje

»  maxto de aplicacicn

* saleccionss del termemal

¢ gtgueta

¢ dubmiciozes de alamm

¢ npgumes de protalla v vimelizador de bezdera de alamea
Los informeas de imprinir 2 un archive o 2 una imprasoca grafica,
son soporiadas por Microsoft Windows.

Publeaces 1114065
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id Whita gursral de’ PaneEuldar

Tarwera| Pamed\ew

Publrarics 2711-80E5

Configuracién de Terminal y de Comunicacion

A los prmdenstos de oparecion v de ejecucitn de comomricacios pam

&l termizal PanelVisw v ol comtmolador gics, se accedez desde al

didlogo da Coefiguras Tarzaimel, mclayendo:

¢ Cornfigeracicn del posrio de fmpresora B3-232

* Praselacciozas de micio

¢ Vimzkzador del fomeate de HeraFecha

¢ Salaccion de epchiva de Faente (para un idices sz espectSon)

¢ (Jpciomss controledas por el PLCSLC (rambics de pentally v
oz techas’

¢ salecrciones de poto mpsicion para las celales tactiles teclas del
tarminz], visualizador da selecciozas, selaccion da lszpeaje para
manszjes dal termrmal v timec? de hamdsake

Validacian de aplicacian

Tlsar la caractaristica de velidecion pesa cotejes st una aplicacion
opecz comecaments. Une aplicacicn e validads mtoraticenante
ceando e descargada al tarmained. Uited tambide presde validar w=a
eplicacidm sn cealguier moments wRndo &l comeamdo de memm. Las
advarisncizs o amores detectados durants 12 salidacion puedsn sar
wishos o Mprasos 2 == anchivo.

Capacidades de Cargallescarga

TramsfanT apliceciones antre la compotadora gue sjecmiz
PanelBuilder v el terzrmal PanelVigw nsande:

® L0 CORGKION semie

¢ gl Pass—Throeg® de una computzdors so la red DH+

* una temjeiz de memorz

# archive DCSE

Conpearadoras con = DateBook TMEID o nma unidad de et
THIB2, puedsn trensfenr aplicaciones a'de una tagjuta de memeoria
de Alko—Bradlay (Ko da catilogo 2T11-2BJ11. -HRI12, MRI13,
MM

Conpeatadoras con m detve de tarjess PCRCIACATA peeds mamsfarr
eplicaciomas de'2 Las tamjetas de memworia Allse—Sradley (Mo, da
catalogo ZT1I-BIRIEY, —WREZ4, WODE). Las computadoras
poratle: (laptop) soz comopatibles con tarjstas de mensoria ATA
que sopoctan Windomws 95 v dispositives Plug a=d Play.
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Wiald e ol PaneEuldar 1-5

Pantallas de aplicacion
tipicas

EI“i:I L[]

Las panizllz: de aplicaciom pesdes coneesr mm weredad de
coxmimoles, visualiraciones w ohjgios graficos. Las paztallas stmoantes
muestran gjeeplos da:

¢ El saloctor de la etz de cozmel

¢ logpuntes da cursor de 12 somada mumarnce

# Log graficos da barm

¢ Fl botoz de [ A pe=salla

"

P =

iy e
eniila

Wik g WCET L
P

ijﬁmﬁ;

Bolonds kA
=" pun'

Elaliof i b Ba
# poninel

En termei=alos da pamtadls tacsil, ol opsrader activa fazcicnss da
ezada tocamdo wn ohijeto wn la pamalla. Por qjecoplo, para var &l
mer prizcipal de pantalla, ol opeczdor toca ol boteo de MENLT

» == =~
= Punins ks
|Gﬁ T s dala
: e R s
T o L il Fb_i (] i
T L ol - Boionds k&
- UF,. TR OGE L e
_'_,_,-:-""'-.-r 11" A - e
FFFFH_'_'_,_I—"'-F CIE I"' e E
Graca i ) ) Fo |
bamas
[l ] Al [
£ 2 2 ) ) o g DR
|
St of 7 L H2a
o £l

En teemeizalos con taclade, el oparador activa Sazcicnes da enrada
pulsanda 2 tacle do fencion asdpnada al ohjate. Por ejszaplo, para
wer ul mezd principal da paztalla, ol oparador pulsa 12 secla de
fozcicn de MEWLT (FE). Pama activer los objetes do pamio de cursac,
el oparador polsz l2s sacls de femcion FS o FT (5P o CW).

Pobleaces 171185065
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a3 CodTiai ke O ik

Comunicacian DH-485

PLC o SLEC 504 em la red T do Allee—Soadler:
¢ Los tarminzles D485 PanelView s comromicam con un
comralador 5L weandn ma conexisz di rad de punte—a—promn.

Loc teemei=alss PanelWiewr DH+ se comunice= com &l contralades

¢ Los tarmineles B5-132 PanelView e commmmcan puniop—a—poson
con &l peario Cazal § de o controlader ELC 503 o 374 nmande
protocola DH-ES.

El terzvimal Pa=g[View opsra como un nodo tmice DE-483 (1 2 31).

Los prrmeos DH-437 pama los termeimales DH—423 o FL5-232
PanelView soo defzidos s al didlogo da Cozfiguracion dal
Tarzainal (e acceds a &l desde ol dialogo de Confpmmacion del

-
Tarzomal}.

Tl e el

W b el ls e il 6 5 o el ——=
Elmhl:-l:ﬂhﬂliﬂ'l i ikl AR
B

Py, -

e |

Weiarfor—H =i
pemgw | o | s | s |

[ - [
- |
me

Dobe corichdr con &l o

Horsbs ds pado el

Ediar i3 ERqusta S

-] ERLEEE i
L] L= ]
S - 054
Veodoge 1RO

Lz sirmsnne tably define los paramatros DH-4ET v valorss
prasalecciomidos para &l terminal DH—4E7 o B5-232 PazalWiew v el

pozsreladar LT,

Wepodivo DAEG | Paranaros DHAS Tpiones | Frassiario.
rado
Direccon o ol PR z
CHecdn & o T T
Torming PralVkesr | e
: [ETE ) TF
Yok 2500, 192K
Honrs por d Ui Hiagam
Mididemd | Cirecdon oot -3l |
T oo 1o Tl lgra el | Hejim

Pubbesrean 27714065




ANEXO A5 PANELBUILDER 32 5-7

(0T L Bl i 4-3

Comunicacion DH+ Laos sigriemies fsrminales Pa=alView s commnican ex la red
DH-4563:
El dirscciczanuanto paza v eplicacido DI es simcler 2 vz
eplicacice DEF46T amcapio 2 red DE soporta & nodos (0—77
ocial} v velocuiades omis altes. La rad DH—4EY soporta 32 modos

Los paramssos pasa &l swmmmine] PanelVisw son definidos an el
dislogs da Cozfigurar commemdcaciozas | o acosda 2 drte dasde al
didlogo da Cozfigures tarmmal].

e freie] |
rengw | oame | e | s | (i TP T |
— T e T Sty e 5 o s o i
Worm s il il s kool — |

m&lﬁhﬂm il R

n .-|_|;. [e T |_...|. 4 :.|.
.

1 e e b

[k oodnchdr podi=d |
Worsbrw du b el o ey W ¥ [nosa — PLE me

Edisris Elqusia

Lz sipuisnie table define los pamametros DEI+ v valorss
prasalecciomados pema &l fsmminal DH~ 4 v &l controlador logica.

Dispostiv DHs Parimaios DH+ Opcloes | Pro-sslsclo-
i
Cirsccian de nada a-T I
Tormind Pmalvksr | STEK 115K, 574K
“abocki THAK
horrs per d L axi T
Hada o kd Tasccin o ok - T ]
T o Bk Vor la bgra sk | Hmgam

Pubdcacrca 27118065
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-3

CoiTiai O i

Comunicacian DF1

Horm g el |

w HTE i & f

Dbs ponedd oon sl

LI

Los termimales PanalViear DOF] s comezicas conun PLC, 5LE o
poztrelador MicroLogix 1000 sobre mo vincada TF ] pre=to—a—punte
o usezdo commmicacionss de red DFL. Los teneirales DF] soportan
pozrmicaciones Full duplex

Los pamenetos DFL para &l tsrminal v &l controlador son dedfimidos
ez ol didlogo de Condfiporer coormmicaciozss (5= acceds 2 dst desde
el disdogo da Configurar termeizal).

et el |
pempew | oam | s | memgrees | pese s |
T e e Ty ol 5 o o

e
I'J-I - ==
F———TT -

Morsbrs ds sk sl = : ET
YT B B Mo = v
Ediar is Edeia b = Alsw

Publcscrs 2rT140E5

La sigmsnts tably dufine bos parametros TF1 v valores
prasulecciomidos pama &l terminal PaneiViear DFL ¥ ol conmaladar

loguco.
Disposithvn DF1 Parameires OF1 Opcloes | Pra-sslscdo-
o
Cireccion oo noda i - 754 dacindl £l
} 1300, 2400, 4500, )
YT 50, 192K
O THY Hspnal
Btz de FasdadPar -'l’;':l.l
Torminal Panal Vs Hagmaz
Desieccion 4 oirr ECC o CRC CAC
N [CTSATS | Ceswiwada
pe T
Hanckhaling OOy
desucieuin)
honrs por dl Lenak T
Hada de \d Carsocian de noda - 254 dacina
TR & Bk vorla bgwa ravla | Hmgam
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L 1] (ST b St ik

Ejemplo de E'S discrata

El tarzrmal PazalView ocupa &l rack 235 ez al ozl el grops da
madule de inicio &5 0. Un ohjeto polsader activar ' desactiver 5

dirscciczado 2 L0303 ¥ el indicader comespondisms a O:03270.

A ElPs N meonis i ol sshide da Bsspalibne &

oriaile s ke &

F:.Iln-| Panadviesy da ES |

Gl 2| 3|45 B) 2] O 1) 2| 3| 4] 5)5]?

@ pabbraz de snimda 2 pablices de solida

T Elopsisdor
ol W ool e o el b

#l ol ol Tl nal Pascl e sclabecs

r. E£n|-1.| i W sl e PLC meonin i b dircacion
i+ ]
i H oL
_] r fo%
C L
i E] ]

— s B

B ——

4 H ¥ s erabory ol mrel wa qu l bl |k sl
m-;h-:l-:-.

MTHHEHNNRR oI e s 41 318

bz o] a]o|ale]e]a]e]ale]alal elale]s]

Falvtra e arrads

& Elsmelnd Paseloe | o dmeadan dl indosdor

KA § NSO s

e i ool dor ok i soal o s sl Wi e

5 H
I'I.I'Idul'l dezdila
WIEBHITN DY & s

e [afefufafefufe]e]ae]s I'?IDI'JI'3|1|
Palsbes ds sl

N
v
N
v/
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5 T L B e S

Transterencias de blogue

Sugerencias para tramsterencia de bloquss

¢ Log blogues de escritem v kectur pusdan uses [y misnea
Emccion

¢ Log blogues da wscriteme v lectur pusdsn sohraponsss parcial, o
completzzante.

¢ Nlgjorar ieropo da respreesta 2l comprimir los dxios ez los manos
Iblogaes posibles (zo bits sin usar) o me=tsoer sodos ot datos pam
1zna pantally ez un pibs blogae. Lot sscizars Remncdos da E1S
gansraimenns ejecmiax by tra=cforoncia de blogae ez 2= palo ascan
da E'5.

¢ Lalogica do escaler pusds uses la stiqoata de pamtadla acsmal del
PanolView {wtiguete do sstado) pare acthver 12 mansfarsocia de
blogzas 5i s Decssaro. Los datos da pentalla son
aomaticarene actnalizades ouamds u= oparador salecciona la
pemtadlz. Var ql Capitile 10 para una descripcion da Las etiqueszs
da =stado.

¢ Mimmirar &l méearo de eesfurencias de blogos.

Ejemples de lectura de transterencia de Bloque

El stpuiente jenple s una kotara de =amsfarenciz de blogos.

El tarzoimel PanelView &5 asignado al rack £3, grupe 0 de madulo da

inicin. Uno da los chietes da Pamal View:, o= viwmalizador de antrada

numerica con la dmeccion de W7-2. escoibe 2 una parie dal blogue ds

daios sisdo Tamsfanido.

| C A L G PIFTED
i i i i s ka5
o ]
' | Gacas
1213
|[122] GoE
== [ r=i]
R L 1 (Y

3 Uzanik b innemeeckn ol dilogs de
Transiamec o Blsquss o Panelfen

pEkchon de bors i boes ) ol L e ol Wy

T e

i = Wz

Rriee
Dirgacdon de

3 Elimmwirad Parsl Viam pas o3 dibos anba
prire ra paal abri s L is 4 palabre,

Palabra 1 [
Palabra !
Falabia @
Palabra o

& B vl sntnedo o | Pors Wi | isdd
o s e M ok

S

T o W ONC

& EIPLCIssdblugus dsid palabrasy b
dramsn bl nll.lﬂh*:--:lﬂ-]:jh-l-
— ETE
— | ELC=CKE TRAKZFER FEAD — [EH] —
Hap "t :|+l s
B
Mcdnk: 1} LI AT
Conirl Block HIEL
/ D3 Fik H?:¢ | = CecualPLE
i
/ s b
Publcaces 7114065
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-3 Crimir Sudietionas da Bela da oo

Lista de control estandar

Lista de control pilotada

Pubbcareta 27112065

En listas de control sstandames, un opsrador musnys el cursor pare
selecciozar w= femn. La teclas de flecha ardba ) v etaje D
ez al parmnine] PamglView muesan el cursor por la saleccion de lista.
El item saule:ciomado & thiminads con vides imverse. La sleccion &5
viada al controlader inmedizaments o cuzzde b1 tecla de Enmeda

=] 5= palsz wo%% al tarminal.

'ﬂiimifF

_ ——

=

[N 5] m

i
!

vl del Ram.
L_IFJ e o
Ve i 1 e ol

e

m;ﬁ e

Ealy an turmvnalas PanelViewr do pentslls thctl las saclas &
pe=salls deiban ser locekizades an ]2 pantlla, parmitténdols al
operzdor gue newa &l cursor por 1z saleccion de b ks Das feclas
de Merar Eacin armiba v hlover bacia abajo son como s teclas de
flechz amita v 2bajo ded femmizal.

Las Listas da comtrol pilozdzs puedan ser comtroladas por al
cozTelador lagico. Para slsccionarun item de 2 Btz Sl commal al
coezTelador lagico establacs al valor de ]2 ehguate da cozmela l y
wscribe al valor dal itam a e direccidm de la Etiqueta de basgeada
El termermal PrzelView les los daios da [ Etiqueta de bisquada v
eztomons ihumiza el itezo comespondismes wn 12 Lista dal contrad. El
tarzomal antoncas escribe al efmmo vabar o las Eoguatas de esczitemz
de 2 Bstz da oozl

. _ F —
T Hjmmir jm p—
Il |
.} = BRI = ¢
E x Dofage i m =1 m
i1 ED oontrelshor &5 oribe & v bor il 2RABEAED 3
Rawids b Bsta o b diseckon de = ENisarive | ks koot cha e o b L Ll
Edkpsis ds bEqsds i§ BEjisdi & 0 ris 8l is

DHATE kikinn b Bdda ds ponied.

_/

3 E.Hnﬂ T e el i o e B 5 e s L i o s e -
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4 Craar graloos do Baima, indnadores p v eusl2adores fuman:os

Graticos de barmra Los graficos de barra ponitorizes ks condiclozes que cezabizn al
como femzparaiiry o efvales de Bgqmido. Usted pusda crear vasios
tipes da graficos da bamra
Tips de grdficos de bama

Crea grafices de bame coma vimealizadores indizvidales o soun
groce. Usted pusde orisemr koo graficos de barm, verncal o
horeeoraleents Tna verisdad de sllezes par al fomde v oo
opciomas ba pemmitan proposciomer une vansdad da aparicecias.

- 1
w ,
wia ]
e :
KA 1
k8 ;
Graftn oo Bz Vel Gralkode Bama Verical
Uma desda anila, excaky 3 by bquier.  Llerodesde abao, asraka bderscha,
i, baorok 3 Keadn i ez o B
=
L |
]
. ] imm
MTTTITITITITTIIT
I B FOEOIF K W W
- ™ ] ko da Bama Ha oniadl G de Bana Horbonial
At da Bama Lba'l:-d-z-l:l-:-ila:'.lm:h.m:nﬂlj:-. Lierm cerrio |3 derocha, a-
AR Wk caks i, borde dezaiha.

th

Usar grafices de bemrz agmupados pera creer el efecto de gratcos
hidirecciomeles, graficos de hame con mmilttples Somdos, o maticos de
he=r2 que muesTan valosws mlztivos 2 w= total

Hitihh e

Dexs grafioas de b crnda chicia bidireecband

=M =F -3 F W K K

k| H | 1

ECRE BEl

Trm-;l-:-:-dqm:mm:l-:--:muhu-
|Elmmm¢1ﬂpﬂllﬂmmﬂmmmnlm

Pubbesnra 2r1140E5
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Craa grificos g6 barma ndodcens v ik k2 noimdioos 3-5

[EEFTrer
Lol B = e oy il
§ o it i

Lo neri e jta )

o el
R S I

[
VR
O bl
Trpee i berw

PN = AT
Bt i ale w

ey g

Crear graficos de bamas

Esta ssccidn mraesira como coear 1o grafico de beama. Usted peeds
czwar mm mrafice de bama oz o sz ascala. Le escal2 e crez como un

ohjwio separado.
Fara crear un grifico de barra:
1. Hacar clic sotme 12 barmramianda de Cratoo de barma so b caja de
Exrmammie=sa
10 ecoger Gradeo de hamra dal mees da Olbjetos
2. Pomiciomer &l cursor (+] v hacer clic sobm &l botde izquisdo dal
mooersd pama cobocar el tezaify predederminads. O armastrar &l
cursar para durle &l amadls al gifico de baamn
sy
L] "
S,
3. Parz colocar otro grafico de barra, momsr el cursor a o
chicacion ¥ hacer clic otra ves.
4. Hacar clic sotoe &l botm darscho dal meose pasa salir del modo

da Gafico de Barrs.

12 haces clic sobre 12 Barramients do seleccitn en l2 caja da
Exrmammicztes.

Establecer Ambutos de un Gratico de Barra
Fara sscablecer lor atrmbutes de prafico de barra:

1.

Hacar deoble clic sobre gl objein de g=2fico da berra.

—_ ol il D 1 &

[ STy S I SS—
= H _J_ o of chsboge e
P L L THE S

L |

VR e el

(e N N

Establecar los amibutes de graSice de bama como se defizen ez [a
dFmsni pisza.
Al carmines, haicar clic sobow Acsptar.

Pubbcarea 2711£0E5
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13-& Corear grifoes da baima, indicadones ¢ visualizadones sumdnoo

Les sigmsztes descripoiomes defizan los atritnmos deun grafics da
basza
Lierwr de
Establacer |a direccicn an 12 cusl &l grafics da baora s llana. Hacar
clic sobow Iz flecha 2 Ia derecha de 12 caja pam litar v seleccionar
U0y opcidn.

Suleackimar Fara lona

| g o | it 3 corechia

Crschia oo dorecha o bl ey

Pais agerdr | coparia supeir @ pana inkrior

P s infcriot O prka Il T 3 pnia Suparion
El gr2Soo da bazmrz s llen2 com negro so bos vivmlizadonss
monncTondticas v blazco sz Lea viroelizadomes da colar. Usted
pusds selecciozar aste foode desds el ubmern de Foomatsar » Color
d& Fondo v dasactver &l borde dal grafico de bame desde gl submem
d& Formetaare Tipo de linea.
Rango
Establacar los walones mi=imos v méxmos qoe &l gafios e barra
pusds mostes. El mogo da los valerss que nsted poeds aotrar so la
raja da hlim'Blax depande dal Spo de desos da [a Efigquess dis lechia

Valores do Fangods Bin 3 Mix Para el Hpo do dalos

03 R 4B

-337E0 3 -20H7 HRKID CON T

0 3 S35 #EKID T S0

-, S 7, B i e, D, DRSO oaTd Moo
& al walor swceds &l paxineg, o grafco de bamre se lune ememn. 5 al
vador astd baje ol mamimaa, gl grafico da bamra spaswce comwe una cxj2
vacia.
Eliqueta de keclura
Erpecificar &l zonzhes de 1a dirsccion de 1z siqueta de lectara pare
llsnes &l mrafice de bama. Selecciomer une atiguets de 12 caje de
Etigueta da Lectura. &4 1z ebgueta =o axdste, nsted poeds soizar un
nomhrs en s5te monente, Editar Lo atnbutes de sSgueta nsande al
bobon de Edier Ftiguesa o ol Editor de Eoguatas.

Pubdcaces 37118085
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Craa gafcos de barma ndoodones v vioalzedones nomdioos H2-7

[ =5 e
Teleciorse i pankala

Eolads s

S, W i et i [l

LR ]
el e e g e
i e BT

bt TFICE e 15

afem

T HE

Hil s o5l wary
D vie e

i i

Et

Crear un Grifico de Barra Escalado

Esta ssocids eraasirs como czear 1n graficn de bama eecaladio.

Fara crear wn grafico de barra escalado:

1.

Hacar clic sobme 12 barmamienta da Escalz an la caja &a
Exrrammiestas.

i3 encoger Escela del menn de Chjatos.

Pogiciomar &l cursar (+) v haces clic sobew &l botte izguiends dal
moirsa pama cobocar el tazaily predetsrminada. O arrastrar &l
curses para calibear 13 sscala de karma.

Nl
—
= r =

Para colocar ot escala, merar &l curser a otra uhicacidn y bacar
clic otra wz

Hacar clic sotme =1 bottm darecho dal noones pasa salir del modo
i smcale

10 hacer clic soboe 12 Earramientz de seleccion en 1z caja de
Eorrammiestas.

Para escablecer bos atrmbotas de escala-

1

[

Hacar deble cEc wobrew al obhjwto secalade.

Deads 2 caja de Localizacion, selecciozar 12 crieztacion da [
ascala ralesiva al geafico da bame

Lol il
Bl |
Cemcha lapieda Pk spricr Fake nfcriot

En [a caja da Mimsen, eoar al mwimers de mescas para la sscala.
El zonmaro de marces pargiticas depends del tamade de ]2 escala.
Las rssces fa sspacian uniformaments an la agcaly.

. Al tarmainas, hacer clhic soee Acaptar

Pubbranea 27115065
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#I-§ Coriar Qoo ca Baima, indieacdores v el izadores sumdnioos

Publeacrs 27714285

Croar Marcas

Usar la bemamiontz & texto ds graficos para aflads parces 2 [
escala del grafico da bamre. Las moarcas no estan conectadas o la
spcale ¥ 5e me=qjan cone chigtms separados.

YAaRN

13- ] - S
(TN NNINTNTRAETE
HY- ] H
1] -
il ]
E]
[13-]

Usted prosde agrapar ¢l grafico da baore, I wscala v s mances pare
que se2= mengjados como une sola unidad.

F'ara Crear mArcas:

1. Hacor clic sobme la barmamienta de Texclo sn la caja da
Earmammisstas.
i2 mscoger Taxhe dal subme=a da Otgetos wlrficos

2. Poriciomar &l cursor ¥ arestrar &l bloges de texte basta darls al
amails qos usted quisma.
El bdodgea del taxbo s selaccioza v es colocede en ol modo de
saxhy Imtarior

e | 0| 1

3. Enfes la masce wn ] caje de Teso

Sagin wmira el teomo an 13 caja terhidn s antra an el Blogos de
saxte. Apamwce w= astarisce () o &l taxto axceds ol tamefo dal
logua.

4. Pary crear oz mmerca, rapita los pasos 2 v 3.

5. Hacoer clic sobms el botdm darscho dal neoese pama salir del modo
de oo ds fomdo.

10 hacer clic sobre 1o Earrmients de seleccion wo 1 caja de
Earmammisssas.

. Al termines, hecer clic sobow le herreenices pama salir del mode
e mocio.

=l

3 es mecesaro, voliar 2 dar tameadio 2l Blogas de taxto, para qoe
nodo al taxin queds dez=o.

Cuzmdo &l objgbe de texto. o estd saleccicnade. 6l bords s pons
imwisihla.

-16 -




ANEXO A6 PLC MICROLOGIX 1200 - C 6-1
Capitulo T
Descripcion general del hardware
Caractensticas de El contralador programable Boletin 1762, Micralogix 1200 tene una
hardware fa=nes de alimentacdién, droalios d= entrada ¥ sallda ¥ un procesador.

El contralador estd dispondbls &n configurackonss d= 24 E'5 ¥ 41 ES.

[as caraciersicas d= hardware del cancmlador som:

ol

Tabla 11 Caraciansiices de herdwan

lism Dgescripoion ltwm Disscripoion
1 Blaques de imminalas T Puprias y ehiquetys del banmind
{Blesques da barmi nad e
bl | T2 LAy
1762.L40IE, codarmenia)
z Inimifaca dacoreder da bus |E Prieresingiios de apsia
E'S da copansidn
3 Indicadoras LED deaninds 5 Boban puladar conmutsd or da
CDATAN D2 KIS
4 Irdicadoras LED do salids b [ Cubistmdopuers demddub do
memen2" -obian- madub da
Mg w'o 16kaj 60 tanpo
razhl
B Pupsin de pamuricedond n Seguras da riel DIK
Canl D
B Indicadoras LED doasiadn
T Eremde con ol ool do
2 i ol

Pubdcarkin | TES- LWMOD E-EE-F




ANEXO A6 PLC MICROLOGIX 1200 -C 6-2
14 Dasodpdin ganaral oal hardears
Tahla 12 Alimemisaion da enirads p E'S iscorporadas del conirolador
Hu[ur-:l de [Ussonpoas
catilogo Alimenmaion  |Eniralas Salidas
da enirads
ITES.L2aqWA |10/ k] WA 1) 120 WA |1 ralé
17E2-L3E 1207540 WA i) 2 WL D] rale
i rapidas da 24 VOC
17EE-Laaciy [yl i) 24 WL 5] el 4 28 LG, HeT
dirapidas da 24 VOC || de: etz wabocideed, e
4 0 FET
1762 Lea&WE, [12007 200 WCA ) 120°VWCA |1E| ralé
(AT =L P T ] XN |1E] ralé
(irapidas da 24 WTC
REEAN T R 210 24 WL 18] rele, |7) 24 NLC, BT
(irapidas da 24 WTC |1] dsi &k wabacidesd, de
=N FET
Descripcion de Madulo de memaria y/o reloj en tiempo real del MicroLogix 1200
campanentes

Fubd icackdn TR0 IBESP

El cantrolador se &nvia con una cubiera pam =l pusno del misdula d=
memora colacada en su lugar. Usted pusde hacer un pedida de un
mddulo de memoda, relo| &0 dempo real o midulo de memoria §
r=lo| =n tempo real como accesarios.

Tahla 12 Modulo de menoris o relaj en tianpo raal

Nomaera de D ea i p i om e

aalilogo

17e2-Mi b ol o d & meamer 1 spdamn e

17e2-ATC Rakyj de 1iampa raal solamanie
17e2-MMIRTC kdd dul o e marmearia iyra baj de tiampa raal
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PLC MICROLOGIX 1200 - C

Descripeion gensral ded handware -3

E/S de expansion 1762

las E/5 de expansién 1762 pueden conectarse al controlador
MicroLogix 1200, tal como se muestra a continuacion.

m Se puede conectar a un controdador un miximo de

seis madulos de ES, en ciertas combinaciones.
Consulte el ApéndiceF Carga del sistema y disipacidn
de calor para determinar las combinaciones vilidas.

E'S de expargion | 762 E'S de eopeansion conectadas al controlador Micrologiz 1200

Tabla 1.4 E/S de expansion

Mimere de cataloge

Descripcionss

1762148 Entradade 120WCA de B puntos
1762-108 Eritrada da 24WCC drenadorzurtidor da
B puntos
17e2-1016 Entrada da 24V 0T drenadarsutidar da
16 puntos
1762-048 Salida trisc da CA da 8 puntas
1762-0B4 Salidade 24 VCC aurtidor da & puntos
1762-0B16 Salidade 24 VCC aurtidor de 16 purrboe
1762- 0B Salidade rek de CA/CC da 8 purtos
1762-0%16 Salida derek de CA/CC de 16 puntos
1762-IF20F2 Eritrada arakigica de voltajg/feorrients da
2 carales
Salida aralogica de woltajecorrienta de
2 canales
1762-1F4 Entrada anakigica de woltajg/corrients de

4 canales

Publicacion 17526001 B-E:-F
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1-4  Descripeion genera del herdwans

Cables de comunicacion

Programacion

Opciones de comunicacion

Publicacion 1762- Mo01B-E5-P

Use los cables de comunicacién signientes con los controladores
MicroLogiz 1206,
# 1761-CBL-PMO2 Serie C o posterior
# 1761-CBL-HMOZ Serie C o posterior
# 1761-CBL- AMOZ Serie C o pasterior
1761-CBL- AP0 Sere < o posterior
» ZT07-NCS Serie A o posterior
*» ZT0Z-NCD Serie B o posterior
*» ZT07-NCL0 Serie B o posterior

2T0T-MCIL Serie B o posterion

La programacidn del controlador programable MicroLogix 1200 se
hace usando RELogix™ 50, Revisidn 4 o posterior. Debe usar la
Revisidn 4.5 o posterior de RSLogix™ 500 para poder usar las nuevas
funcicnes de los controladores MicroLogix 1200 Sede B, inchuyendo el
conjunte complets de instrucciones ASCIL Los cables de
comunicacisn para programacién no s inchoyen con el softeare.

m Se requieren cables Serie C o posteriores.

El MicroLogix 1200 se puede conectar a una computadora personal.
Tambign se puede conectar a la red DH483 usando un Convertidor de
Interface Avanzado (Mim. de catilogs 1761-NET-AIC) ¥ a una red
DeviceMet™ usando una Intedface DeviceMet (Mum. de catdlogo
1761-MET-DMI). El controlador tambign puede conectarse a las redes
[DF1 Half Duplex o Modbus™ SCADM como esclave RTU. Los
controladores serie B también pueden conectarse a dispositives en
serie usando ASCIL Vea el Capitulo 4 Conexiones de
comunicacitn para obtener més informacidn sobre conexidn a las
opcicnes de comunicacidn disponibles.
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48  Conexionss de comunicacion

Cable de comunicacion DHAE5

El cable de comunicacian DH485 recomendado es Belden 231064 &
#0542, El cable tiene fomro v Blindaje con une o dos cables dobles
renzados v un cable de tierra.

Un cable doble proporcdiona una linea de sefial equilibrada v un cable
adicional se usa como linea de referencia comiin entre todos los
nodos en la red. El blindaje reduce el efecio del mido electrostitico
del ambisnte industrial en la comunicacidn de la red.

El cable de comunicacitn consiste en varios segmentos de cable
conectados en cadena. La lengimd total de los segmentos de cable no
puede exceder 1219 metros L4000 pies). Sin embargo, pueden usarse
dos segmentos para extender la red DH4R5 a 2438 m (8000 pies). Para
obtener informacién adicional sobre conexicnes vsando el AICH,

consulte el Marual el usuaric el convertidor de inferface avanzado
A+ ), publicacidn 1761-6.4E5.

Cuandao corte los segmentos del cable, cartelos suficdentements largos
pam encaminarcs de un AIC+ al sipuiente, con huelgo suficients para
evitar tensidin en el conector. Deje cable adicional suficiente para
evitar el desgaste y torceduras del cable.

Use estas instrucciones para cablear el cable Belden 2310064 & #9842,

(Vea Guia de seleccicn de cables en la pigina 4-11 si estd usando
cables Allen-Bradley estindar).

Conexion del cable de comunicacion al conector DHA25

m Se recomienda que use una red conectada en cadena.
Nohaga la conexidn incorrecta mostrada a

coniinuacidn:

Bekden #3064 0 Belden #3106A & Belden #31064 4

Publicscion 1762001 B-ES-P
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Conexiones de comunicacian -~ 4-8

Conexidn de wn sofo cabl

&

Cuando conecte un solo cable al conector DH4A3, use el siguiente

diagrama.
Anaranjads con Franjas Haness 5.}:|.Hmirﬁim
Blanco con franjas anaranjadas 1B
L 3 Comin
- = ? Hindsje
1 Tiema del chasiz
S recomienda un entubamiento Ao Iﬂltﬁ.ﬁlﬂx .
retractil and conifranjas Lable de fiera
blareas (#2642

Conexidn de midfiples cables

Cuando conecte miltiples cables al conector DH485, use el signiente

diagrama.

al siguiente dispositim

Tabla 34 Conexiones usando el cable Belden £3106A

al dispositio previo

Para este cablefpar

Conecte este cable

A este terminal

Blindaje tiarra

Sinformo

Terminal Z — Blindaj

Aaul

Azul

Terminal 3 —{Comin)

Blanco/anaranjado

Blanco con franjas
anaranjadaz

Terminal 4 — i Datos B)

Anaranjado con franjas
blancas

Terminal 5 — { Datos &)

Tabla 4.5 Conexiones usand

0 el cable Belden #3842

Para este cablefpar

Conecte este cable

A este terminal

Blindaje tiarra

Sin forro

Terminal Z — Blindaje

Aaul'Blanco

Blanco con franjas azules

Recartar — sin conaxian !

Azul con franjas blancas

Terminal 2 —{Comni

Blanco/anaranjado

Blanco con franjas
anaranjadas

Terminal 4 — i Datos B)

Anaranjado con franjas
blancas

Terminal 5 — i Diatos &)

{11 Para evitar confusian cuando instale d cable de comunicaciones, reconle el cable Banco con ranjas mules
nnedistaments despues de quitar el fomo de aislimienio. EIDHBSno usa este cable.

Fublicacien 175z-I8o01BE£5-P
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410 Conegiones de comuniczcion

Conexion del AIC+

Publicacion 1762- oo 1B-E5-P

Hacer tierra/Terminaciones para la red DHA85

Sélo un conector al final del vinculo debe temer los terminales 1 v
2 conectados. Esto proporciona una conexicn a tierra para el blindaje
del cable de comunicacidn.

Ambos extremos de la red deben tener los terminales 5

& conectados en puente, tal como se muestra a continuacitn. Esto
conecta la terminacidn de impedancia (de 120 ohm) construida en
cada AIC+ como es requerido por la especificacidn DH4R5.

Terminacidn &l fin de la inea

El AIC+, nimero de catilogo 17G1-MET-AIC, permite que el
MicroLogiz 1200 se conecte a la red DH485. El AIC+ tiene dos puertos
R3-232 v un puerts R5-485 aislado. Generalmente hay un AIC+ por
cada MicroLogix 1200. Coando dos controladores MicroLogix se
colocan une cerca del otro, puede conectar un controlador a cada uno
de los puertos R3-232 en el AIC+H,

El AIC+ tambidn puede usar el aislador RS-232, propordonando una
barrera de aislamiento entre los puernos de comunicacidn
MicroLogiz 1200 v cualguier equipo conectado a Sste (por ejemplo,
computadon perscnal, modem, etc.)
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Conexiones de comunicacion— 4-11

El siguiente diagrama muestra las conexiones de cableado externo y
las especificaciones del AIC+.

Especificacionss del convetidor de
interface avanzado (1761-MET-AIC)

lem | Descripeion

Puarto 1— DB-9 RS-232, OTE
Puarto 2 —mini-0IH 8 R3-232 OTE
Puarta 3 — conactor AS-485 Phoaniz

Imternaptor sakector da fuenbe de alimentacion de CC
{cable = puerto 2, fusrte da alimentacidn,
externa =fuerts de alimertacion extarna conectada al itam §)

] Tarmirales para fuente de alimartacion extema 24 W0 y tierm,

Ea | ms| ps] —

Para obtener informacién acerca de oémo conectar el AIC+, consulte
el Manual del wsuario del convertidor de inferface avanzado (AIC+),
publicacitn 1761-0.4ES.

Guia de seleccion de cables

761-CBL-APog® 1761 CEL-Pdn 2!

Cable Longitud Conexiones desde al A+ | Regquisre Seleccidn de
fuente de inte rruptor
alimentacion | selector de
extarnal alimentacion

elécmica'
1761-CBL-A P! d5cm (177 pulg.) | Procesaderes SLCS/E 6 SLC S/, puerta 2 | si axtarna

1761-CEL-PMT ! 2m [B.5 pies) caral 0

Pulicrologis 1000, 12006 1500 puerta 1 | =i externa
PanalView 550 mediante un adaptador |pusrta 2 | =i axbarna
de madam

CTARA Plus ¢ DTARA Ricro pusrta 2 | &l extama
Puarta PC COK pusrta 2 | &l axbama

M Se requiers ura enie dealimentacion ekscinica externa a menos que el AG+ esié activedo por el dispositive tonectado al puerto 2, en cuya caso o inferupiorn de
seleccion debe establecese en cehl,

1 Se requienen cables Seie © o poote iones,

Fublicacion 1762-UMoo1 B-ES-P




ANEXO A6

PLC MICROLOGIX 1200 - C

+B2 Lol O WE: i ol i =il

'E-E—_ﬂ TP HHHE":-E

TE1-CEL ANDT
Cehla Longitud Conaxiomas dasde il BICs |Roquiara Saloooion da
fuanis da imemuplor
sinenimidn | selector de
axbame! alimanmaaion
alédrica

1751 CELANDTA iom[17.7 pulp) | Miorologic 1900, 1200 61504 puaria 2 | na rabla

1761 LELHNEZA 2mESpias) ol pueit ZanaimA i puaria 2 |l iR

mE L T dizr o M dr: paral ch i a ch

HM‘:{:“;“'LI“:E II'II-III'II'.I arH Fﬂ'l hll 5 r.-'lﬂ -I'hﬂ. =114 '-"F

@ S e csbla o C o potmem

= e ]
17E1-CEL-ALDD E_——:_T:ﬁ'f—

Cable Longitud Concuionas desda o AlC: |Aequiere Selapciande
fuenie de inarapior
alinentacidn  |selector de
axtame’ ! dimentacion

daciric'"
1M7Lk Em|5d piasi Pracasador 0TS0 0 2000, caral 0 |puaria 1 | DhaT
ren.CELACoel 4o 177 pdg) Puprtn PT COM puaria |1 sl MR
PanelView 550 nadiant un adyplader e jpuerba 1 s BRI
meidan
CTAN Pus ' DTAM Mfiora™ jpreriat |si R
Puprt 1 anaiim&is puerta 1 (sl R

0T S emauears B arsa e ol mantiode alictno sshiom o ranan g ol s arH acten e par ol depand e comcac o i §anove ool e porce

wahinon deke wma Hmum o sk
o s P ] Tk ] pr §ungin

Ceble Longitud | Conemiones desde 1l A1+ | Requicre Salecoion de
luanie da intemplor
dimenimcian | selaciorde
et alimenazion

aléptrical’!
dercch - rredd erw u pirg disposiine de amUnicEabn puein 1 | = ke

ELZ% pirks

0T S owomearn wrahorse dn o raniinte sbicires s o e g el #Cs eni scieed por ol depent se comcads o posria 5 anovs ooe el s porda
g deba st Bacana arcabl

Rblicxkn T-UP0]IBES P
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Capitulo 9
Utilizacion de los potenciometros de ajuste
l.'lpemr.:i-ﬁ-l del El procesador dene dos porenciimetros de ajusts que permicen la
=r = madFicacién d= daros denira del comtrolador. Los ajustes d= esoas
POLEncIometrs de ajuste potenckmetros cambian =1 valor &nod regisirs de Infommadién de

potendimetnos de ajusts (TP comespondlents El valor de datos de
cada potenciimetro de ajusts pueds usarse, 2 i@vés del programa de
corcral, coma emporizadar contadar, preselecciin analégioa,
dependiendo de Jos requishos de la aplicacisn.

Los potendémeiros de ajuss sscin ubicados debajo de la coblena d=]

pueno dd madule de memoda ¥ a la derecha del pusmo de
comunicaciones, ral como se muesira a condmuackio.

.i'n'iI

Frisrd besian oo
apsisa
Poipaciarring da
afmrta |

Use un pequefio desiomidllador de cabeza plana pam mover los
potenckimetnos de ajuses. El ajustar su valor causa que Jos daoos
cambisn denoo de un mnge d= g a 250 (=] miximo hacla la depscha)
La rotdén minima de cada potendimerro de apste =5 oes oaamos,
@l como e mussia a contipaackin, [ esabilidad de los
potsnckimecros de ajusts sobees el flempo 7l temperaiura
genenlmente =5 £ 2 consas.

| 'l.

Al e I"'-_"-H"I:_H lv:l:-l'q:hmal:la:ph:l:_-
x’; | x‘l‘?

Los daros de archive de los potenciimetnos de ajuste se acualtan
corcinumamenes cuando un contralador esid acttvada.

Archivo de funcion de informacién del potencidmetro de ajuste

[a composicisn del archiva de funddn de infarmaciin del
potencimerro de apasie (TFT) s= describe en sl el de mdrence
ad confemie i fmermacciones de fos conmboladones programabdes
Micrologic | 300 y MicroLopte 1 500, publicackin 1762 BMIN1C-ESP.

Publcarion | 7E2- LMD E-EE-F

-1uU -
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E-14  Descripeionde los proboeolos de comunicacian

Fed DHIES con wn contrafador Micrologix 1200

KicroLogiz
1200

conecion 0 pusfto 1 o
poerto 2 aldi i
1761-CEL-ARD0 & 1761 CBL-AP0 &

1761-CELHMEz 1761 BL-Pd0z coresicn de puertn 1o
puetcZa PL
& 1761-CEL- AP0 &
Al 1761-CEL-Fhioz
! Al

{17 DE-D, puerto BS-227
i

1V mini- B
puer::ﬂl.:'i"ifi suministm de Lo de 1747-EP3 6
3 puse P15 HAVIE " 1761-CEL-ACDD
DHas sumiriziro de usuario de +24 V0D
m Se requieren cables sere C o posteriones.
fed de 3 nodos opica
Paned View 550 [€5) Fanwiien KicmLogie 1200
Ooc—
= 1761-CEL- ARYD
- EED:D =l o 1761 CEL-HhE
G+
1761-CBL-A50E
o 1761-CEL-A508 E}q
1740-LF3 6 1761-CBL-AC0
m Esta red de 3 nodos no es expandible.
Dizpositio de interface de operador-mdguing i controdadares Microlooix
conertaios & ied
Ay o = Al
ETIirl obe
Red DHASS PanedView 550

Micrologix 1000 kicrologic 1200 kicrologix 1500

Publicacion 1 762-Uoo1 BE£3-F

-11 -
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Cescripcidn de ke protweclos de comunicacion E-16

Soporte de paguete remato Microlog i

Los controladones MicroLogix 1200 pueden iniciar ¥ responder con
comunicaciones de dispositive (o comandos) que no se orginan en la
red DH485 local. Esto es dtil en instalaciones donde se necesita
comunicacisn entre las redes DH48S v DH+.

El signiente ejemplo muestra cdmo enviar mensajes desde un
dispositive en la red DH+ a un contrelador MicroLogix en la red
DH48%. Este método usa un procesador SLC 5/ como conexidn
puente,

Cuando se usa este método (tal como se muestra en la siguiente
ilustracitn:

# Los dispositivos PLC-5 pueden enviar comandos de lecmra y
escritura a los controladoses MicroLogixz 1200,

» Los controladeres MicroLogin 1200 pueden responder a las
instrucciones M3G recibidas.

# Los controladores MicroLogie 1200 pueden iniciar instrucciones
M5G a dispositivos en la red DH+.

# Las PC pueden enviar comandos de lectura y escritara a los
controladores MicroLogix 1200.

# Las PC pueden hacer la programacidn remota de los controladores
MicroLogix 120K,

klicrologix 1000 Iicrologie 1200 Flicrolegix 1500
Red DH+

Computadora personal

Publicacicon 1762-Ukdoo1 B-ES-P

-12 -
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MODULO 1762 — IF20F2

Description

Micrologix™ Aralog Inputy Dutpat Modue K]

11

b

lem |Description

1a  |uppsr panel maunting tab

1b  |lcwaer panel mounting tab

2 |power diggnostic LED

1 |modus doorwith terminal
identification |abel

4 |bus connecior

with male pins

] buss connector covear

6  [flatribbon cable with bus
connecior (femalg|

7 temmiral block

B |CIN rail lstch

1 |pul lcop

10 Jinput type s=lector ewitch

Fubdication 1762 NO05A-LE-P
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g8  Mcrologix™Analag Input/Jutput Module

Field Wiring Connections

Grounding the Module

This product 1= mtended to be mounted to 8 well-gronmded mounting surface
swch 25 a metal panel. Additional gromnding conpections from the module’s
monning mbs or DIV rail (0 wsed) are not regquired vmless the movnting surface
cannot be grounded. Pefer o Indismial Auromanion Wiring and Grounding
Grividelings, Allen-Bradley publicaton 1770-4.1, for addittonal information.

Input Type Selection

Select the input type, curent or voltage, wsing the switch located on the module’s
crrouit board and the mput typeTange selection bits 1o the Confizuration Thata
File (see page 14). You can access the switch thwronzh the ventilaton slots on the
top of the module. Switch 1 conmals channel 0; switch 2 controls chame] 1. The
factory defanlt seting for both switch 1 and switch 2 1s Current. Switch positions
are shovwm below.

&_&uh:hmmbn | uu L gr——
_ =
__ '1.__..-"-._ ﬂ
— i 2

*I}Jrru'tll:ﬂ:l['ehl.it

Ewitch 1 = Channel [
Ewitch & = Channel 1

Output Type Selection

Thes output type selaction, curent or velaze, 15 made by winog to the
approprizte teroizals, Tout or Vout, and by the typetange selection kits in the
Confizaration Diata File (see pags 148

Publication 1782-INDCEA-LIS-P
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7-3

Micralogix™ Sralog Input/ Oulput Modue 9

Wiring

System Wiring Guidelines

Constder the following when wiring vour system:

= The azalog commnen (COM) is not conwectad fo earth ground meide the
miodule. All tamumals are elecmically tsolatad from the svstem

* Channels are not tsolated from each other

* Tlie Belden™ 8761, or equivalent, shielded wira.

* Under mormal conditiens, the drain wire (shiald) shonld be commectad fo the
mietal rooumting panel (sarth gronnd). Eeep shisld connecton to earth ground
as short as possible

= T ensure optinnun accwracy for voltage fvpe inputs and cufpats, it overall
cable mmpadance by kesping a1l anzlog cablas as short as possible. Locate the
ID swstems 35 closs to your voltage type sensors or actustors as possibls.

= The 1782-IF20F2 modale does not provids loop power for apalog inpats. Tee
a powear supply that matches the inpnt ransmter specificatons

Terminal Block Layout
@
- @@ Woutd
lonn @@ Mo 1
o @ .
CoM @___"iﬁ-:rrm:ns conrected
Cou @____lin‘l!ﬂ'ﬂ"‘.‘.

m Anzlos outputs may flucmate for less than a second when
poraver is applied or remeved. This characteristic is commaon ta

toost analeg outpues. Whils the majority of loads will not
recognize this shart signal it is recomanended that preventive
mneasures be t2ken to ensure that connected equipment is not
affectad.

Fublicstion 17624 HODGALE-F
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7-4

Micrologix™ Aralog Input/ Output Module 1

System Assembly

The expanzion 'O module 13 amacked to the controller or another I'0 module by
means of a ibboa czble qfer motwting as shown below,

m Use the pull loop on the conpector to disconnect modules. Do
not pall oa the nbbon cable

m EXFLOSION HAZARD

In Class I, Divizion 2 spplications, the bus connector nms:
be fully seated and the bus comnector cover must be

snapped in place.

» ImClass I, Divizion 2 applications, all meodulss nst I:e
mounted m direct contact with each other as shown o
page &, [f DI ratl movnting iz used, an end stop nast I:e
imstalled ahead of the controller and afer the last 1762 10
madale.

Publication 17624 MODGA-LE-P
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Pag. 8-4 Capitulo 8: Introduccion a RSLogix 500

8. Introduccién a RSLogix 500

8.1. Descripcion general del software

RSLogix 500 es el software destinado a la creacion de los programas del automata en
lenguaje de esguema de contactos o también llamado Iégica de escalera (Ladder). Incluye
editor de Ladder y verificador de proyectos (creacion de una lista de emrores) enire otras
opciones. Este producto se ha desarrollado para funcionar en los sistemas operativos
Windows®. [1]

Existen diferentes menis de frabajo (figura 82) en el entorno de RSLogix 500, a
continuacion se hace una pequefia explicacion de los mismos:

Bama de
meni -
E® o= Geweh Lo Josh (g [t

e o1 1 TN I— 11 YN = I
[—E|.,,.-,,,_ u [ ~Temooenm B
Bang de gsledo NeBELE

e procasaior (| - lol x| | T - -1
¥ 2 haip LI
(2 Canirole ™,
! Eiara de nsirucciones
Canirolier Fraperie:
Arhal del § conroae Frain

Froyecto 0 Prncaisas Bk

Mo E s —

Editor ladder

Panal da [
fLursing _"'[

wardy hasumg | Sawch e L] ]

Figura 2_2- Vista principal de RSLogix 500

Barra de menu: permite realizar diferentes funciones como recuperar o guardar programas,
opciones de ayuda, etc. Es decir, las funciones elementales de cualquier software actual.

Barra de iconos: engloba las funcicnes de uso mas repetido en el desarrollo de los
programas.

Barra de estado del proecesador: Mos permite visualizar y modificar el modo de trabajo del
procesador (onfine, offine, program, remote), cargar ylo descargar programas
{upload/download program), asi como visualizar el controlador utilizado (Ethernet drive en el
caso actual).
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Los modos de trabajo mas usuales son:

« Offline: Consiste en realizar el programa sobre un ordenador, sin necesidad alguna
de acceder al PLC para posteriormente una vez acabado y verificado el programa
descargarlo en el procesador. Este hecho dota al programador de gran
independencia a la hora de realizar el trabajo.

* Onfine: La programacién se realiza directamente sobre la memoria del PLC, de
manera que cualguier cambio que se realice sobre el programa afectara
directamente al procesador, y con ello a la planta que controla. Este metodo es de
gran utilidad para el programador experto y el personal de mantenimiento ya que
permite realizar modificaciones en tiempo real y sin necesidad de parar la
produccién.

Arbol del proyecto: Contiene todos las carpetas y archivos generados en el proyecto, estos
se organizan en carpetas. [1] Las mas interesantes para el tipo de practicas que se realizara

S0n:
EJ Project
-0 Hee Controfler properties: contiene las prestaciones del procesador

RS oot

j Comraier ropeies  QUE Se esta utilizando, las opciones de seguridad que se quieren

3 Procsasoe Status establecer para el proyecto b las comunicaciones.
"‘:L Function File=

~-JA¥ K Configuretion ]
B Channel confiwnain PFOCESSOr Status: se accede al archivo de estado del procesador

E]_'l Program Fies

B Do Fies 10 Configuration: Se podran establecer y/o leer las tarjetas que
t-l_ )RR Configuretion Files .
H1 (5 Ferce Fles conforman el sistema.

i (B8 Cuztom Dste Momfors
[ custom Grsphies Mantoes Channel  Configuration:  Permite  configurar los canales de

i [E Recipe Mondars o
@ Detabsse comunicacion del procesador

= 1 Project
H2) Contealer
=
B =z0-
=4I -

el ﬁ:i‘,ﬂf Contiene las distintas rutinas Ladder creadas para el proyecto.

=1

[T-H1-1H

T RoP Carfipurstion Fles
417 Fores Files
-5 Custam Dete Moriors
-5l Custam drephical Mantars
-5 Recipe Mordars
L DateRaze
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= Froed
E"F_I I-Hp aye r
o (g Coviraler Da acceso a los datos de programa que se van a utilizar asi
Ee &2 Program Fiss como a las referencias cruzadas (cross references). Podemos
S | . . .
B cross Retereoce configurar y consultar salidas (output), entradas (input), variables
'E ;‘“;ﬁ” binarias (binary), temporizadores (timer), contadores (counter), ..
[ =z-s18108
g--g B - BLRY Si seleccionamos alguna de las opciones se despliegan didlogos
N 1= _ . .
[ s coonres similares al siguiente, en el que se pueden configurar diferentes
i--B Re - conTRaL . . )
T parametros segun el tipo de elemento.
L FE-FLORT 3 Data Fite B3 [hin) - BIMARY
] FuP Zonfiguration Flaz P A5
E ] Farce Flies B3 00000 000000 00 0 0 KK
5 Custom Desia Morifors B30 > PMARCH
0 Cuziom Gregiics Morkors Puizacar de maicha
-5 Fecipe Moo <
it ] Cetabsn [f0m | P |Binary = |
St [ppae ] oo, |::| S -I
Do [Fulacior de warche |
[6 j Propertie: | ey | [

Figura 8.3 Arbol de proyecto

Panel de resultados: aparecen los emores de programacion que surgen al verificar la

comeccion del programa realizado (situados en la barra de iconos). Efectuando doble
clic sobre el error, automaticamente el cursor se situara sobre la ventana de programa
Ladder en la posicion donde se ha producido tal error.

También es posible validar el archivo mediante Edit > Verify File o el proyecto completo Edit
> Verify Project.

Barra de instrucciones: Esta barra le permitira, a través de pestafias y botones, acceder de
forma rapida a las instrucciones mas habituales del lenguaje Ladder. Presionando sobre
cada instruccion, ésta se infroducira en el programa Ladder.

Ventana del programa Ladder: Contiene todos los programas vy subrutinas Ladder
relacionados con el proyecto gue se esté realizando. Se puede interaccionar sobre esia
ventana escribiendo el programa directamente desde el teclado o ayudandose con el ratan
(va sea amrastrando objetos procedentes de ofras ventanas 0 seleccionando opciones con el
boton derecho del raton).

8.2. Instalacion del software

Una vez infroducido el CD-ROM de RSLogix 500 el proceso de instalacion comenzara
automaticamente. Escogemos Install RSLogix 500y se siguen las instrucciones, se introduce
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el cadigo serie v, cuando se pida, se infroduce el disquete llave que viene en el paguete de
software. Este activara la aplicacién y estara lista para su funcicnamiento.

Es recomendable guardar en lugar segurc tanto la llave como el CD de instalacion.
8.3. Configuracion del autémata y las comunicaciones

Para empezar se ha de configurar el autdmata que se usard, en nuestro caso se trata de un
MicroLogix 1500 LSP serie C. Para hacerlo nos dirigimos al ment File=New y en el didlogo
que aparece seleccionamos el procesador adecuado.

En el mismo didlogo se tiene la posibilidad de seleccionar |a red a |a que estara conectado.
Si hemos efectuado correctamente la configuracion de la red anteriormente (con el RSLinX)
va aparecera el controlador correspondiente, en la esquina inferior izquierda de la figura 6.4
en el desplegable Driver. Sino, podemos usar el pulsador que aparece (Who Active) que
permite acceder a un didlogo similar a RSWho vy seleccionar |a red definida. Seleccionamos
el autémata MicroLogix 1500 que aparece.

Para que aparezca el autdmata en la red se debe estar conectado a Intemnet y tener activado
el RSLinx.

Una vez aceptado (OK) aparecera la ventana del proyecto y la ventana del programa Ladder.

[t pememmer s
Pracerea prse fIATTLED >

174T-LE11 EAL TET - 1K Hem 2] e
Bul. LTEd Hicrologia 1500 15F Zariss C
L im 1! ricy
Bul. L7ed Hicyologia 1600 150 Sardss &
TR ' , .
a1 Lezelogin 13 Laa - s 47811
Bui 178 Hicooofax 1300 Series & (L L T
Bul. L7el Hizyologia 1100 Asxm bwven Ty Cabra R | Soad
Bilotesd, (el TN T Lo [Fsdma Mowog: ik UNTTED b
174 T-LANA ZA-1L% WAC Ix. 1%-FLY Cwi Bl M7 O
174 7-LalR F4-1Lk Wil T 1&-TRIAC (fat
e i wbarm:

| xllal |

r‘:&ﬁmm e 1B TH Fipl It
A [i CocmalCutdl Ties: ELENE |

Figura 8.4: Seleccién del procesador

La configuracién de la red se puede modificar en cualquier momento accediendo des de el
arbol de proyecto> Controlier>Controller Communications.
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Capitulo &: Introduccidn a RSLogix 500

Buveral| Compaler | Pacwarck: - Coriroler Cearmuricaions: |

Diem Ficuta Fracezics ade
| ENTEN ~| oy I gxmﬂﬂ
Lt Conbpasd stz
|ad_ETHA Hod  lacal =]
Fisgye T
[0 el [, ey
Lo Fadh |LIrLEF-.W_ErH1‘-I-I."3:II:I-I3

Acapts Cancale | | Bpsds |

Figura 8.5 Configuracion de les comunicaciones del autémata

8.4. Edicion de un programa Ladder

Las diferentes instrucciones del lenguaje Ladder se encuentran en la barra de instrucciones
citada anteriormente (figura 8.1). Al presionar sobre alguno de los elementos de esta barra
estos se introduciran directamente en la rama sobre la que nos enconfremos.

A continuacion se hara una explicacion de las instrucciones usadas para la resolucion de las

practicas de este curso [2]:

E = TT 4 F 4F <3 A% 4l ABL RS

Anadir una nueva rama al programa

Crear una rama en paralelo a la que ya esta creada

Contacto hormalmente abierto (XIC - Examine If Closed): examina si la
variable binaria esta activa (valor=1), y si lo esta permite al paso de la

sefial al siguiente elemento de la rama. La variable binaria puede ser tanto
una variable intema de memoria, una entrada binaria, una salida binaria, 1a

variable de un temporizador, ...

En este ejemplo si la varable B3:0/0 es igual a 1 se activara la salida

0:0/0.
|

om
ot

0000 %
|

sefial al siguiente elemento de la rama.

el
-
a

Contacte normalmente cerrado (XIO - Examine If Open): examina si la
variable binaria esta inactiva (valor=0), v si lo esta permite al paso de la
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Capitulo 19

El concepto PID

Instruccion de control de proceso

Este capitalo deseribe Ia instruccitn Proportiona] Integral Derative (PIDY) del

Idierologix 1200 7 MicroLogiz 1300, La imstrnesicn PID 25 una instruesion de
salidz goe conmaola propiedades fizicas rles como remperanira, presica, nivel de
Lguide o figimen de fujo, usando lazos.

La instriecion PID normalmente contrela wn lazo cermdo wsando entradas
Provementes de un modulo de entrada analogico 7 proporcionande wea salida
a un madulo de salida analdgico. Para el control de 1z temperanira, usted puede
courwertin 1a salida analégica a una salida de activacion/desactracidn con
pmpn:{:iﬁu de tismpo para aecionar w wnidad calefacton o de enfriamiente.
Se proporciona un ejemplo en la paging 19-19.

laj.l.lsr.l:ur:c':-:'uP]IDpuede funcionar en &l mode tempodzado o en el modo de
interropeion temporizada selaccionable (3TT). En el modo tamporizads, la
imztruccicn actusliza s salida pau-::nﬂlc'meme auun:—gu:uau seleccionzble por el
usuaric. En el meda STL la instmecion debe colorarses en uns subouting de
mtemnmmqﬂlufguacmbmcuﬂldamda—ezqnehcubmumqnse
gscaned El mtervalo de tiempo STI v el Bgimen de actuslizacion de lazo FID
defan m:muale:l:lm e Ia ecuacion se ejecute comectamente Vea Uso del
archive de funcidn de interrupricn tempodzads seleccionable (STI) enla
Pa.g_im 13-12 para chbtener s informeidn sobre Imteroopeicnes “'-TL

El conirol de lazo eerrade PID mantiene una vaziable de proce:o en wn punto
de ajuste deseado A contnmacion se mumestza wl sjemple de régimen de fujo,
el de Douade,

Prealimentacion polaricacion

Purrics e ajusts o Emor Fu=mon
Ragimen de flujo - AD
Variable e Zalida d=
— _ | |prcesn conknl
Detector
de nivel

Vahala de control

La ecuacicn PID controls el proceso enviando una sefial de salida 2 Ia valala
de conircl. A maver el error enee & punie de ajuste v1a enuada varable del
Pprocess, mavor 1a el de salida. Alternatramente, a menor &l error, menor Ia
sefial de zalida. Un valor adicionz] (prealimentacion o polaizacion) puede
afiadirse ala salids de control come offser. Bl resultads PID (vadable de
conmral) controda ]a varable del proceso hacia el punto de ajuste.

Fublizacian 1762-RKA001 D-ES-P - Detubre 2002
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La ecuacion PID

Archivo de datos PD

% nchiucion set ASS

3 |2 Premd

-] Rep

7 L] Crenircle

¥ || Prongraae Fiice

SR L™
B s Perans
0O =o-cuteur
O i - seT
0 = - sTaTUs
[ &3- Brisi
[ Ti-THCR
[ o= counmen
O R CORTROL
[0 wer-nreEcEn
0O rom
Ow
0O ex

7] Foxa P

ot

Archivo PD creados
For RALogix 500

Publicacion 1762- A0 I0ES-F - Dctubee 2002

La imstriecion PID usa el sigente Algontme:

Ecuacidn estindar con ganancias dependientes:

a'-PJ ]+!|.i.fs

LE) +LIIEI|ﬂ|+ Tp-

Qurpait = T,

Las constantss de EANANCIAS estandar som

Témming Rango |bajo a alto) Referencia
Controker Gain Kz 001 a327.67 fsin dimensionezi" Froporcional
Reset Term 1T, De 32767 a0.01 {minutos por repeticion|!! | Integral
Riate Tam T, D 0.01 a 32767 [minutosf ! Derivada

i1l Seaplicaal rango PO de MiorolLog ic 1210 y 1500 cuanda el bit derestablecimientoy rango de ganancia [RG]
et estzhlerido en 1. Para obtener mds infomacion sobre el resiblecimiento y la ganancia, vea LG 5 Gain
RangeiRG) en lapagina 13-14.

El términe dervada (rEximen) proporcion uniformidad mediants un flteo de
pazc bajo. La frecuencia de corte del fltro es 16 veces mayor que 2 frecuencia
de dngulo del tirmino derivada

La imstruccion PID implementzda PD.[' loz controladores ‘.ﬂtn::].-:ngj: 12007
1500 es virmslmente idéntica en fincdén ahmﬁplﬂmntamc—n de la FID usada
por los procesadores SLC 5/ ‘03 7 posteriorss de Allan-Bradley. Alpunas
diferemeizs menores se refieren pu.nmna]meute a mejoras en la terminclogia.
La mavyor diferencia es gue la instruecion PID ahora tiene su propio achive de
datos Enla familia de procesadores SLC, I mstruecion PID funcicnaba como
un blogue de pegistros dentro de un archive de eneros. La instroccion PID
DdicroLogiz 1200 v 1500 wiliza un archive de datos P

Se puede crear un archive de datos PD creando un mievo archive de datos 7
clasificandiolo come tpo de archive PD. E3Logis automaticanents crea oo
muewo achive FLY o un subelements PD), cada vez que 1a instruccidn FID se
programa en un renglon. Luepo el archivo PO aparece e la lista de archivos de
datos, 3l come se mmestra en ba lnstracion.

Cada archivo de datos PD tiene un maximo de 255 elemantos veada
instruceicn PID requiere un elements FD dnico. Cada elemento PD estd
compueste de 20 subelementos, kos cuales inchaven datos de bit, enteros v

enteres largos. Todos lo: ejemplos en este capitalo usan archive FD 10,
subelermento 0.
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Instruceidn de corml de proceso. 108-3

PID - Propertional Integral

Derivative
FD
o 1}
PID FHe FLen
Process Variable N7:0
Contral Varisble 4|
Getup Smeen

Tipo de instruecicn: salida

Tabla 181 Tiempo de sjecucion de la instruceidn PID

Comtrolador Cuando 2l renglin s
Verdaders Falza

Micrologiz 1200 [295.8 us 110 pa

Ficrobogiz 1500|2518 s B89 ps

Se recomienda colocar la mstruceion PID en un renglén sin ningona lopica
condicional. Si exaste lopica condicional, I salida vagable de control
permanece en 31 dlimo valer, 7los téimines CVE OVt e intepral se
restablecen cuando el renpdon es flso

NOTA A fin de parar y reiniciar 1a instroceion PID), usted necesita
@[Ear WA transicidn de renglon de falso a Terdadern.

El signiente ejemplo muestra una instruecicn PID en un renglon con el
software de prograrnacion BESTogs S00.

| ExD —— PO
o7 3 AD
0 AL File POBA
Progess Varizhle N7
Contrel Warizh ke 7l
Selup Soreen

Durants la programacion, 1a pantlls de confpuracion proporcions acoeso a
los pardmetros de configuracidn de la instruccicn PIDE La signiente ihstrachon
rmiestra la pantalls de confipuracion BESLogmr S00.

Tunning Farametors 1 Inpua - [ Flags
Contolls Gankes [0 [ Sepont 5P = [0 ™[]

: Selpont bteqma] = [ | | AM-
T e =l
RumeTde(om ]| | o MMSsnslo ], D
Locaptae < [T07 ]| | P EE] | e[
Conbiol Mode = [E=3-F | | | Dufpat ﬁ_’%
PID Cordioi= (2070 )| | ComolQuipa O (%= [T ] | Ba=[7]
Tebicde= (-1 ]| | Oupadas ovm-[0_ |  D8<[1
L Oupa Ve [F1__) | | Oupadn -0 ] o f
Deadand= [T | ScasdEnrSE=[0_ | | a3

Tkl ) I | Py -
- DM =0
o | Corcel | e | -3

Fublicacian 1762-Rkdo0l [-ES-F - Delubre 2002
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Inztniccion de control de proceso

Parametros de entrada

La signiente tabla mmestea las direcciones de parametros de entrada, formartos

de datos v tipos de acceso al programa de nsuario. Vea 1as pipinas indicadas
para ootensr descripoiones de cada parimero

Descripeiones de Direceion Formato de | Rango Tipo Accesoal | Para obtener
parametros de entrada datos pregrama | més
de usuaric | informacidin
5P3 - Setpoint PO0:0SFS palabra (INT) | 5 15382 control | lectura) 194
EACIira
P - Procass Variable definida por el pakabra (INT) | 0a 16383 control | lectural 194
TEATE: gl =Tl
hAAXS - Setpoint Mazimum POD:0RAAXS palabra (INT) | 32,768 & +32,767 control | lecturaf 1945
=Tl
BAIMNE - Sertpoint Minimum PO0:ORAING palabra (INT) | -32,768 a +32,767 control | lectural 195
escritra
Q5P - 0ld Setpoint Value POD:QOEP palabra (INT) | 32768 & +32,767 agtado | sdlo botra | 195
0L - Dutput Limit POMO:00L binario 1 = hahilitado control | lectura/ 195
0 = nhabilitado escritra
CWH - Conitrod Variabie High PO0:0.CWH palabra (INT) | 0a 100% control | lectural 196
Lirnit EACIira
CWL - Control Wanable Lo Limit | POCCOCWL palabra (INT) | 0a 100% control | lectura) 1946
=Tl

i1} Hrango litado en |1 bl s para cuando el escalada no exta habifiad o Con excalada, &l ango a5 de escalado minimo (NS 2 escalado madno [ME&EL

Setpoint (SPS)

Descripciones | Direccién | Formato d= | Range Tipp | Acceso al

de parametros dates programa de
de entrada usuario

SP5 - Setpoint PD10D0.5F3 | palabra (INT] | g5 1523l |control | lectura/escritura

i1l Hramolisada n la tabla s para cuanda el escaladono est habiltado. Con escalado, el angoes de
excalzd o mirimo [MINE] a escabd o micime A,

El 3PS [punto de ajuste) s el punto de control deseado de 12 vadable del

process.

Process Variable (PV)
Descripciones | Direccion | Formate de | RBango | Tipe | Acceszo al
de parametros dates programa de
de entrada usuaTio
Py - Process definidopor | palabra (IMT) | D& 16383 | contrd | lectura'escribora
Variable &l uzuario

La PV [varafkie del proceso) 25 la vadable de entrada anzlagica.

Publicacion 1762-RRA00I0-ES-P - Octubne 7002
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Instruceidn de control de process. 185

Setpoint MAX (MAXS)

Descripciones | Direccién | Formato de | Rango Tipa Acceso al

de parametroz datos programa de
de entrada usuario
MAXS - Setpoint | POGROMAXS | palabra (INT) | -32,768a | confral | lecturafescritura
I zimmium +32.767

8i la 3PV se lee en unidades de npeniena, entonces & pardmetrs LAKS
(Setpoint himimum| corresponde al valor del punto de ajuste en unidades de
inpenienia cuando 12 entrada de conrol estd 3 51 mazims valor

Setpoint MIN (MINS)

Deseripeiones | Direccién | Formato de | Range Tipo Acceso al

de parametros datoz programa de
de entrada TEATE T T
MIMS - Setpairt | POI0AANS | palabra (INT) | 327688 |contral | lectura/esoritura
Kinimum +32, 767

5i la 3FV =e lee en unidades de Ingeniena, entonces =l parimeirs LIS
(Setpomr Linirmun) corresponds 2l valor del punto de ajuste en unidades de
inpenienia cuando 12 entrada de control estd 2 su minimo valor

NOTA El escalado Men? - Az d parmite trabajar en unidade: de

ingenienz. La banda nmerm, error 7 5PV también se
muesian en nmdades de E::gE'_'JEﬂ:L. La varable de proceso,
PV, debe estar dentro dal rango 0 a 16383,

El uzo de Minf - Mae? no minimiza 1a resolucion

FID PV

Lo errores de escalado mayores que +32767 o menores que -32768 no
puoeden representarse. 3i &l error de escalado es mavor que TA27ET, e
representa como T32767. 3 el error de escalado es menor que -32764, =2
representa como -J2763.

Old Setpoint Value [OSP)

Deszcripciones | Direccion | Formato de | Range | Tipe Accezo al
de pardmetroz datos programs de
de entrada usuario

0sP - 0id POID:OOSP | palabra (INT) | -32,768a |estads | sdlo bchra
Satpoint Value +32. 767

OSF (valor de punto de ajoste antipno) s substinude por & punio de ajuste
actual, =1 el ponto de apuste acmal sale foers del rango de los parimetros de
gscilado de pumo de ajuste (limites)

Publicacitn 1762-FkN01 -ES-P - Ochobirs 2002
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196 Instmczion de contial de procees
Output Limit (0L}
Descripciones | Direccion | Formate | Rango Tipe |Accesoal
de parametros de datoz programa de
de zalida [RERTETGT
OL - Outputlimit | PO100SOL | binario | 1 =hatbilitsds | contral | lechorafescritura
0 = nhabilitado

Publicarion 1762-AKO0I0-ES-F - Octubre 2002

Un valor habdlitado (1) habilita

los limmites de salids 2 Jos valore:s defimidos an

PDI0:0.CVH (vadable de comtrol ali) v PR00CVL (radable de contmol

baja)

Un valor mhabiitade () inhabilia OL (Ernite de salida)

Control Variable High Limit (CVH}

Dezcripciones de | Direccién | Formate de |Range | Tipe | Accesoal
parametros de datos pragrama de
salida usuario

CWH - Conitrol FOICO.CVH | palabraiINT) | 04 100% | conrol | lecturafescritura
‘ariabla High Limit

Cuande el hit de Imite de salida (PDA00

OL) se habilita (1), el CVH (walor de

contral alto] que asted introduce es Ia salida mizims [any p-:m:'e ntaje) que
oiotiens [a a.u_ﬂ:-.e de control 51 ks OV caloulada exeede 1a CVH, 1a OV s
gsmahlece (amilada) al valor CVH introdusido 7 el bit de alarms de limite alte

(UL} z& extahlace.

Cuando el bt de himnite de sabda (P00

OL)

se mbabalita (100,

el alor CVH

introducido determins cuindo 2 establece &l hit de alarma de limite supedor

(UL}

Si OV excede &l maximo w3

alarma de hmite supedor (UL

Control Yariable Low Limit (CVL)

alor, 13 salids no se anla 7 52 establece el bit de

Dezcripeiones de | Direccién | Formate de | Rango Tipe | Acceso al
parametros de datos pragrama de
salida usuErio
CWL - Control POOO.CVL | palabra(INT) | Oa 100% | control | leckurafescriturs
‘Varishile Low Limit
Cuando el bt de limite de sabda (PD10:0/OL) e kabaita (1), el CVL{makor de

ool bajo) que usted introduce es 1a salida minima (en pn.r-:'e'.'.:ﬂe_ que

ohbtiene 1a vadahle de control. 3ila CV calculada es mencr gue &l valor minime,
1z OV se establece (amulads) 2l valor CVL morodacido 7 el bit de alarma de
Lirnite bajo (LL) =& establece.

Cuando el bit de hmite de salida (FD10:0/OL) e inkabilita (0, el valor CVL
imtroducido determina cuando e estah]EEE gl hit de alarma de limite inferior
(LLj. 5 CWV &5 menor que el walor minines, La salids no se ala v se establece &l
hit de alarma de Emite infering {LL}.
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Instruceidn de conifrol de procssn. 18-7
Parametros de salida La siguiente tabla muestra las direcciones de parimetros de salida, formatos de

datos 7 tipos de accese del Al programa de usuadc. Vea las _:lig,i:‘_;.s. mdacadas
para ohtensr descripoiones de cada padmemo.

Tescripciones de parametres de ireccion [Formato de rhngu Tipo |.|’u:::aau al [Fara obtener
salida datoz programa de &g
VETIER T informacion
Cv - Cornol Variable definido por &l palabra(INT) 0 a 16383 control  [lestura/escribra 18-7
LN
CwP - Contrd Variable Pement FD1040.CWP palabra(INT) fa 100 control  [lectura/escritura 19-7
SFV - Scaled Process Varisble FO1040.5PY palabra(INT) 0a 16383 estado  |sdlo kechaa 194
Control Variable (CV)
Deszcripciones de [Direccion  |Formatede |Range  [Tipe ccess al
parametres de datoz programa de
salida TEATE: T
Cv - Cortral efinido poral |palabra (INT) 02 16383 ontrol  |lcturafescritura
Variable usuario
La CV {varizble de control) e definids por el nsuano. Vea &l renglon de logica
de escalers 3 continmeidn
| —— AD
[0 o
FOFla FOICE]
Procass Warkd & H7d
Coniral Varkhls HTI
Sahip Sisen

Control Variable Percent (CVP}

Descripcionss de IDireccien |Formato de
parametres de salida datoz

programa de
TELTET T
eoritrol |la|:tl.r.a-'ea:a‘itura

[Range [Tipe ’Ancnnal

CVP - Control Varisble
Percant

POMCO.CVP [palabra (INT) JDa 100

CWVP (porcentaje de vadable de control) muestra ]a vagable de contrel en
porcentzje Bl rango es 0a 10024, 3i el bit PD10A0/ AL estd desactivado (modo
anroindtien), este valor realiza wm sepuimisnto de 12 salida de 1a variakle de
contral (CV). Cualquier vabor escrito por &l software de programacion se
sobrescobe. 51 el bit PD00/ AL estd activade (modo LIANTIAL) este valor
puede ser extablecide por el software de programacion v 1a salida de la veoable
de comirod realiza un sepmimiento dal valor porcenmial de 1a vamable de control
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Inztniccion de contrdl de proceas

Scaled Process Variable (SPV)

Descripcionss de [Direccion [Farmato de
parametres de enfrada datos

Warisble

TV - scakd Frocess FOTUALEFY [palabra THTT

La 5PV (varable del proceso escalada) s 1a vapable de entrada analogsea. 3i el

gscalado esnl habilitado, &l rango es &l waElor de escalade minime (RONE) al

valor de ezcalado maxime (ALATS)

5ila 3PV se confipurs para leerse en mnidades de inpeniers, entonces este
parmetro corresponde al valor de 1a varable del procese en unidade: de

inpenieria Vea Escalade de E/S analopica en 13 pagma 19-19 paca obtener mis

informacion sobre el escalado




ANEXO A7

MODULO 1762 — IF20F2

7-14

Inestruccidn de control de proceso

18-8

Parametros de ajuste

pama cotener descripoiones de cada parimeto.

La zipuiente tabla muestra las direcciones de p;:ime:st die apaste, formatos de

Dezcripciones de parametres |Direccidn Formato de  |Ra nigo Tipo Accesoal Para obtensr
de ajuste dates programa de mas
ETTETIT] imfarmacion

K - Contraller Gain - K POCOKE palabra (INT]  (0a 32767 contral  [lechorafescritura [ 19-10
Tl - Rezat Term - T; POCD.T palabra (INT] (D& 32,767 confrol  [lechorafescritura [ 19-10
TD - Rate Term - Ty FOIGOTD  |palabra (INTY (D& 32767 confral  [lechorafescritura [ 19-10
T - Time Mode FOC0.TH birario Oal confrol  [lechorafescritura | 19-11
LUT - Loop Updats Time FOACOLIT  |palabra (IMT] (1a 1024 confrol - [lechorafescritura | 19-11
IGO0 - Zero Croesing Deadband  |PDNROZCD  |palabra (INT) |04 32767 confrol  [lechorafescritura | 19-12
FF - Faend Fanward Bias PO C0.FF palabra (IMT]  [-16.383 & +16, 383 contral | lechorafescritura | 19-12
SE - Scalked Error PO C0.5E palabra (IMT]  [-32.768 & +32,767 aztado  [sdo lectura 19-12
AM - Automatic,Manual FOICOMAM  [binario jbiti (D6 1 confrol  [lecturafescritura [ 19-13
ChA - Control Kode FOU0/CRA  [binario it (061 contral - [lectorafescritura [ 19-13
OB - P in Deadiand FO10,/0B birario (biti  |0d 1 agtado  [lectrafescritura [ 19-13
RS - PLCS Gain Rangs PO C0/RG birario jbiti (DG 1 confrol  [lechorafescritura | 19-14
S0 - Setpoint Sealing PO G055 birario jbiti (DG 1 contral  [lechorafescritura | 19-14
TF - Loop Update Too Fast PO G0 TF birario jbiti  (0a 1 eztado  [lectrafescritura [ 19-14
D04 - Darfiative Sction Bit D004 [binario bith (061 contral - [lectorafescritura [ 19-15
UL - CV Upper Limit Alarm PO G0/ UL birario jbiti (DG 1 estado | lechorafescritura [ 19-156
LL - G Lowver Limit Alarm PO 0L birario (biti  |0d 1 agtado | lctrafescritura [ 19-15
5P - Setpoint Out of Range PO GO/ SF birario jbiti (DG 1 agtado  |lechorafascritura | 19-15
P - P Out of Range PO G0 birario jbiti (a1 eztado  [lechorafescritura [ 19-16
OM - Dore FOU0/OM  [binario it (061 agtado  [=do lectura 19-16
EN - Enzbls PO R0/EN birario (biti  |0d 1 agtado  [=do lectura 19-16
15 - Irtengral Sum FOC0IS palabralarga [-2,147 483648 a estado | lechorafescritura | 19-16

(IMT e 32 2,147 A3 4T

hitz]
AD - Altered Derivative Tarm POC0AD palabra larga [-2,147 483,648 & astado  [=2do lectura 19-17

It!ir:aTldB iz 2147 A3 R47
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Ingtmuczion de comtrad de processo
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Controller Gain (K.

Direceién | Formate de
datos

Descripciones de
parametros de ajustes

Ranga |Tipe |Accesoal
programa de

usuario

K - Comtrollar Gain - K |[FO100.ED |palabra (INT) [0 32,787 |contal |lecturafescribora

La gpanancia &, (palabra 3) es 1a ganancia proporcional, con v mogs de 0 a
3276.7 (cuando RG =0), ¢ 0 2 32767 (cuando G = 1). Esmhblezca esta
ganancia i la mutad del valor necesario para cansar que I salida oscile cozndo
los terminos restablecimients 7 :égjmeu (a2 comtimacion) se establecen a cero.

NOTA Ia ganancia del conmrolador es afectada pot &l bit da
restablecimients ¥ cango de ganancia [BG). Para obtener

mformacica, vea FLC 3 Gain Bange (B enla

pigina 19-14.
Reset Term (T}
Descripciones de | Direccion [Formato de [Rango  |[Tipo Acces al
parametros de datos programa de
Ajuste usuErio
Tl - Resat Temn - Ty [PDICOTI  [palabraiINT)|0 & 32,767 |control | lectura,/escrituma

Restablecimiento T, (palabea 4) ez [a ganancia intepral, conun omgo da 0 a
32767 (cmando BG = 0), ¢ 327.67 (cuando RG = 1) minutos por repeticion
Establezea el tiempo de pestablecimiento ipual al pedicde nanural medido en la
calibracion de panancia anterior. Un valor de 1 adade el térming ntegral
maxine ala euacicn FID

NOTA El termino de restablecimianto es afectado por &l bit de
restzblecimiento v cango de ganancia (RCG). Para obtener

mformacica, vea PLC 5 Gain Bange (R enla

pigina 19-14.
Rate Term (T
[Dezcripciones de |Direccion |Fermato de |Rango Tipe  |Acceso al
parametros de daties programa de
ajuste TR ]
TO - Rate Term- Ty [PDOXOTO [palabra (IMT) |0 a 32,767 [control |lechorafsscritura

Biégimen T (palabra 5) es el término de dedivada. Bl rango de ajuste ez de 0 a
27.67 minutos. Establezea este valor en 178 de Ia ganancia integral T;

NOTA E:a PF.JJ.'b.I.'J. o e r-E'ET.r por el bit {.:|E fe:b.b'.epuuieu:n_.-
rango de ganancia (Rix). Para obtener imformacion, vea PLC

3 Gain Fange (RiG) enla pipng 1814
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Pantalla principal en el PanelView

Modulo de control y red DH — 485
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Red DH - 485

Conexion de los variadores
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Madulo de Nivel de Liquidos

Médulo HVAC
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Mddulo de control con los procesos

Control y monitoreo del sistema
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