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OBJETIVOS

implementaciéon de un control PID

*» Objetivos especificos
— Investigar el principio de funcionamiento, especificaciones
técnicas y caracteristicas de los equipos a utilizar mediante

manuales de los fabricantes y trabajos previos, para el
dimensionamiento del sistema de control en lazo cerrado.

— Implementar un modulo que permita manipular las entradas y
salidas analogicas del PLC, a traves de una Interfaz HMI, para
el desarrollo de un lazo de control PID.

— Verificar la sintonia del control del médulo de control de lazo
cerrado monitoreando sus valores mediante la interfaz, para
hacer el respectivo ajuste datos de mando.
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JUSTIFICACION

« La implementacion del presente proyecto técnico debido
a la necesidad de actualizacion de equipos de control y
automatizacion siendo este controlador idoneo para
satisfacer las necesidades existentes en el laboratorio
de Instrumentacion Virtual de la Unidad de Gestion de

Tecnologias
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ALCANCE

« El proyecto técnico de implementacion de un controlador
SIMATIC S7-1500 va dirigido a los alumnos de la
Carrera de Electronica de la Unidad de Gestion de
Tecnologias el cual permitira la familiarizacion con
versiones modernas de controladores SIMATIC de esta
manera se ayudara a un mejor desempeno de los
estudiantes en su vida profesional.
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MARCO TE()RICO‘_

PLC S7-1500




COMPONENTES

FUENTE DE ALIMENTACION:

La fuente de alimentacion del controlador suministra voltaje
al sistema de una vez gue haya sido accionado el switch

de encendido.




MODULOS DE Pgmx_

Modulo E/S Digitales




Modulo E/S Analbgicos
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VARIADOR MICROMASTER 440

El micromaster 440 son controlados por microprocesadores esto los hace mas
inteligentes y eficientes brindando un funcionamiento adecuado, incluyen métodos de
proteccion muy confiables, cuando se realiza el funcionamiento del motor es
silencioso gracias a la modulacion de ancho de impulsos con frecuencia de pulsacion

seleccionable.

SIEMENS
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KTP600 BASIC MONO/COLOR PN

la KTP600 cuenta con una pantalla de 6” tactil para un manejo intuitivo ya que
en este dispositivo se le puede adaptar teclas de libre configuracion
programadas de acuerdo a la aplicacion o uso que baya a tener posee puerto
para conexion Ethernet con IP configurable de acuerdo al usuario

~ h G O
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ENCODER ISC3806

Se utilizan en maguinaria para el control de movimiento.
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MOTOR TRIFASICO

Maquina eléctrica rotativa o también transductor que
conviertes la sefial de energia trifasica suministrada a una
energia mecanica en forma de movimiento.



https://www.ecured.cu/images/d/d7/Motortrifasico.jpeg
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PROCESO PARA CREAR EL PROYECTO

Una vez abierto el programa se puede aprecia la ventana de inicio en
la cual da las tres opciones que son necesarias para la ejecucion de un
programa las cuales son: Abrir proyecto existente, Crear proyecto,
Migrar proyecto

T4 Siemens — X

Totally Integrated Automation

PORTAL

Abrir proyecto existente

Iniciar I.

. T i Ultimos proyectos utilizados

Proyecto Ruta Ultima modificacién
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Hl CiluserslholalDecumentslAutemationlHM 17i01i2017 16:52:51
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Software instalado
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} Idioma de la interfaz
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CREAR PROYECTO

En la ventana anterior se seleccionara la opcion “crear
proyecto”

T4 Siemens —_a X

Totally Integrated Automation

PORTAL

Iniciar I. Crear proyecto

Nombre proyecto: | lVi=eey

Abrir proyecto existente

Ruta: ‘ ClUserslhola\DocumentslAutomation

Crear proyecto Autor: | hola

Comentario
Migrar proyecto

Welcome Tour

Software instalado

Ayuda

Idioma de la interfaz

P Vista del proyecto
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CONFIGURACION DE DISPOSITIVO

Una vez guardado el proyecto se abre para proceder a realizar el
siguiente paso el cual es “configurar un dispositivo”

T4 Siemens - C:\Usersthola\Documents\Automation\PID PRACTICOPID PRACTICO —a X

Totally Integrated Automation
PORTA

OR

Iniciar Primeros pasos

_____ El proyecto: "PID PRACTICO" se ha abierto correctamente. Seleccione el siguiente paso:

Abrir proyecto existente
Crear proyecto
Migrar proyecto

Cerrar proyecto

Ny | Configurar un dispositivo )

i Escribir programa PLC

Welcome Tour
Primeros pasos

Configurar
objetos tecnolégicos

Software instalado
: I ‘ Configurar una imagen HMI

Ayuda

Idioma de la interfaz

Abrir la vista del proyecto

} Vista del proyecto Proyecto abierto: C:\Users\hola\Documents\Automation\PID PRACTICO\PID PRACTICO
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Dispositivos y
redes

AGREGAR DISPOSITIVO

Agregar dispositivo

@ Mostrar todos los dispositivos Mombre del dispositiv

. Agregar dispositivo

vrjl Controladores Dispositive:
» [ SIMATIC 57-1200
» [ SIMATIC 57-1500
» [ sIMATIC S7-300
» [ SIMATIC 57-400
» [ SIMATIC ET 200 CPU
» i Device Proxy

@ Configurar redes D Referencia: | |

Hil Wersign: | |V|

Centroladores

Descripcign:

Sistemas PC

® Ayuda
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AGREGAR CONTROLADOR

Seleccionar el controlador en este caso se utilizard el controlador
“‘SIMATIC S7-1500” por ser la version del PLC a ocuparse para el
desarrollo del proyecto.

Agregar dispositivo

Dispositivos y @ Mostrar todos los dispositivos ~ [ Controladores Dispositive: bad
redes » [ sIMATIC 571200
@ Agregar dispositivo ~ [ sIMATIC 57-1500
=
Controladores ~ Lm CPU
» [ cPU 15111 PN
[
~ LW CPUISTIC PN CPU1511C-1 PN
[l B6ESY 511-1CK0O0-0AB0D
D v [ cPU 1512¢1 PN ;
) p—!l CPU 15131 FN Referencia: |6E5? 511-1 CKDD-DABD|
e
Hil b LI CFU 15152 PN Versian: |V1 8
» [ cPU 15163 PNIDP
@ Configurar redes » [ cPU 15173 PNIDP Descripcidn:
. » [l CPU 15184 FNIDP CPU con display; memaoria de trabajo 175 KB |=
» [ CPU 1511F1 BN para CD.I?IQD y 1 ME para I:jElDS;lIEI’TIpD de
i operacion con bits 60 ns; concepto de
. » L[l CPU 1513F-1 PN prateccién de 4 niveles, funciones tecnolégica
sisternas PC » [l CPU 1515F2 FN integradas: movimiento, regulacion, contaje y
[ = ¥ | medicion; trace integrado; interfaz controlado
' I_‘E. CPUTST6F-3 PN'IDP PROFINET IO; soporta RTIIRT, 2 puertos, -Device
+ L[ CPU 1517F-3 PNIDP MRP, protocolo de transporte TCRIIP,
» [ CPU 1518F-4 PNIDP comunicacién 57, servidor web, equidistancia
o . . routing; firmware V1.8 con DI16/DQ16, AISIAQ2
b I_‘E. RO s peaticaly madulo de entradas digitales DI 16xDC24V, en
[ Ayuda » Ll CPU SIPLUS grupos de 16; madule de salidas digitales DQ
: » [ sIMaTIC 57300 16xDC24VJ’0,5f§,z_an grupos de 16; médula de
- . entradas analogicas Al 4xUil, Al 1xRTD, 16 bits,
» Ll SIMATIC 57400 en grupos de 5; mddulo de salidas analégicas
» [ SIMATIC ET200 CPU AQ 2xUIl, 16 bits, en grupos de 2; 6 canales pa| |

contaje y medicién con encdders incrementale
de 24V (hasta 100 kHz);
[v]
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AGREGAR BLOQUES DE PROGRAMA

“bloque de programa” seleccionar a continuacion MAIN
[OB1] de esta manera se podra comenzar la programacion.
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VARIABLES DEL PLC

Previo a la realizacion de la programacion por segmentos se procede a
la creacion de variables del PLC estos son nombres simbdlicos que se
asignan a las entradas y salidas del PLC a las marcas y datos de

memoria utilizados en el programa

v (i PLC_1 [CPU 1511C-1 PN] A| b i Fuemes tsemas
BY configuracién de dispositivos | ™ g Vamables ALC
%! Online y diagnéstico A Wetrar badui lig vanakles
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PROGRAMACION SEGMENTO 1

¥ Segmento1: ..

W20 0 “04.0
“on&off HMI" “calidal”

[\

\ ]
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PROGRAMACION SEGMENTO 2

Segmento 2:

e R e
L = L

W3 E
porcentajevel MOVE
=
Int } EN
100 oo IM WawWss
3 OUTY "porcentajevel”
THAWE R
pnrcrntajle*.rel e
=
int | EN
0 0—IN UMWISB
X OUTT "porcentajevel”
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COMO AGREGAR UN BLOQUE
TECNOLOGICO “HIGH SPEED COUNTER”

Arbol del proyecto
Dispositivos biDTb';miew — yz'jd" I Normbre Versién Tipo: #1| |High_Speed_Counter
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N
I T ir.

_] PID PRACTICO PLC_1 [CPU 1511C-1 PN]

I Agregar dnpainng

_dh oo g Pl oporte. 01

L L o

[>]

J General || Variables 10
b General
g I$ b Interfaz PROFINET [X1]
¥ Pkt b Al SIAQ 2 [X10]
v el et A b . » DI16/DQ 16 [X11]
I Agregar nutvo bloque b Contadores rapidos (H5C)
& Main [081]
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J General || Variables 10 " Constantes de sistema || Textos |
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General |£|
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1D de hardware E Activar este contador rapido
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Madulo |
- = = [] Buscar s&lo palabra completz
Modulo: |5e|er._r_|or1e el hardware 'T] Y| Cf)l'l‘r‘gl_J -
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PROGRAMACION SEGMENTO 3

i Segmento 3: .
DB
"High_Speed_
Counter_1"

High_Speed_Counter IE“EI

EM ENO
100 Status HW =1 -
“entradal” Statusiate .-
: : SwGate e
F —
F —
FALSE ==t Errorack —
FALSE = —
- —r
— .
—-—
— .
Errori— .-

CountWalue

MD30
" Measuredvalue "frecuencia”
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PROGRAMACION SEGMENTO 4

Segmento 4:
CALCULATE B
Real
EM
OUT= (INT*INZ)IN3
WMD30 D34
“frecuencia” M7 ouTk— "velocidad”
&0.0 INZ
2000 INZ =&
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PROGRAMACION SEGMENTO 5

Segmento 5:

=St FLm

=0 '

-
L

CAI CULATE
Real
EM
OUT = (IN1*INZ)IN3
D30

“frecuencia” N1
100.0 IMZ

A000.0 M3 3¢

ouT

M DAS

"wel|FID"
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BLOQUE DE PROGRAMA CYCLIC INTERRUPT
(PID)

[ . .
I Agregar dispositivo - Frogram cycle

ﬁ & starup
(9]:} & Time delay interrupt
Blogque de & Cyclic interrupt
organizcién

4 Ha rdware interrupt

ﬁEm Dispositivas yredes
~ [ PLC_1 [CPU 1511C-1 PN]
Y Configuracién de dispositivos

4 Time error interrupt

48 Diagnostic error interrupt

:

& Pull or plug of modules

. - o B : FB & Rack or station failure
% Online ydiagnédstico kD & Programming error
= L | 48 10 access error
EParémEtrns. — & Time ofday

# & MCnterpolator
. EC B MC-Servo

r‘\.
* | Blogues de programa B <ymehromous ycle
= . Funcién & stats
Agregar nuevo blogue — & Updare
i & Frofile
2 Main [OB1] =

Bloque

b = Blogues de sistema de detos

= r:;:. Blogues de programa
ﬁ";—.gregarnuevn I:qu:uque

:I- Maln [[IIEH]

b 4 Blogues de sistema
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CONCLUSIONES

« Se implementdo un control PID con el SIMATIC S7-1500 que
permite la realizacion de procesos de control industrial siendo este
equipo mas eficiente debido a su version actualizada en tecnologia
y a su disefio completamente modular en este equipo se realizo las
conexiones de acuerdo a las entradas y salidas tanto analdgicas
como digitales utilizadas.

« Se comprendid el funcionamiento del interfaz HMI siendo este el
control o interfaz entre el operador el proceso y la maquina
permitiendo controlar los parametros de funcionamiento del motor.

« Se comprendid que el controlador SIMATIC S7-1500 es un equipo
ideal para la realizacion de proyectos de automatizacion industrial
debido a sus altas prestaciones con los que cuenta dicho

controlador y a la vez por ser de disefio completamente modular.
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RECOMENDACIONES

» Realizar un correcto uso del software de programacion uno de los
parametros a tomar en cuenta es al momento de crear las variables
se debe tomar en cuenta que para crear estas variables se debe
identificar que funcion cumplira.

« Tomar en cuenta las indicaciones del fabricante ya sea en
polarizacion del equipo como en la utilizacion de los mddulos de
entradas y salidas analdgicas como digitales para evitar posibles
danos.

» Realizar la correcta alimentacion de los equipos utilizados en el
desarrollo del proyecto tomando en cuenta que el variador de
velocidad junto con el motor funcionan con un voltaje de 220VCA, la
fuente del PLC funciona con un voltaje de 110VCA.
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