Control automatico de velocidad y posicion para unos motores de
Induccion trifasica Con el Banco de Pruebas Rockwell Automation.

Presentador Por:
Jerson Castro Acuna

Universidad Autonoma de Bucaramanga
Facultad de Ingenieria Fisicomecanicas
Laboratorio de Automatizacion
Bucaramanga
2013



Control automatico de velocidad y posicion para unos motores de
Induccion trifasica Con el Banco de Pruebas Rockwell Automation.

Jerson Castro Acuna
U00015541

Proyecto de Grado

Director:

Magister Hernan Gonzales Acuia
hgonzalez3@unab.edu.co

Evaluador:

Prof. Ph.D. Omar Lengerke
olengerke@unab.edu.co

Universidad Autonoma de Bucaramanga
Facultad de Ingenieria Fisico-Mecanica
Laboratorio de Automatizacion
Bucaramanga
2013


https://www.google.com.co/search?hl=es&tbo=d&biw=1600&bih=799&spell=1&q=magister&sa=X&ei=kGD9UPaBA4TA8ATyq4HYDg&ved=0CCkQvwUoAA
mailto:hgonzalez3@unab.edu.co
mailto:olengerke@unab.edu.co

Nota de Aceptacion

Presidente del Jurado

Jurado

Enero 30 del 2013



A mi seinora Madre
Con Mucho amor

Y carino, hermana
He hijo, esposo

Y sobre todo a Dios.



Agradecimientos

Me gustaria que estas lineas sirvieran para expresar mi mas profundo y sincero
agradecimiento a todas aquellas personas que con su ayuda han colaborado
en la realizacion del presente trabajo, en especial al Magister Hernan Gonzales
Acufia, director de esta investigacion, por la orientacién, el seguimiento y la
supervision continda de la misma, pero sobre todo por la motivacion y el apoyo
recibido a lo largo de estos afnos.

Especial reconocimiento para el interés mostrado por mi trabajo y las
sugerencias recibidas del profesor y amigo Prof. Ph.D Omar Lengerke, con la
gue me encuentro en deuda por el animo infundido y la confianza en mi
depositada. También me gustaria agradecer la ayuda recibida por la Directora
de la facultad, la Nayibe Chio Cho que me ensefio y me aconsejo con mucho
aprecio.

Quisiera hacer extenso mi gratitud a mis comparferos de mi facultad de
Ingenieria Mecatronica.

Un agradecimiento muy especial merece la comprension, paciencia y el animo
recibidos de mi familia y amigos.
A todos ellos, muchas gracias.


https://www.google.com.co/search?hl=es&tbo=d&biw=1600&bih=799&spell=1&q=magister&sa=X&ei=kGD9UPaBA4TA8ATyq4HYDg&ved=0CCkQvwUoAA

Tabla de contenido

RESUIMIBN ... et 14
INErOAUCCION. ...ttt 15
Capitulo 1 Objetivos y Metodologia.....................ccooiiiiiiee, 16
1.1 Objetivo General. ... s 16
1.2 Objetivo ESpecifiCos. ... 16
1.3 JUSIFICACION ... 17
1.4 Metodologia....... ..o 17
Capitulo 2 Generalidades de 10S PLC’s..................cooieiiieeiiniceeeee e, 18
2.1 Definicion de UN PLC ... 18
2.2 Estructurainternade un PLC ..., 18
2.2.1 La unidad central de proceso (CPU) .................ccocnininiicncicennne 19
2.2.2 TIPpoS d@ MEMOKIA.........ccooiiieeeeeeee et 19
2.3 LOGIX CPU ...ttt sttt 21

Capitulo 3 Descripcion del banco y las herramientas Allen Bradley .... 22

3.1 Estructura Del BanCo ...t 22
3.1.1 Especificaciones Técnicas del Banco:...................cccooeivvenenn. 22
3.1.2 Pasos de construccion del Banco...................cccccccevniinicncnnee. 23
3.1.3 Tiempo de la elaboracién del banco. ..., 24

3.2 Tablero Principal del Banco Allen Bradley...............ccocoovvevvvveiennne 24

3.3 Montaje del acrilico y los componentes a la estructura

MELALICA. ... 25

3.4 Descripcion de cada elemento del Banco Allen-Bradley............. 27
3.4.1 Logix 5561 con Chasis. ... 27
3.4.1.1 Caracteristicas del Logix 5561:..................cccooirviiiicevieeie, 27
3.4.1.2 Comparacion Controlador estandar ControlLogix............... 28
3.4.1.3 APlICACIONES ... e 28

BiAAQ  SOFEWAN@ ... e e e ee e e e e e e eareeeenan 29



3.4.2 Pantalla Panel-ViewW PIus T00.............ccoooeiioooeeeeee e e 29

3.4.2.1 APHCACIONES ... 30
3.4.2.2 SOftWAr@...........ooe e 30
3.4.3 Variador de Frecuencia PowerFlex 40....................ccoceoniniiinnnenn. 30
3.4.3.1 Caracteristicas:.................ccoiiiii 31
3.4.3.2 Software: ... 31
Bu4.3.3  CONEXION. ...t 32
3.4.3.4 Cableado de Automatizacion eléctrica...............c.cccceveeenn. 32
3.4.3.5 Bloque de terminalde control..................ccccovniiniiceiicencene 34
3.4.3.6 Parametros de designacion....................ccccccceeiiinviiiniccenecee, 36

3.4.3.7 Puesta en marcha inteligente con parametros de grupo

de programacion BASICaA.................cooiiiiiiiii e 37
3.4.4 Switches Stratix 8000 ...................oooiiiiiiniie e 38
3.4.4.1 Caracteristicas:...............ccoooiiiiiii e 39
3.4.5 Kinetix 300 EtherNet /IP ... 39
3.4.5.1 Caracteristicas:................cccoiiiii e 40
3.4.5.2 APLICACIONES: ... et 40
3.4.6 Modulo Digital Input /Output ...................ooiriie e 41
3.4.7 Modulo Analog Input /Qutput ... 49
3.4.8 Modulo Ethernet..................cooiiies 52
3.4.8.21 RedEstrella..............e e 53
3.4.8.2.2 Red AnNIllo.........oooi e 54
3.4.9 Fuente de 24 Voltios de corriente directa 1606-xl Allen
BrAdI@Y ...ttt st et et e re e tesreenaetas 54
3.4.9.1 Caracteristicas:...............c..ccoiiiiiiiie 54
3.4.10 Modulo DeviceNet. ... 55
3.4.10.1 CaracteristiCcas:..............c.oooiiiiiiii e 55
3.4.11 RAIOLINX ... 55
3.4.11.1 Caracteristicasyventajas ..., 56

3.4.12 1734 POINT I/ O 58



3.4.12.1 BN ICHOS ... ...t a e e e e 59

3.4.12.2 EI1734 E/ S digital moédulos soportan:.............................. 59
Capitulo 4 Control de Velocidad y Posicion con Rslogix5000.................. 60
4 Controlde Velocidad..................ccccooiiiiiiiiiniiccecce e 60
4.1 Procedimientor ... 60
4.2 ProgramacCion:...............coooiiiiiiiiiiee e 68
4.2.1 Prueba del Proyecto ... 74
4.2.2 Creacion de Un proyecto ejecutable.....................coccoiiiinnnnnn. 75
4.2.3 Descarga €l Proyecto................ccooooviiiiiniiiiieseeee e 76
4.3 Identificacion del Sistema. ..., 77
4.4.1 EIementoS: ... 83
4.4.2 Procedimiento:...............ccooiiiiiiiii e 83
4.4.2.1 Variador ATV 11HUO5S5M2E Schneider Electric...................... 84
4.4.3 Identificacion del sistema....................ocooiiiiiiiin 90
4.5 ProgramacCiOn.................coooiiiiieiiiice e 94
Capitulo 5 Manual de programacion del Banco Allen Bradley. ............ 96
5.1 Diagrama de logicade escalera: ..., 96
5.2 Configuracion del controlador. ..................cccooiiiiinininineee, 101
5.2.2 Como anadirlos modulos de E/S...................ccccniiniincincnnnn. 102
5.2.3 Observaciondelosdatosde E/S.................c..ccoeiiiniincnnnn. 103

5.3 Establecimiento de una conexion en serie con el controlador.
104

531 Descarga de un proyecto en el controlador. .......................... 107

5.3.2 Seleccion del modo de funcionamiento del controlador ... 108

5.3.3 Resolucion de problemas de comunicacionde E/S .............. 108
CONCIUSIONES: ...ttt st sttt eae s 111
Bibliografia: ... e 112

LItErature LIDIArY ...ocuooeeie ettt ettt a e sreenaenae s 112






indice de Figuras

Figura 1 Diagrama a bloques de la estructura de un PLC. .........cccocvineninencnicnceene 19
FIQUIA 2 LOGIX CPU......ooiieeeeceeseetere ettt ve ettt s be e ste e e besaa e tesreenneneas 21
Figura 3 Disefio del Banco de Practicas Allen Bradley en SolidWorks..........ccccccveenee. 22
Figura 4 Soldar y cortar los tubos, en las instalaciones Del Sena de Tecno Parque
L0 [0 F= 0 =1 F= 1 o= T OSSPSR 23
Figura 5 Banco en el proceso de Acabado. ..o 23
Figura 6 Banco Pintado y terminado. ...........cceoeevieiiieeciiceeeecieeeee et 24
Figura 7 Distribucion de los elementos en el ACriliCO.........oceceveireireiinenreceeeee 24
Figura 8 Acrilico soportando Pantalla y PLC ... 25
Figura 9 Banco Allen Bradley en su primera Presentacion. ..........ccccecveveevveveeeecesveenene. 25
Figura 10 Diagrama de CONEXION. ........ccceouriiriiririeieiesieeseeesiee ettt sttt sbeseeseseeseneas 26
Figura 11 Red Ethernet del Banco AllenBradley..........ccooveverieiiinienineneneeeeeeeeee 26
FIgura 12 R DEVICENET.......cc.ocueeiiceceeceetee ettt ettt s st st reeaaesras 27
T[0T r= W G B o To 3G 21 PR 27
Figura 14 Panel-View PIUSS 700........c.cccoieiereiieiesieeteeeeeee e eteste e sae e ae e ssaessessessseseas 29
FIQUIa 15 POWETIFIEX 40 .....c..oiiiieeeceeeteeeee ettt ettt sttt a e be st et beenaeneas 30
Figura 16 Conexion del variador con €l MOLOT. .........cccceverierierieieieeeeee e 32
Figura 17 StratiX 8000 .........cccevieieriieeeiereeeerteseete e eete st esee e e e e tesseesesreesaessesseessesneensenees 38
Figura 18 Kinetix 300 EtherNEt / IP........oui ettt ettt 39
Figura 19 Inicio del RSLogix 5000, Creamos un Nuevo Proyecto y asignamos el
ChaSIiS el LOGIX Y €1 PLC ...ttt ettt sttt et s ae e 41
Figura 20 Buscamos el Modulo Digital Input Ref: 1756-1B16 y buscamos el Digital
OUtpUt REf: 1756-OBLOD........ccuicieieitececeeteete ettt st st beste e e ebesre e e e 42
Figura 21 Datos Generales del Médulo, la ubicacion del chasis es el 3, 6sea Slot: 3.. 43
Figura 22 Configuracion de las salidas del médulo y la velocidad de adquisicion......... 43
Figura 23 Modulo fiSiCO DC INPUT .....ouiieeeeeceeeete ettt sttt 43
Figura 24 Datos Generales del Médulo, la ubicacion del chasis es el 4, 6sea Slot: 4.. 44
Figura 25 Configuracion de las salidas del mOdulo..........c.ccooveveieieiiescceeeee 44
Figura 26 Modulo fiSicCO DC OUTPUT ......cooiiieeceeeeteee ettt ettt 44
Figura 27 Asignacioén del pin de salida digital.............ccccoceevevievieiecieieececeeeeeee 45
Figura 28 GO ONLINE CON EL LOGIX 5000 ......ccccctreireinieirieinieenieesienesenesseneeseneeeeneas 46
Figura 29 Cargamos el Programa al PLC 10giX 5000.........ccccceeererieneneeene e 46
Figura 30 DOWNIOAAING ......eccveiiieiieiieeeieseeeee ettt ettt aesbe e e e besraessesreenneseas 46
FIgura 31 LOgiX 5000 .......cceecieiieeeieceeteseetesie st ete e reete et e be s e sesseesesteesaesessaensesseenseses 47
Figura 32 DeSACHVAUD ....c..cceeuiriiiiiriirieieeeeee sttt s 47

1o UL = e TC I 1)Y= To [ TP 47



FIgura 34 DESACHVAUOD .......ccveiveeiieiicieeeeceeeee ettt et s ae s te e b s raesaesreenaeneas 48

10U r= BTV 1)Y= To [ LR 48
Figura 36 Bornera €n €l PLC..........ooo ettt 48
Figura 37 Inicio del RSLOQIX 5000........c.ccceeieiiiiieiiesieeeeieeeetesre e sre e sresreeaesaesraessesreeneses 49
Figura 38 Buscamos el Modulo 1756-1F8 ..........ccooveieiiiieieieeeee e 50
Figura 39 Propiedades del MOAUIO @N@lOgO ........ccccevieirieirieinieireereeeeee e 50
FIgura 40 CoONfIQUIACION.........cceeieiicieeeeceeeee ettt s ste e b sre s e s reeaaeseas 50
Figura 41 Alam COoNfIgUIACION.........c.coueiiiiirieieieieeiei ettt 51
Figura 42 Borneras del MOdulo ANAlog INPUL .......ccceeriiiriireirereeeseeeeeee e 51
Figura 43 Borneras del Médulo Analog Input con Current y voltaje .........cccccceevvevveennnnee. 52
Figura 44 Modulo ETNEINET ........c.ooiiiiieeee et 52
FIQUIA 45 ESIIEIIA ..ottt sttt 53
10U L = B LI =T o 1= 1 o O RO 54
Figura 47 FUENte d€ 24 VA ........cccooiriiiiieieeeeeeese ettt 54
Figura 48 MOdUIO DEVICENEL. .......c.ooiviiiieeieei ettt 55
FIgUra 49 RAAIO LiNX....oooiiiieieiicececeeeese ettt ettt st ae s te e e besra e tesbaennesras 55
Figura 50 Wireless industrial communication NEIWOIKS .............cceevrevineiinennenieineenes 56
FIgUra 51 1734 POINT 1/ Ottt sttt ettt st ena e 58
Figura 52 Conexion & MOTON..........cccvevveiieieiieiteete et e et te e ste e beste e e e besraessesreenneeas 60
Figura 53 Conexién Motor DC con motor de iNdUCCION ..........coccvveereinienesenneeeseiees 61
Figura 54 Diagrama de CONEXION. ........cccviriririririnienieiesieesiee ettt sbe et sesbeseeseseeseneas 65
FIgura 55 RS lINX CIASSIC....ccciuiiuieiiiieeicteeeeesteete sttt ettt st sbe e besaa et e sbeennesras 65
Figura 56 RSLOGIX5000.........c.cccieieriieieierieeterieseestesteseeteseeeeesseessessesseesessesssessessesssesseessesses 66
Figura 57 1/O CONfiQUIACION. ........ccociiiiiiiiieieieeetee ettt st st a e ne s 66
Figura 58 Inicio del RSLOGIX5000 ........ccccieieiiiitieiecieceete ettt sae e e aesreeneseas 66
FIgUra 59 NEW CONLIOIIET .......ooiieeeeieceeeseetee ettt st st besreessesneenaeseas 67
Figura 60 Insertar NEW MOUUIE. .........ccoirieieeseeese ettt eas 67
Figura 61 BUSCAr MOAUIO .........c.cc.eeuiieieieeeececteee ettt sttt st st s re e e 67
Figura 62 Eje del Motor con POteNCIOMELIO.........coceviiiriiiieeceeeeeeee e 83
Figura 63 Terminales de CONIOL. .......ccooieieiiiieeceeee ettt e 84
Figura 64 Diagrama de Cableado..........c.ccceeieiueeciecieeeeeceeerte ettt 85
Figura 65 ACCES0 @ MENUS ........cvcieiiiiiiiesieeete ettt st b e b a s eneene e 86
Figura 66 MenU: Control del MOTOK .........c.ooeeiiiiieeceeeeeee ettt e 88

Figura 67 Parametros del MENU tCC ......couieuieiiiitieeceeece ettt 89









Resumen

El proyecto consistié en la construccién de un banco de pruebas para la disponibilidad
de los alumnos y egresados en la Facultad de Ingenieria Mecatrénica UNAB en el
laboratorio de Automatizacion, asimismo se elabora un control de Posicion y de
velocidad usando el software Logix5000 y el PLC Logix5561.

En el trabajo se estudia cada uno de los componentes suministrados al banco de
pruebas (PLC, Pantalla, Variador, ServoDriver, entre otros), con el fin de conocer cada
una de sus caracteristicas principales, después se presentan los programas
necesarios para la utilizacion del PLC. Ademéas se explica la configuracion del
controlador, su lenguaje de programacién y el direccionamiento de las variables
internas.

Se realizo diferentes practicas en el cual se busca evaluar defectos de cableado o de
algin componente que pueda haber llegado defectuoso en el transcurso de su
traslado al laboratorio de la Universidad Autbnoma de Bucaramanga.

Final mente en el trabajo se estudia el algoritmo PID suministrado por el software, a
dos procesos industriales muy comunes como el de posicién y el de velocidad, con el
fin de evaluar una planta analdgica en un lazo retroalimentado.



Introduccion

El proyecto consistié en la elaboracion de un banco industrial para las instalaciones de
la universidad autbnoma Bucaramanga, buscando mejorar el aprendizaje y el concepto
de un PLC al estudiante de ingenieria.

Los objetivos y la metodologia del proyecto se desarrollan en el capitulo 1. Ademas,
se presenta una justificaciébn que resume los motivos que movieron a la realizacién de
este trabajo.

En el capitulo 2 se presentan los conceptos basicos de los controladores logicos
programables. Se explica su principio de funcionamiento, las partes que los
constituyen y algunos conceptos sobre su modo de empleo.

El capitulo 3 es consagrado a una descripcion basica del PLC Logix 5561, la pantalla
PanelView 700, el variador de frecuencia PowerFlex40, el Servo-Driver Kinetix 300, el
Stratix 8000, el RadioLinx con su emisor y las fuentes de 24 vcc de Allen Bradley.
Primero se presentan las especificaciones del equipo para después introducir los
programas RSLogix5000, RSview, RsLinx Classic y el Factory Talk view Studio de
Allen Bradley, necesarios para la programacion del PLC y la interface al usuario. Se
exploran conceptos tales como el direccionamiento de variables y las instrucciones
basicas del lenguaje de programacion.

El proyecto de control de posicion y velocidad con los variadores y motores trifasicos
es elaborado en el capitulo 4. Primero se especifica el equipo y las conexiones
necesarias para la implementacion. Posteriormente se presenta la programacion del
PLC. Finalmente se explicara cédmo se crea la interface al usuario que se ejecutara en
el PC o en el plc y pantalla.

En este capitulo se definirdn las especificaciones que el sistema de control debera
cumplir y se configurara el algoritmo PID tal que se cumpla con ellas. Finalmente, se
realiza un modelo del sistema en tiempo continuo y en tiempo discreto, que sera
utilizado como parametro de comparacion de resultados.

En el capitulo 5 se presentan los resultados de las pruebas realizadas con el banco de
pruebas Allen Bradley. Con ayuda del modelo, se realiza un andlisis de resultados.

Finalmente, en el capitulo 6 se desarrollan conclusiones y recomendaciones para el
adecuado uso de un PLC en sistemas de control realimentado.



Capitulo 1 Objetivos y Metodologia

1.10bjetivo General

+

Disefiar y construir el banco de pruebas para el laboratorio de Automatizacion y
la elaboracion de un control de posicion y velocidad con el PLC logix5561.

1.20bjetivo Especificos

-+

Disefiar un banco adecuado para los componentes de Allen Bradley.

Estudiar las caracteristicas de cada componente electronico de Allen Bradley.

Conocer el lenguaje de programacion para manipular los elementos de Allen
Bradley.

Asignar una IP a cada elemento evitando errores de conexion.

Verificar la conexion con el computador, ejecutando cmd y ipconfig de cada
componente mediante una Red Ethernet industrial o con el software RsLinx
classic.

Desarrollar practicas con cada modulo del PLC logix5561 (Analogo Input,
Analogo Output, Digital Input y Digital Output).

Estudiar y desarrollar practicas con el variador de frecuencia, Servo-Driver, la
pantalla, la red Ethernet, DeviceNet, entre otros.

Identificar los modelos de posicion y velocidad.

Estudiar el PID.Logix5000 e implementarlo a cada modelo.

Obtener las constantes en la identificacion (KP, KlI, KD) de cada modelo e
implementarla en el PID.Logix5000.

Disefiar la interface Pantalla Panel Pluss 700, PLC Logix5561 y variadores de
frecuencia.

Elaborar un manual de los elementos que se encuentran en el Banco de
pruebas Allen Bradley.

Evaluar resultados esperados.



1.3Justificacion

+ Los equipos Allen Bradley son orientados a la produccién, con ello se tendré la
posibilidad de comprender el manejo y el funcionamiento del equipamiento
usado en las zona industriales reales, obteniendo a cambio soélidos
conocimientos que podran aplicarlos sin contratiempos como herramientas de
trabajo; se debe recalcar que los equipos son de uso industrial por lo cual se
aprenderd a manejarlos y a identificarlos en empresas con poder adquisitivo
de automatizacion.

Este trabajo se desarrolla por la necesidad de contar con nuevos equipos y
obtener un banco que permita interactuar y complementar el conocimiento de
los PLC desarrollados por la Industria Rockwell Automation en los estudiantes
y profesores de la Universidad Autbnoma de Bucaramanga. Obtener opciones
de control de procesos industriales que sean flexibles, econémicas y de mayor
precision incentiva la aplicacion de teorias de control conocidas a equipos mas
avanzados.

1.4Metodologia

+ El proyecto busca ofrecer nuevas alternativas de estudio, que permita a los
estudiantes y profesores interactuar con los PLC que desarrolla la Industria
Rockwell Automation. Por otro lado implementar la teoria de control PID a un
control de una planta electronica analoga en un lazo cerrado con un Logix5561
como controlador. Para lograrlo se lleva a cabo el disefio y la construccion del
banco, en el cual nos permite interactuar de una manera mas eficaz con los
elementos. Luego se realiza una previa investigacion sobre los datos
bibliograficos de los algoritmos PID en el software Logix 5000, la comunicacion
por red EtherNet industrial y DeviceNet, las interfaces en Factory Talk View
Studio, la programacion con Logix5000, el manejo del Servo-Driver, el variador
de Frecuencia y los Médulos Anélogos y Digitales del logix5561.

Se realizan las conexiones del equipo, para luego obtener las respuestas del
sistema en diferentes situaciones y manejo de cada una de las herramientas
implementada en el banco.

Finalmente se realiza el algoritmo PID a los dos Procesos de control (Posicion
y Velocidad) al PLC Logix5000.



Capitulo 2 Generalidades de los PLC’s

2.1 Definicion de un PLC

+ De acuerdo con la definicion de la NEMA (National Electrical Manufactures
Association), un Controlador Légico Programable es un dispositivo electronico
operado digitalmente, que usa una memoria programable para el
almacenamiento de instrucciones, para implementar funciones especificas
tales como ldgica, secuenciacion, registro y control de tiempos, conteos y
operaciones aritméticas para controlar, a través de médulos de entrada y salida
digitales y analégicas, varios tipos de maguinas o procesos.

De una manera general, se define al PLC como una maquina electrénica,
disefiada para controlar de manera automatica y en un medio industrial,
procesos secuenciales diversos.

Un PIC fue diseniado para:

+ Operar en un ambiente industrial. Esta constituido para trabajar
contablemente a pesar de amplias variaciones de temperatura y aun
cuando haya gran cantidad de ruido eléctrico.

+ Usarse por el personal de mantenimiento y de planta. El empleo de un
PLC no requiere del conocimiento de un lenguaje de programacion
especifico, ya que se puede programar en la forma de diagramas de
escalera, familiar a todo el personal de la planta.

+ Recibir mantenimiento por parte de los técnicos o electricistas de la
planta.

2.2 Estructura interna de un PLC

El control programable del PLC se divide en 4 bloques o elementos:

1. Unidad central de proceso (CPU).
2. Bloques de entradas/salidas (E/S).
3. Fuente de voltaje.

4. Interfaz de comunicacion.



Interfase
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Figura 1 Diagrama a bloques de la estructura de un PLC.

2.2.1 La unidad central de proceso (CPU)

+

2.2.2

El procesador o "Unidad Central de Proceso" (mejor conocido como CPU), es
el cerebro del controlador. La electrénica interna del CPU est4 formada por un
microprocesador, circuitos de memoria y circuitos auxiliares. Gracias al
microprocesador, el PLC puede ejecutar una serie de instrucciones (programa)
en un tiempo muy corto (milésimas de segundo), realizar operaciones
aritméticas y logicas, similar dispositivos de campo como temporizadores,
programadores ciclicos; hacer transferencia de informacién entre el sistema de
entrada / salida y la memoria, asi como entablar comunicacion con el usuario
por medio de las terminales de programacion y de datos o bien con otros
dispositivos inteligentes (PLC’s, computadoras, etc.). Con el avance de la
tecnologia de los circuitos integrados y de las tarjetas impresas, los CPU’s son
cada vez mas compactos, rapidos y con mas opciones.

Tipos de memoria

Una vez que un programa de funciones logicas o lista de instrucciones se
introduce en el PLC, éste reside en la memoria del CPU hasta que es
modificado por el usuario. El programa recién grabado en la memoria no se
borra, debido a que el PLC cuenta con un comportamiento para la instalacion
de una bateria, que abastece de energia a la memoria a todo tiempo evitando
asi que esta se apague. El tiempo de vida de la bateria es limitado y variable,
pero puede llegar a durar mas de un afio en condiciones normales de uso.

La memoria del PLC se puede presentar en cuatro diferentes tipos: memoria
RAM, PROM, EPROM y EEPROM. La memoria RAM (memoria de acceso
aleatorio) es de lectura y de escritura, pero es volatil es decir, que al faltarle el



voltaje de alimentacion, esta pierde toda su informacion que tenia almacenada;
aungue una caracteristica importante es que puede trabajar a velocidades mas
altas que las otras memorias, por lo tanto se le utiliza como memoria de
almacenamiento del programa del PLC y los datos que este va utilizando. La
memoria RAM se puede grabar, leer y borrar cuantas veces sea necesario y el
PLC esté disefiado para hacerlo, ya sea por medio del programador o con el
programa del usuario mismo.

La memoria PROM (memoria programable de sélo lectura) es de solo lectura 'y
no es volatil; es decir que se programa de fabrica por primera y Unica vez y
posteriormente solo se le puede leer. No necesita un voltaje de alimentacion
para asegurar la informaciéon que se le graba. Este tipo de memoria se utiliza
para grabar el programa inicial de arranque del PLC; a este programa se le
conoce como el BIOS del PLC y es fundamental para el funcionamiento del
mismo. Gracias al BIOS nosotros podemos darnos cuenta si el PLC esta
trabajando (RUN) o estd detenido (PROGRAM), si detecto una falla o trabaja
normalmente, si la bateria de respaldo de la memoria RAM esta baja, si existe
comunicacion con otro dispositivo, etc. Las memorias EPROM y EEPROM son
de lectura y escritura y no son volatiles. La diferencia entre ambas esta en que
la memoria EPROM se puede borrar y grabar solo con aparatos especiales
(borrador de rayos ultravioleta y programador de EPROMS); mientras que la
memoria EEPROM no necesita de ningun dispositivo especial para ser
borradas y grabadas, el PLC que las utiliza estd capacitado para hacerlo.
Cualqguiera de estos dos tipos de memoria sirven para conservar una copia del
programa que se encuentra en la memoria RAM del PLC y de esta manera el
usuario se asegura de conservar el programa por tiempo indefinido, y utilizarla
en el caso de que el programa que se encuentra grabado en la memoria RAM
sufra alteraciones. En algunos PLC’s, el BIOS se encuentra grabado en
memoria EPROM.

2.2.3 Interfaces de entrada y salida

+ Las interfaces de entrada y salida juegan también un papel importante en la
estructura del PLC, sirven de enlace entre el mundo exterior y el CPU. El
procesador conoce el estado fisico y actla sobre los dispositivos instalados en
campo, gracias a las interfaces. Existen actualmente un nimero muy grande de
dispositivos que le pueden mandar informacién al PLC para su proceso y
control, estan por ejemplo los sensores de posicion, presion, temperatura, flujo,
humedad, PH, entre otros. y todos ellos pueden enviar al PLC una sefial
eléctrica diferente que la interface se va a encargar de traducir para que el PLC
la pueda entender y procesar. De la misma manera existe una gran variedad
de actuadores sobre los cuales el PLC puede tener control: alarmas sonoras,
electrovalvulas, motores, etc. y que la interface de salida se encarga de traducir
las sefiales eléctricas generadas por el PLC a niveles entendibles por cada
actuador.



Logix CPU

4+ El sistema ControlLogix ofrece unidades discretas, movimiento, proceso y
control de la seguridad junto con la comunicacion y laestado-of-the-art de E/ S
en un pequefio y econémico competitivo paquete. El sistema es modular, por lo
que puede disefiar, construir y modificarlo eficiente con un ahorro significativo
en la formacion y la ingenieria.

ControlLogix 2 --- pactLogix L4X Controller

Backplane

e
BT | o m—
Tag Data
CPU Message I::ru-duudé
ansUme
Buffers Tags

Logic / Data Memory IO Memory
' CPU

RSLinx Tag
Group Lists

Figura 2 Logix CPU

La arquitectura Logix es compatible con componentes de control de movimiento
gue funcionan en una amplia variedad de arquitecturas de maquina:

o Movimiento integrado en la red EtherNet / IP es compatible con una
conexion a las unidades Ethernet.

o ElI movimiento integrado Kinetix solucion utiliza una interfaz
SERCOS o EtherNet / IP para realizar multi-eje, movimiento
sincronizado.

o Logix movimiento integrado soporta la familia analégica de servo
para controlar las unidades / actuadores.

o Conectado movimiento ofrece la posibilidad de conectarse a través
de la red DeviceNet a una unidad de eje Unico para llevar a cabo
punto-a-punto de indexacion.



Capitulo 3 Descripcion del banco y las herramientas Allen
Bradley

3.1 Estructura Del Banco

4+ El banco educacional permite el desarrollo de practicas y experimentos para el
estudio y aprendizaje del PLC logix 5000. Las dimensiones del banco fueron
disefiadas para cada componentes de Allen Bradley y versatil; se tuvo en
cuenta la estatura promedio y la semejanza de un banco hecho en madera en
el cual implementan practicas de neumética y PLC.
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Figura 3 Disefio del Banco de Practicas Allen Bradley en SolidWorks

3.1.1 Especificaciones Técnicas del Banco:

4+ Material: Tubo Perfil Cuadrado acero.
+ Altura: 1.80m

+ Acho: 0.74m

+

Largo:1.16 m



3.1.2 Pasos de construccion del Banco.

4+ Se selecciono el perfil adecuado para la construccion del banco, uno de los
objetivos principales para el banco es gque tiene que ser rigido y fuerte.

Se selecciono el perfil Cuadrado de 40*40 m en el cual nos cumple con todas
los requerimientos.

Pasos 1: los tubos cuadrados vienen cada uno por 6 metros, se recorto cada
uno a su medida y luego se acomodo para soldarlos y juntar el banco.

Herramientas usadas: Soldada dura de Argén y cortara de metal
industrial.

Figura 4 Soldar y cortar los tubos, en las instalaciones Del Sena de Tecno
Parque florida Blanca

Paso 2: se efectla el acabado para pasar el proceso a pintura.
Herramientas usadas: Lija, maquina Lijadora, masilla para los defectos.

/1

Figura 5 Banco en el proceso de Acabado.



Paso 3: el proceso de pintura es el mas delicado, de él nos da la terminacion
de un buen de soldadura y construccién

Herramientas usadas: pistola de pintura, compresor, tiner, trapos.

Figura 6 Banco Pintado y terminado.

3.1.3 Tiempo de la elaboracion del banco.

Trabajo Tiempo de trabajo
Paso 1 72 horas
Paso 2 48 horas
Paso 3 con secado de pintura 48 horas

3.2 Tablero Principal del Banco Allen Bradley

+ El siguiente paso para la construccién del Banco, es el tablero electronico, el
objetivo es acomodar cada uno de los componentes en un acrilico de 1.16m *
0.8m.

Figura 7 Distribucion de los elementos en el Acrilico.

Acomodar los componentes de acuerdo a su estructura fisica nos permitira la
rigidez del acrilico, su efectividad y que nos garantiza que soportar los
componentes al acoplarlos en el banco.



Figura 8 Acrilico soportando Pantallay PLC

3.3 Montaje del acrilico y los componentes a la estructura
metalica.

=+ Ya obteniendo las dos partes (Tablero electrénico y cuerpo metalico), se
unié y se paso al proceso del montaje del cableado teniendo en cuenta

las alimentaciones de cada componente y los procesos de seguridad
con cada elemento.

Figura 9 Banco Allen Bradley en su primera Presentacion.



Diagrama Electrénico del Banco
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Figura 11 Red Ethernet del Banco AllenBradley
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Figura 12 Red DeviceNet

3.4 Descripcion de cada elemento del Banco Allen-Bradley.

3.4.1 Logix 5561 con Chasis.

Figura 13 Logix 5561.

3.41.1 Caracteristicas del Logix 5561:

Proporcionar el doble de la velocidad de procesamiento en los modelos
L7, en comparacion con los modelos L6.

Apoyo de movimiento integrado en EtherNet/ IP ™, integrado Sercos ™
movimiento, y el movimiento analdgico.

Apoyo a la redundancia del controlador completo.

El retiro e insercion con la alimentacion (RIUP).

-+ & ¥



+ Comuniquese mediante EtherNet / IP, ControINet ™, ™ DeviceNet,
Data Highway Plus ™, Remote | / O, SynchLink, y el proceso de
terceros y redes de dispositivos

+ Que se programa utilizando la légica de escalera de relés, texto
estructurado blogue de funcion, y los idiomas SFC.

+ Ofrece opciones flexibles de memoria de usuario.

3.4.1.2 Comparacion Controlador estandar ControlLogix.

Caracteristica L7 Modelos L6 Modelos

Dos veces el rendimiento
Rendimiento Capacidad de los modelos L6 Alto

Max. Conexiones del

controlador 500 250
Construido en el puerto USB Serial
Energy Storage Module (ESM)

Incluido Si No
Bateria Requerido No Si
A bordo Pantalla incluida Si No

Compatible con Studio 5000 ™

para el Medio Ambiente Si No
Memoria no volatil Tarjeta Secure Digital Tarjeta CompactFlash
Max. Memoria de usuario 32 MB 32 MB
128.000 digital; 4.000
Max. | / O Puntos analdgico 128.000 digital; 4.000 analégico
E / S del modulo de
Integracion 1756 E / S ControlLogix 1756 S ControlLogix

3.4.1.3 Aplicaciones

Los controladores ControlLogix ® ofrecen la memoria, velocidad y capacidad de
procesamiento para satisfacer las demandas de las aplicaciones basicas de la planta
piso a alto rendimiento de los procesos y aplicaciones de movimiento.

Para aplicaciones de proceso, estos controladores:

o ofrecer una mayor capacidad, lo que le permite ejecutar mas estrategias de
control en cada tarea

e mejorar significativamente la cantidad de informacion que debe intercambiarse
entre el control y las capas de supervision

o ofrecen una mejora significativa en el rendimiento de las aplicaciones de
control redundantes




Para aplicaciones de movimiento, estos controladores:

o ofrecer una alta velocidad de comando del eje de movimiento y ejecucién
trayectoria planificador para aplicaciones complejas, movimiento de alto
rendimiento

e estan optimizados para el control de unidades de alto rendimiento en
movimiento en EtherNet / IP ™ o ™ interfaz Sercos

e soportar hasta 100 ejes de movimiento integrado

Para aplicaciones discretas, estos controladores:

e mejorar significativamente los tiempos de controlador de escaneo mediante un
CPU mas rapido de doble nucleo

o ofrecer mejores tasas de comunicacion

e proporcionar mas rapido transversal de carga para sistemas de redundancia

3414 Software

4+ Se Utiliza software de programacién RSLogix 5000 de Rockwell Software
® para disefiar y configurar el sistema ControlLogix ® o GuardLogix ®.

3.4.2 Pantalla Panel-View Plus 700.

S mEx _._"_‘___:_,,_’_.'.l
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Figura 14 Panel-View Pluss 700

4+ El PanelView ™ Plus 6 700 Terminal grafico tiene una pantalla a color de
6,5 pulgadas de panel plano con 640 x 480 de resolucion (minimo) y los
gréaficos de 18 bits. Este terminal es compatible con la entrada del operador
a través del teclado (22 teclas de funcién), a través de pantalla tactil o
mediante teclado y pantalla tactil.


http://www.rockwellautomation.com/rockwellsoftware/design/rslogix5000/

3.4.2.1

Aplicaciones

4+ Las aplicaciones tipicas para PanelView ™ Plus 6 terminales graficos

3.4.2.2

incluyen:

Tendencias

Expresiones

Registro de datos

Animacion

Navegacion directa de RSLogix ™ 5000 direcciones de software
FactoryTalk View Studio ®

e Multiples proveedores de comunicaciones

Software

Se programa el PanelView ™ Plus 6 terminales graficas usando
FactoryTalk ® View Machine Edition Studio software de Rockwell Software

3.4.3 Variador de Frecuencia PowerFlex 40
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Figura 15 PowerFlex 40

4+ PowerFlex ® 40 variadores de CA de proporcionar a los OEMs, fabricantes

de maquinaria y usuarios finales con el control del motor para mejorar el
rendimiento en un paquete facil de usar y compacto. Estas unidades
cuentan con control vectorial sin sensor para satisfacer las demandas de
baja velocidad de par. Con las opciones flexibles del recinto, y la
programacion simple, que puede ser instalado y configurado rapidamente.
También hemos empaquetado las unidades que proporcionan control
adicional, el poder, y las opciones de cerramiento en los disefios
estandarizados.



3.4.3.1 Caracteristicas:

Potencia de salida:

100...120Vv:04...1,1kW/05...15Hp/23...6 A

200...240V:04 ... 75kWw/0,5...10Hp/2,3...33 A

380...480V:0,4...11kW/0,5...15Hp/1,4..24 A

500...600V:0,75...11kW/1..15Hp/1,7...19A

IP20 NEMA / UL tipo abierto, IP20 brida de montaje, IP66 NEMA / UL Tipo

y 4X/12 carril DIN.

Opcional IP30 NEMA / UL tipo 1 kit de conversion.

La temperatura ambiente de hasta 50 ° C autorizada con espaciamiento

minimo entre las unidades.

Zero Stacking ™ Drives para temperaturas ambiente de hasta 40 ° C

V / Hz y control vectorial sin sensor, asi como PID de proceso

Interior RS 485 y protocolo industrial comun (CIP ™) comunicacion

comunicaciones incluyendo DeviceNet ™, ControlNet y EtherNet / IP ™

+ Comunicaciones internas RS 485 para la comunicacién con periféricos

4+ Madulo opcional convertidor en serie para su uso con cualquier controlador
de mensajes DF1.

+ Opcional ControlNet, DeviceNet, EtherNet / IP, Profibus DP ™, BACnet,
LonWorks ® y las comunicaciones.

+ Drive proteccion de sobrecarga, regulacién de rampa, y empezar a volar

+ SteplLogic ® permite el funcionamiento como controlador de posicion
independiente.

+ Configuracion y programaciéon a través integral teclado LCD, teclado
remoto, software DriveTools ™ SP o el software DriveExplorer ™.

+ Premier Integration con los variadores de CA PowerFlex ® utiliza la

plataforma de control Logix para simplificar la parametrizacion y

programacion de etiquetas y reducir el tiempo de desarrollo.

FEEEEE
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3.4.3.2 Software:

FEFE R R

+

RSLogix 5000 Integracién con unidades

Un paquete utilizado para configurar el sistema Logix todo

Perfiles de unidad integrada reducir el tempo de desarrollo del sistema
Incorporado en la unidad de diagnostico, fallo, alarma e informacion de eventos
DriveTools SP Software

Familia de herramientas de software

Facil programacion en linea y fuera de linea

RSLinx ® conectividad

Incluye DriveExecutive ™ y el software DriveObserver ™

Software DriveExplorer

De nivel de entrada del paquete de software para una facil programacién en
linea y mantenimiento

Windows ® Internet Explorer ® de estilo de navegacion

Existen versiones para Pocket PC y Windows CE ™ plataformas



3.4.3.3 Conexion.

Figura 16 Conexion del variador con el Motor.

3.4.3.4 Cableado de Automatizacion eléctrica.

Clasificacion del cableado de alimentacion eléctrica

Alambre de cobre
recomendado

600 V sin blindaje, 75 °C (167 °F) THHN/THWN

15 milésimas de pulg. con
aislamiento, para lugares

Secos
— : : Anixter OLF-7xxxxx
600 V con blindaje, 75 °C 6 90 °C (167 °F 6 194 °F :
BU becon Dinda) ( )| Belden 29501-29507 0
equivalente
Anixter 7V-7xxxx-3G

Bandeja blindada con capacidad nominal de 600 V, 75 °C
690 °C (167 °F 6 194 °F) RHH/RHW-2

Shawflex 2ACC/3ACC o

equivalente
Bloque de terminales de alimentacion eléctrica
B Frame C Frame
SIL2, TI3 U1 VM2 WIT3 /SIL2 T3 UT1 VM2 W3, P2 P

SR |®I®I®I@I®I®I@I®

RISt H@I@l@@l@l@

DC- DC+ BR+ BR- DC- DC+ BR+ BR-



Terminal) | Descripeion
RIL1, SIL2 Entrada monofasica
RIL1, S/L2, T/L3 | Entrada trifasica
UM Al Motor U1 Conénute cclilalesqui%r |
) par de conductores de
Ve AlMolorVTz = motor para cambiar |a
W3 Al Motor WIT3 direccion de avance.
Conexion de inductor de bus de CC (Unicamente en variadores con
estructura C).
El variador con estructura C se envia con un puente entre m N
P2, P los terminales P2y P1. Retire este puente de conexion
Unicamente cuando se vaya a conectar un inductor de bus
de CC. El variador no se encendera si no esta conectado un puente
0 Un inductor.
DC+, DC- Conexion de bus de CC
BR+, BR- Conexion de resistencia de freno dinamico

Conexion a tierra de sequridad - PE




3.4.3.5 Bloque de terminal de control
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3.4.3.6 Teclado Integral

(2]

(1] (3] Menui Descripcion
Fun « P I 1 s Grupo de visualizacién (visualizacién
REV o [} P everre —— solamente)
— Consta de las condiciones de operacién del
oA FAuLT I variador vistas comunmente.
o ®0

Grupo de programacion basica
Consta de las funciones programables usadas
mas comunmente.

Grupo de programacion avanzada
Consta de las funciones programables restantes.

™D 0

=) @ Designador de fallos
Consiste en la lista de cddigos para condiciones
de fallo especificas. Aparece Unicamente ante la
presencia de un fallo.
No. |Indicador LED Est. indic. LED| Descripcion
(1) Estado de Rojo fijo Indica que el variador esta funcionando y ha emitido la orden de
marcha/direccion direccion del motor.
Rojo El variador ha recibido la orden de cambiar de direccion. Indica la
parpadeante | direccion actual del motor mientras desacelera hasta cero.
[2) Pantalla Rojo fijo Indica el nimero de param., el valor del param. o el codigo de fallo.
alfanumerica Rojo El digito tnico parpadeante indica que dicho digito puede editarse.
parpadeante | Todos los digitos parpadeantes indican una condicion de fallo.
® Unid. mostradas | Rojo fijo Indica las unidades del valor del parametros mostrado.
(4 Estado de Rojo fijo Indica que el valor del parametro puede cambiarse.
programacion
(5) Estado de fallo Rojo parpad. |Indica que el variador tiene un fallo.
(6) Estado potenciém.| Verde fijo Indica que el potencidémetro en el teclado integral esta activo.'"
Q Estado de la tecla | Verde fijo Indica que la tecla de Arranque en el teclado integral esta activa.
de inicio La tecla de Retroceso también esta activa, a menos que haya sido
inhabilitada por A095 [Reverse Disable].

No. | Tecla Nombre Descripcion
Escape Retroceder un paso en el menu de programacion. Cancelar un
154 cambio de un valor de parametro y salir del modo de programacién.
Select Avanzar un paso en el menu de programacion.
Seleccionar un digito cuando se ve un valor de parametro.
Up Arrow Desplazarse por los grupos y parametros.
@ @ Down Arrow | Aumentar/disminuir el valor de un digito parpadeante.
Se usa para ajustar la frecuencia de los variadores con clasificacién
IP66, NEMA/UL Tipo 4X solamente cuando se muestra un
parametro del grupo de visualizacion y PO38 [Speed Reference] se
establece en la frecuencia interna, A0O69 [Internal Freq].
Enter Avanzar un paso en el menu de programacion.
Guardar un cambio a un valor de parametro.
(o) =5 Potentiometer(") Se usa para controlar la velocidad del variador. La opcion
g predeterminada es activo.
R s Controlado por el pardmetro P038 [Speed Reference].
Start Se usa para iniciar el variador. La opcioén predeterminada es
@ activo. Controlado por el parametro P036 [Start Source].
Reverse Se usa para invertir la velocidad del variador. La opcion
predeterminada es activo.

[Start Source]Controlado por los parametros P036 y A095
[Reverse Disable].
Stop Se usa para detener el variador o borrar un fallo.

Esta tecla siempre esta activa.
Controlado por el parametro P037 [Stop Made].

g




3.4.3.6 Parametros de designacion

No. |Parametro Minfmax. Pantalla /opciones

d001 |[Output Freq 0.0/[Maximum Freq] 0.1 Hz

@002 |[Commanded Freq] |0.0/[Maximum Freq] 0.1 Hz

d003 |[Qutput Current] | 0.00/{amperios variador = 2) |0.01 Amps

d004 |[Output Voltage]  |Divoltaje nominal del variador|1 VCA

d005 |[DC Bus Voltage]  (Basado en capacidad 1VCC

nominal del variador

4006 |[Drive Status] 0/ {1 = Condicion verdadera) Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit0
Desacelerando  Acelerando  Avance En marcha

d007-|[Fault x Code] F2F122 F1

d00a

d010 |[Process Display] |0.00/9999 0.01-1

d012 |[Control Source] |00 Digitos 1 = Comando de veloc.  Digite 0 = Comando de amanque
(Vea P038; 9 = “Frecuencia Test) (Vea PO36; 9 = “Avan/impuls’)

d013 |[Contrl In Status] |0/ (1 = Entrada presente) |Bit3 Bit 2 Bit1 Bit0
Trans DBEnc  Ent. Paro EntDivRev  EntfAmiAva

d014 |[Dig In Status] 01 (1 =Entrada presente) (Bit3 Bit 2 Bit1 Bit0
En. digit. 4 En.digi.3  En.digit.2  En.digit 1

d015 |[Comm Status] 0/ (1 = Condicion verdadera) Bit 3 Bit 2 Bit1 Bit0
Ermor D5l X R

d016 |[Control SW Ver]  |1.00/99.99 0.01

d017 |[Drive Type] 1001/9999 1

d018 |[Elapsed Run Time] |0/9999 Hrs 1=10Hrs

d019 |[Testpoint Data]  |Q/FFFF 1 Hex

d020 |[Analog In 0-10V] {0.0/100.0 % 0.1 %

d021 |[Analog In 4-20 mA](0.0/100.0 % 0.1%

d022 |[Output Power] 0.00/{Potencia variador = 2) (0.01 kW

d023 |[Qutput Powr Fcir]  (0.0180.0 grados 0.1 grados

1024 |[Drive Temp] (n20°C 1°C

d025 |[Counter Status]  |0/9999 1

d026 |[Timer Status] 0.0/9999 segundos 0.1 segundos

d028 |[Stp Logic Stafus] (O 1

d029 |[Torque Current]  |0.00/{amperios 0.01 Amps

del variador = 2)




3.4.3.7

programacion basica.

@ = Detener el variador antes de cambiar este parametro.

Puesta en marcha inteligente con parametros de grupo de

Opeion
No. |Parametro MinJméx. Pantalla/opciones r;eqaterminada enla
abrica
PO31 |[Motor NP Volts]  |20/Volfs nominales del |1 VCA Basado en capacidad
@ variador nominal del variador
Se establece en el valor nominal de volts de la
placa del fabricante.
P032 |[MotorNP Herz]  15400Hz 1Hz 60 Hz
@ Se establece en el valor de frecusncia nominal
de Ia placa del fabricante.
P033 |[Motor OL Current]  |0.0/(amperaje nominal del |0.1 Amps Basado en capacidad

variador x 2)

Se establece en el valor maximo permifido de
corriente del motor.

nominal del variador

(] = Detener el variador antes de cambiar este pardmetro.

Opcidn
No. |Parametro Min.J/max. Pantalla/opciones redeterminada en la
abrica

P034 |[Minimum Freq] 0.0/400.0 Hz 0.1 Hz 0.0 Hz

Establece la menor frecuencia que producira el

variador continuamente.
PO35 |[Maximum Freq] |U.-‘4'DID Hz 1Hz B0 Hz
[©) |Establece la mayor frecuencia que producira el

wvariador.
PO36 |[Start Source] [ove 0=" g 0
[©) |Establece el esquema de control utilizado para |3 = . wirce

poner en marcha el variador. 3 _ w3 W Lvl Sens”

1} Guando esta activo, la tecla de Retroceso ez 2w i Speed

también esta activa, a menos que haya sido p - “Momt FWD/REY"
inhabilitada por AD95 [Reverse Disable]. = ol

PO37 [[Stop Mode] |ove 0 = “Ramp, CF'E: 0

Modo de paro activo para todas las fuentes de ; = ugge;t,;;epcpm

paro [por ej., teclado, marcha de avance (terminal 3_ “DCBrkAuto,cE 1

de E/S 02), marcha en retroceso (terminal de 4 — “Ramp”

E/S 03), puerto RS485] excepto segun se indica a 5 _ “ e

continuacion. = - “0C Brake”

Importante: El terminal de E/'S 01 esta siempre 7 _ “DC BrakeAuio”

establecido para el paro por inercia excepto & — "Ramp+EM B.CFE"

cuando PO36 [Start Source] esta establecido para | g = “Hamp+EM Brk"

control de “Tres Hilos™. En el conirol de tres hilos, “'_S e ut al | clive fault

el terminal de E/S 01 esta controlado por PO37 lop input also clears active fault.

[Stop Mode].



P038 |[Speed Referenca] |0.-'? 0 = "Drive Pot™ 0
Establece la fuente de la referencia de velocidad |} = Memalfred, 1 {IPag, Tipo 44)
del variador. 3 - “4 20 mA Fljn ut”
Importante: Cuando A051 0 ADS2 estd 4 - "Preset F P
configurado en la opcion 2, 4, 5,6, 136 14yla |5~ wnpm po
entrada digital esta activa, AD51, ADS2, ADS3 6 |5~ g | ogic”
AD54 anulard la referencia de velocidad oA b R
especificada por este parametro. Consulte el - g
Capitulo 1 del documento PowerFlex 40 User
Manual para obtener detalles.
PO39 |[Accel Time 1] |ﬂ.ﬂ.-'ﬁﬂﬂ.ﬂ segundos 0.1 segundos 10.0 segundos
Establece la velocidad de aceleracion para todos
los aumentes de velocidad.
PO40 |[Decel Time 1] |ﬂ.1.-'ﬁﬂﬂ.ﬂ segundos 0.1 segundos 10.0 segundos
Establece la velocidad de desaceleracion para
todas las disminuciones de velocidad.
P041 |[Reset To Defalts] |El.-'1 0 = “Ready/|dle” 0
@ Restablece todos los valores de pardmetros en las 1= "Pacary Fect
opciones predeterminadas de fabrica.
P0O42 |[Voltage Class] |3 . i 3
@ Ajusta la clase de voltaje de los variadores 2= L?w voliage” (480 V)
de 600 V. 3 = "High Voltage™ (600 V)
P043 |[Motor OL Ret] 01 0 = “Disabled” 0
1 = “Enabled”
Habilita/inhabilita la funcién de retencién de sobrecarga del motor.

344 Switches Stratix 8000

Figura 17 Stratix 8000

4+ EIl Boletin 1783 Stratix 8000 ™ Modular linea de switches utiliza el actual Cisco
® Catalyst ® arquitectura de conmutacion y conjunto de caracteristicas, junto
con las herramientas de configuracion de gran alcance, ayudando a
proporcionar una integracién segura con la red de la empresa mediante
herramientas familiares para los profesionales de TI. Al mismo tiempo, los
interruptores de proporcionar una facil configuracion y diagndstico desde dentro
de la Arquitectura de Integracion de Rockwell Automation ™ usando
herramientas familiares para los profesionales de la fabricacion.



3.4.41 Caracteristicas:

e Alto rendimiento de la red y el rendimiento.

e Comunes de TI las herramientas de configuracion de linea de comandos:
interfaz (CLI), la CNA y el Administrador de dispositivos.

o Configuraciones por defecto para la automatizacion industrial y EtherNet / IP ™
y dispositivos (Global Smartports).

e RSLogix 5000 ™ Add-On Perfil de integracion més importante en la
Arquitectura Integrada de Rockwell Automation ™.

o Predefinidos etiquetas Logix para el diagnéstico.

e FactoryTalk ® View Bloques gréficos para la monitorizacion del estado y
alarmas.

o Extraible CompactFlash tarjeta almacena la configuracién para la sustitucion
del dispositivo facil.

Las principales caracteristicas de software que proporcionan un mejor rendimiento de
la red, facilidad de gestion, y la integracion segura de la red de la empresa incluyen:

Virtual LAN (VLAN) con concentracion de enlaces.
Calidad de servicio (QoS).

Ancho de banda de umbral alarmante.

STP /RSTP.

REP (resistente Protocolo Ethernet).

MAC ID portuaria.

El soporte SNMP.

DHCP por puerto.

IEEE 802.1x seguridad.

CIP SYNC (IEEE 1588).

Internet Group Management Protocol (IGMP) snooping y interrogador.
EtherChannels.

Smartports.

Apoyo criptografico.

3.4.5 Kinetix 300 EtherNet / IP

Figura 18 Kinetix 300 Ethernet / IP



+ Boletin 2097 Kinetix ® 300 EtherNet / IP ™ Unidades Servo de indexacion
permiten estandarizar en una sola red de comunicacion para facilitar la puesta
en marcha, configuracion y puesta en marcha. Integre su solucion de control
completo mediante EtherNet / IP-incluyendo controladores HMI, | / O y de
movimiento mientras se mantiene fiable y de alta velocidad de conectividad.

3.4.5.1 Caracteristicas:

o Potencia de salida continua de 400 W ... 3 kW

e Voltios de entrada: 115 ... 240 V AC monofasica de 480 V y 230-AC de tres
fases

e Soporta cinco diferentes tipos de indices y los indices de hasta 32

e Mobdulo de memoria para el reemplazo automatico de dispositivos

e Programable a través de Add-on Perfiles en RSLogix ™ software de
programacion 5000 (v17 solamente)

e Se integra con CompactLogix ® controladores como parte de la Arquitectura
Integrada ™ de

e Se integra a la perfeccion con MP-Series ™ y TL-Series ™ servomotores y
actuadores

Caracteristicas incorporadas de seguridad:

o Safe Torque-Off esta certificada en 1SO 13849-1 PLd/SIL2, y requiere un relé
de seguridad externo para cumplir con EN954-1, categoria 3. Evita el variador
rearranca después de que el circuito de seguridad se dispara.

3.4.5.2 Aplicaciones:

Las aplicaciones tipicas de Kinetix ® 300 servoaccionamientos incluyen:

Maquinaria de empaqguetado sencillo
Indexacion de tablas

Equipo de montaje automético
Herramienta de cambio de maquinaria
Alimentacion y equipo de extraccion

3.4.5.3 Software:

e Configurar el Kinetix ® 300 EtherNet/ IP ™ con disco indexacion servo con
MotionView software integrado, una herramienta de configuracion basada en la
Web incrustado dentro de la unidad.

e Se Programa Kinetix 300 EtherNet / IP servo drive indexacién con software de
programacion RSLogix 5000 de Rockwell Software.


http://www.rockwellautomation.com/rockwellsoftware/design/rslogix5000/
http://www.rockwellautomation.com/rockwellsoftware/design/rslogix5000/

3.4.6 Modulo Digital Input /Output

Type: 1756-OB16D 16 Point 19 V-30V Digital Output Slot=4
Vendedor: Allen-Bradley

Abrimos: RSLogix 5000

Icono del Programa
RSLogix 5000

7 RSLogix 5000
Fie Edt Wew Search Logc Commuricaions Tooks ‘"Window Help

BEd & s8R o[ 2 B ELG E VW Q. T
Mo Controlles 1. 7 710 EF.#\ PERGEN] <=
=

O

Quick Start

» Controller Projects

Rexent Projests

i

Controller Projects

Recent Projects

1) Open Project

B New Projert

O Open Sample Project
K015 LABEALTOMAO admin
B Open vendor Sample Project

% Vendor Samale Projects jects\Samples ENUIASiRodwed Automation

00Projects

» Get Started

» Get Connected

» My First Project

Figuraﬂaﬂig Inicio del RSLogix 5000, Creamos un Nuevo Proyecto y asignamos el
chasis del Logix y el PLc



ft RSLogix 5000 - Allen_12 [1756-L61 19.52]*

File Edit View Search Logic Communications Tools ‘Window

BwdH & &+ EB| o o

—
Offline 0. M RUN ——] A
Mo Forces | FSAKT @ g o
No Edits = =i

Fedundancy L) —I\

<] Controller Tags
-3 Controller Fault Handler
(23 Power-Up Handler
-5 Tasks
=8 MainTask
=8 MainProgram
Program Tags

abey ]J?JSE
(

E MainRaouting
(23 Unscheduled Programs [ Phases
{55 Motion Groups
(23 Ungrouped Axzes
-3 #dd-On Instructions
-7 Data Types

[T Trends
ERER1/C Configuration
- 1756
fa (0] I E—
g g & Cut Chrl+d | — -
il 2 Copy Chrl+c ]
g E:} R Paste Chrl4
8l e - :
Print »

p-

\

En el controller Organizer,
buscamos donde dice /0
Configuracion agregamos el
Modulo Digital input Ref:
1756-IB16 y buscamos el
Digital Output Ref: 1756-
OB16D.

Click derecho, New Module.

Creamos el programa, seleccionamos el PLC, le asignamos el nombre al programa y
vamos a I/0 Configuracion para agregar el modulo Digital Input/ Output.

ction | Module Info | Configuiation | Alarm Configuration | Calibration | Backplane

1? I Select Module

- Communications
Controllers

[+ Specialty

D escription

By Categony | By Yendor

L Find Mext ][ Close ][

Cancel ] |_ Help ]

Figura 20 Buscamos el Modulo Digital Input Ref: 1756-IB16 y buscamos el Digital
Output Ref: 1756-0OB16D.




Digital Input Datos Generales

M Module Properties: Local:3 (1756-1B16 3.1)

General |Cunnecliun odule Info | Configuration | Backplane

Type: 1756816 16 Paint 104-31.24 DC Input

Yendar Allen-Bradley

Parent: Local

Mame: |DCJI’1DUt | Slat: |3 B |
Description: ‘ ‘

Caomrm Faormat:

Fevisian l:‘ Electronic Keying: | Compatible Keying R

Figura 21 Datos Generales del Modulo, la ubicacion del chasis es el 3, 6sea Slot:
3

B Module Properties: Local:3 (1756-1B16 3.1)

General | Connection | Module Info | Configuration | Backplane

Enable Change of State *~ Input Fitter Time: [
Points
Off -= on -= Off = On| on -= Off
on off
0-7 |[ims  *|1ms ﬂ
Etglims vltms vl

el
Bl = KLY BN R D e =) 5.

FREEREEE
EREEEEEE

| <

Statuz: Dfffine Apply

Figura 22 Configuracién de las salidas del médulo y la velocidad de adquisicién

Figura 23 Modulo fisico DC INPUT



Digital Output Datos Generales

M Module Properties: Local:4 (1756-0B16D 3.1)

General |Ennnectlnn todule Info || Configuration | Diaghostics | Pulze Test | Backplane

Type: 1756-0B 160 16 Paint 19.24/-30% DC Diagnostic Dutput
Yendor Allen-Bradley

Parent: Local

M ame: |DCﬁutpul ‘ Sl |4 = |
Description: ‘ ‘

Comm Format:

Revision l:‘ Electronic Keying: | Compatible Keying v

Figura 24 Datos Generales del Médulo, la ubicacion del chasis es el 4, 6sea Slot:
4

B Module Properties: Local:4 {1756-0B16D 3.1)

General | Connection | Module Inf0| Configuration |Diagnostics Pulze Test | Backplane
=500 Output State During | Enable Diagnostics for | Enable Disg. ‘ ~ [
Program Mode | Fault Mode | Output Verity | Moload | Letching |

s |oif ot ~
6 |oif o ~
7 |oif o ~ |
s |oif o ~
3 |oif o ~
10 |oif o ~
1_|oft R ~ 0
12 |oif ot ~
13 ot sl wl [zl [l [Fl M

Communications Faiure

If communications Fail in (®) Leave outputs in Program Mode state

Program kode: () Change outputs to Fault Mods state

Status: Oifline 0K Cancel

Figura 25 Configuracién de las salidas del médulo

FG ocoureur

AT g12345617
8T

AT sonnnows

DIAGNOSTIC

Figura 26 Modulo fisico DC OUTPUT



Ejemplo en KOP

[E) MainProgram - MainRoutine

et [ 3 [ - s

Local31Dsta0 Local 4:0.Data 15
0
[ | Show [l Tags
[rame =z|[Data Type [Description -~
(Endl) § b Locazl AE-1756_DFB_Floath0
§ locatzo AB-1756_0OFG_Flost 00
E + Local3:C AB1TSE_DIC:O
§ Slecasl AB1TSE_DIILD
Locat 3 Fautt DINT

Local3:l Data ~[DINT
Ao] 1z 3 4|5 67| AB1756D0ODC Disg: ..
H & al10f[11]12/13)1a]15|| ABR17SE_DO_DC_Disg: ..
e

ABAT56_DOnO0
te]17 ] 1s|1s]mlar |22 20 g

8
9
5
) #2425 26272629303 | AB17SE_DNB_SOCD
g
g

+ LoCaE T AF1T56_DNE_4968nt..
+ Localss AB1756_DNE_Status_

Controller
Proaram

Ejercicio:

Se agreg6 una entrada digital y una salida digital al ingresar un 1 por el pin 0,
habilitamos la salida pin 15 del médulo de salida digital.

- Para asignar la salida:

o Dependiendo de la ubicacién del chasis del modulo, para agregar la
entrada digital, miramos la ubicacion del modulo en el chasis y vemos
gue el moédulo de digital Input se encuentra ubicado en el espacio 3, por
lo tanto las entradas del médulo siempre se llamaran Local:3:1.Data.0 y
el dato es el pin donde se guarda.

Local: 4: 1. Data.0

T T1

- Variable Dato pin
- Input, indica que es como entrada

- Ubicacion del médulo

El MainProgram - MainRoutine [ E=1{E]

Local:Z1Data.0 Locak4:0Data 15 | &
TE
| 45 |\'(. v‘ ShDW-‘AHTags -
[rame =zl [Data Type [Dessription [~
(Ene) +Local2c AB1756_OFB_Float:c:0
+ Local2:1 B TSE_OFG_Float:ta
+ Local 2:0 AEL1TSE_OFE_Float:00
& Local 3:€ AB7SE_DLC:0
+ Local 31 ABATSE_DILO
& Local4:C AEN1756_DO_DC_Diag:...
) Local 4:1 AE1756_DO_DC_Dig
= Local 4:0 AE17SE_DOion
Local4:0 Data <~ DINT
0 1 23 4567 | AE1756_DhE_S00BY
A8 8 10)1112]13][14[F AB-W
{1617 18|19|20 21 |22|23 | AB7S5 DMECSIENLS - ~

24|25 26|27 |28|29 30 3

—

Figura 27 Asignacion del pin de salida digital



Similar al anterior se busca por la ubicacion del chasis las salidas del médulo Output

Local' 4: 0. Data O

Variable ‘ I Dato pln

OUT, indica que es como salida

Ubicacion del médulo

Ya ubicadas las variables en el segmento de programacion cargamos el programa al
PLC logix 5000

& RSLogix 5000 - Allen_12 [1756-L61 19.52]*

File Edit View Search Logic Communications Tools

BFEH & i

Window  Help

Conectamos

Offline 0. I RN

HeForces

No Edits Upioad.

el Logix por
Download _
G o awmee  Ethernet

= ung
=45 Motion —
(3 ung —
(23 Add-on
=4 Data Ty
g, use
(g, stri
G Adt controller Properties
g, Prew
(4, Modhe-Defined
(3 Trends
5 1/ Configuration
-8 1756 Backplare, 1756-10
£ [0] 175¢6-Le1 Allen_12
f] [1]1756-IF8 Analog_Input
fl [2]1756-0F8 analog_Output

Bl r2113merRiE nC Tam

bed e By

Locat3IData.0

r
E

(End)

W

Figura 28 GO ONLINE CON EL LOGIX 5000

Download El

) Download offine project 'Allen_12' ta the contraller.
LY

Connected Contraller:

Marme: Mlen_12

Type: 1756-L61/B ControlLogix5561 Contraller
Fath AB_ETHIP-14192.1668.124. 25\B ackplaneX0
Serial Number:  DOGFF1CF

Security: No Protection

_;5 DAMGERA: Unexpected hazardous mation of machineny may occur,

Some devices maintain independent configuration settings that are
not loaded to the device during the download of the controller

Veily these deviess (drives, network devics, rd party products)
hawe been properly loaded befare placing the controller inta run mode.,

Failure to load proper configuration could result in misaligned data and
unexpected equipment operation,

[ Dowroad | [ Cancel | [ He |

Figura 29 Cargamos el Programa al PLC logix 5000

Downloading

Downloading Controller attributes. ..

[lllllllllllllllllllllllllllllll ]

Figura 30 Downloading




La Perilla fisica es la que nos

permite pasar del estado cargando
programa al estar ejecutando el
programa.

Ejecutando el Programa en el
Logix5000

Figura 31 Logix 5000

RSLogix 5000 - Allen_12[1756-161 19.5:

File Edit View Search Logic Commurications Took Window Help

BEEE & 28 oo o Bh G ] ¥ &Q |[reroimme v 9|

Run & F Runbode Pty [ AB_E THIP-11182.188.124.25\B ackplane\0" ‘vlélj

‘MoFerces  p_| I Controller OK

NoEds @ PetenOK COH sl e AE O 0 ,

e o Mook e |\ Favorites { Add-on £ Harms £ BT £ Tmeroumer £ mpuloupd [ Compere A CompileMiath £ MoveLogical £ FleMisc. £ PSR Seavencer A EaupmertPhase £ Progrem Comio
cdindancy (BT A Trerourer 7

1) Program Tags
B MainRoutine (o e e ) PR <.,h>|i_.’._.“’.!; M W ¥R ik &
[ Unscheduled Pragrams | Phases —
(=5 Motion Groups
[ Ungrouped Axes
(21 Add-On Instructions
=5 Data Types
[ User-Defined
(53 strings (Ency
4% Add-On-Defined
Ly Predefined
L Module-Defined
i

Local4:0 Data1 S &

Figura 32 Desactivado

RSLogix 5000 - Allen_12[175

Fle Edi View Search Logic Communications Tools Window Help

BsH S Lm0 IS

W QR [ ¥ 8 |

Run u M RunMode Fa Path: | AB_ETHIP-14192 168124 25\ Backplane\0* ‘vlﬂ
Mofess .| ContolerOK N
NoEdis G| B0k COH AR L ,

F o0k
Fedundancy

(@) L2\ Favortes (AT X e £ Bt £ Tmereter £ oo TompUEnTan A MovELeaeal EEET Taumert e, Program Conie

X = " " "

E) MainProgram - MainRoutine

=2 & Program Tags | o

it B MarRoutne W BEEE w[fe] o | LEH HX IR P W B

& [ Unschedued Programs | Phases —

Wokon G
= E'D”‘”" il Local:31.Data 0 Locat4:0Datats | 2
Ungrouped Axes 0 e
(3 add-On Instructions <

(= 5 Data Types

[, user-Defined

L3 strings (Ency
-y Add-on-Defined

1. 7 Drecdafind

Figura 33 Activado



IN-0 Group 0
D
GND-O Daisy Chain
C to Other
ATBs
ControlLogix Display
Backplane ———
Interface
-y DCINPUT Group 1

FG& ocourur |

ST

AT g1234567

st K
AT goanguns

.

Figura 34 Desactivado -

R o ocom |
8 = 8

w3 AT g1234567, Y
sT ST sk
AT §98NQONS

DIAGNOSTIC

e —

Figura 35Activado

Simplified Schematic

5T01234567 0
STEOWNEBUE K

@0 o

1756-1B16

Group 0

Group 1

Figura 36 Borneraen el PLC




3.4.7 Modulo Analog Input / Output

Type: 1756-IF8 8 Channel Non-Isolated Voltage/Current Analog Input
Vendedor: Allen-Bradley

Abrimos: RSLogix 5000

Icono del Programa
RSLogix 5000

Controller Projects

aanwnaws

File Edit view Search Logic Communications Tools Window

El=E" =
Offline 1. FRUN m— [

g1
Mo Forces b, :: Ok @
No Edits BAT !

SANnaV}

Organizer n
Controller allen_12 A || [—

Egm;::: ;:5; Handler k (En eI COﬂtrO"el’ orga’nlzen\

g i Herr : buscamos donde dice /0
B-58 MainTask . .
< £8 HarProgram Configuration agregamos el
Program Tags
MainR.outine

Modulo analogo, la referencia
[ Unscheduled Programs | Phases

=5 Motion Groups

[ Ungrouped fxes 1756_":8 8 Channel

(23 Add-on Instructions
= e Click derecho, New Module
Trends
ER=1110 ot ine] ! ) :

20/

abeg Juey

fa [0]1
R

f 211 Sk

f a1
il [a11
— al e

Creamos el programa, seleccionamos el PLC, le asignamos el nombre al programa y
vamos a |/0 Configuracion para agregar el médulo Analog Input.



ction | Module Info | Configuration | &larm Configuiation | Calibration | Backplane
i = Select Module

i odule:

GG
[ Communications

|: [+ Contrallers
Digital

Fli [ Drives

-- Mation

[ [ Other

R Specialty

Description

Find Text

Find What: |

By Categary ByVendor | Favor [ Fird Next ][ Close H

0Ok Cancel Help
4

Bl Module Properties: Local:1 (1756-1F8 1.1)

General | Connection || todule Info || Configuration || Alarm Configuration || Calibration || Backplane|
Type: 175E-IF8 8 Channel Mon-lsolated Walkage/Current Analog Input

“Yendor: Allen-Bradley

Parent: Local

Marne: |Analog_lnnut | Slat: | 1

Description: ‘ ‘

Comm Format: | Float Data - Differential Mode

Revision: Electronic Keying: | Compatible Keying w

Status: Offline L u].9 J[ Cancel ] Apply
Figura 39 Propiedades del Médulo analogo

En la discrecion General se observa el Type, el Vendedor y el Nombre del modulo que
se tiene que asignar al agregar el modulo al i/o configuration. Slot es en donde se
encuentra ubicado el modulo en el chasis del logix.

B Module Properties: Local:1 (1756-1FB 1.1)

| General | Cornection | Module Info | Configuration | Alam Configuration | Calibration | Backplane|
Charinel

GG
Sensor Offset o]
Sl

v
High Signal High Engineefing Digieal Fiter - ms
A

Low Signal Low Engineering:

RTS: [0 o|ms Module Fiter [-3 dBJ:

Stats; Offine Apply
Figura 40 Configuracién

La figura 4 se observa los 4 canales del mddulo, se configura de los voltajes de alto y
bajo en cada canal, manteniendo los rangos son de -10 a 10. Tiene un filter de -3dB
de frecuencia en la sefal y varia de 10 HZ a 1000HZ del mddulo del Filter.



En Alam Configuracion:

Channel
)
Process Alarms:

High High:
Lo Lowe:

Status: Offline

Unlatch &l
Urlatch
Urlatch
Urlatch

Unlatch

Module Properties: Local:1 (1756-1F8 1.1) [x]

| General ” Connection ” todule Infa || Eonfiguration‘ Alarm Configuration | Calibration || Backplane|

HI~FH [] Disabls Al Alarms

[ Latch Process Alams
[ Latch Rate Alarm

Deadband:
Rate &lam:
Urlatch

Figura 41 Alam Configuracion

En este espacio se puede asignhar la alarma al a los voltajes de entrada en los 4
Canales que tiene el modulo.

Configuracién Fisica

ControlLogix volrage/current analog inpur module

1756-IF8 Differential Current

Channel 0

oo

IN-D

T

Shield

Ground

Channel 3

= N

IN-Z
IN-3
ATN
IN-4
IN-5

=

T Lwire .

(6=

{ Transmitter Lo

IN-B

Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used

TEEEEEEE

[

i RTN-D
i RTN-1
i RTN-2
i RTN-3
RTN

i RTN-4
i RTN-5

i RTN-B

i RTN-7

Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Mot Used
Not Used
Not Used
Mot Used
Not Used

Jumper
Wires

Channel 0

Shield Ground j

Channel 3 +

Shield Gmundj

D

IN-2
IN-3
RTN
IN-4
IN-5

DD

Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used

Figura 42 Borneras del M6dulo Analog Input

1756-1F8 Ditferential Voltage

iRTN-D

i RTN-1
IRTN-2
iRTN-3
RTN

i RTN-4
IRTN-5
iRTN-B
iRTN-7
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used
Not Used



+ Use this table when wiring your module in Differential mode. + Use this table when wiring your module in Differential mode.

This channel Uses these terminals This channel Uses these terminals
Channel 0 IN-0 (+), IN-1(-), i RTN-O Channel 0 IN-0 (+), IN-1 (=)
Channel 1 IN-2 (+), IN-3 {-), i RTN-2 Channel 1 IN-2 (+), IN-3 (-)
Channel 2 IN-4 (+), IN-5 {-), i RTN-4 Channel 2 IN-4 (+), IN-5 (-)
Channel 3 IN-6 (+), IN-7 {-), i RTN-6 Channel 3 IN-6 (+), IN-7 (-)
1756-1F8 Single-ended Current 1756-1F8 Single-ended Voltage
Channel 0 i J
iy ) SRR Chamnel 0 H
" — :@_} IN-D iRTND
) N2 iRTN-2 Vi = N1 TRIN-1
rield Ground N3 P RIN IN-2 iRTN-2
Channel 5 RTN RTN Shield Ground ——— IN:H iRTN-2
i IN4 i RTN-4 ——I — . RN AN
2awire - ) anne IN4 iRTN-4
T f B IN75 IRTNVE
Bl e iRTN-E N5 iAINS
IN-7 )] iRTN-7 - IN-6 !HTN—B
NotUses | [TeTy]20 19 [Z] | Mot Usen -7 PRTN-T
NotUsed | [Tgpy|22 21 Fy ] | Not Used Not Used Not Used
NotUsed | [Tepy]2s 2 [ET] | Not Used fiot Usedd fiot Uz
Not Used Ezé 5 EI Not Used Shield Ground Not Used Not Used
NotUsed | [Jg[p]2e 27 [E3] | Wot Used Not Used Not Used
NotUsed | T[]0 20 [ET] |Wotused Not Used Nat Used
NotUsed | [Tgy|32 31 [T |Wot Used Not Used Nat Used
Not Used Ejd 33 EI Not Used Not Used Not Used
Nat Used Eié 35 EI Not Used Not Used Not Used
T T Not Used Not Used
3

Figura 43 Borneras del Médulo Analog Input con Current y voltaje

3.4.8 Modulo Ethernet

Figura 44 Modulo Ethernet

+ Lared EtherNet / IP ™ Network proporciona toda la planta con los sistemas de
redes abiertas y estandar del sector tecnologias de redes. Permite control en
tiempo real y la informaciébn en proceso discreto, continuo, por lotes, la
seguridad, la unidad, el movimiento y las aplicaciones de alta disponibilidad. La
red EtherNet / IP permite conectar dispositivos tales como arrancadores de
motor y sensores para controladores y dispositivos HMI y en la empresa. Es
compatible con la comunicacion no-industriales e industriales con una
infraestructura de red comun.



3.4.8.1 Caracteristicas

e Control de 1/ O.

* La comunicacion a través de tags producidos / consumidos y las instrucciones MSG.
* Comunicacion con el operador.

* Configuracién y programacion, tales como la carga y descarga.

* un adaptador de E/ S 1756 modulos.

* USB serial de comunicacion, lo que permite un ordenador portatil o estacion de
trabajo para acceder a y el programa de un controlador Logix5000. Para obtener mas
informacion, consulte la

* Interruptores rotativos para la configuracion rapida direccion IP.

3.4.8.2 Ejemplo de aplicacion de la conexion Ethernet.

3.4.8.2.1 Red Estrella
1769-L23Ex

- . Distributed /0

1756-EMBT
1756 I/0 modules

1794-AENT
1794 I/0 modules

1" {734-AENT
1734 10 modules

PowerFlex
drive

Waorkstation

Figura 45 Estrella

4+ En este caso, cada nodo de la red se conecta a un punto central, formando una
especie de estrella. El punto es tan so6lo un dispositivo de conexiones, 0 uno
del mismo tipo mas una estacién de trabajo. Dependiendo de si el dispositivo
central es pasivo (Unicamente serviria de centralizador de conexiones) o activo
(centralizando las conexiones y regenerando la sefal que le llega), se tratara
de una estrella pasiva 6 activa. Este dispositivo central se llama "concentrador”
(o hub).



3.4.8.2.2 Red Anillo

] 7e A

Workstation

L] 1783-ETAP

1783-ETAP
PanelView terminal

1783-ETAP
PowserFlex drive

1756-ENBT
1755 1/0 modules

1734-AENTR 1738-AENTR
1734 10 modules 1738 1/0 modules

Figura 46 en aro

Consiste en un cable en el que se juntan el origen con el extremo, formando un anillo
cerrado. A él se conectan los nodos de la red. No requiere de terminadores, ya que el
cable se cierra en si mismo.

3.4.9 Fuente de 24 Voltios de corriente directa 1606-xl Allen Bradley

1606-XLS
POWER SUPPLY
feoen Sounk

Figura 47 Fuente de 24 vdd

3.4.91 Caracteristicas:

e« Montaje y conexién rapidos, innovador montaje en riel DIN, el mas
compacto de su clase.

o Lista UL NEC Clase 2; Clase 1, Div. 2; Semi F47; Aprobacion de ODVA

« Limite de baja corriente de entrada al momento del arranque

e PFC activo o pasivo.

« Entrada de amplio rango; Entrada de seleccion automatica

« Gran capacidad de sobrecarga (corriente continua, sin variaciones
subitas).

« NEC Clase 2 Opciones de ‘alimentacion eléctrica limitada.

e Modo de funcionamiento seleccionable (individual/en paralelo)

« Alta eficiencia y clasificacion de temperaturas.



3.4.10 Modulo DeviceNet

Figura 48 Modulo DeviceNet.

La red DeviceNet ™ ofrece abierto, a nivel de dispositivo de control y redes de
informacién para dispositivos industriales simples. Es compatible con la comunicacién
entre los sensores y los actuadores y los dispositivos de mas alto nivel, como
controladores programables y ordenadores. Con la alimentacién y de sefal en un solo
cable, que ofrece opciones de cableado simple y rentable

3.4.10.1 Caracteristicas:

e Solucion rentable para los dispositivos de red simples.

e Permite una transicion sin fisuras y enrutamiento entre EtherNet / IP ™,
ControlNet ™ y otras redes CIP.

e Reduce los costes de mantenimiento con diagnéstico y reemplazo automatico
de dispositivos (ADR).

e Reduce el tiempo de inactividad con la deteccién temprana de los problemas
de rendimiento del sistema.

e Soporta aplicaciones estandar y de seguridad en el mismo cable.

3.4.11 RadioLlnx

Figura 49 Radio Linx
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Figura 50 Wireless industrial communication networks

El Industrial RadioLinx Hotspot es cuatro veces mas potente que los de alta velocidad
radios comerciales de grado, permitiendo una mejor cobertura de la piso de la fabrica
con un menor nimero de radios. Desde aqui podré llegar al aire libre de hasta 20
millas.

3.4.11.1 Caracteristicas y ventajas

¢ Repetidor de una sola unidad

e Funcionalidad transmisor de gran alcance con amplificador opcion por mucho
tiempo

¢ alcance en exteriores aplicaciones

e radios maestros redundantes

e cifrado WPA, 802.1x MAC e ID autenticacion

¢ incorporada en el servidor web para el navegador basado en

e configuracién y diagndstico remoto

¢ rendimiento de datos rapido

e Compatible con cualquier dispositivo compatible con Ethernet / IP, Modbus
TCP /1P, o cualquier 802,3

e compatible con el protocolo Ethernet

Specifications
Radio

Frequency

2400 to 2483.5 MHz (USA)”

Wireless Medium

Direct sequence
spread spectrum

MNetwork standard

802.11b

Cutput power

200 mwW / 500 mWw™*
(32 mVW - Europe/Asia)

Channel data rates

11, 5.5, 2, 1 Mbps

Receiver sensitivity

-86 dBm @ 11 Mbps
-88 dBm @ 5.5 Mbps
-90 dBm @ 2 Mbps
-92 dBm @ 1 Mbps

Channels
(user selectable)

11 - North America
13 - Europe

Qutdoor range

20 + miles at 11 Mbps

Security

802.1x authentication
MAC white list

WPA encryption

WEP for legacy devices



Physical

Enclosure Extruded aluminum with DIN
and panel mount
Size 3.98" x3.475" x 2.183"

Ethernet port

10/100 Base-T connector,
shielded RJ-45

IEEE 802.3, 802.3u, 802.3X

Antenna ports

(2) RP-SMA connectors,
active receive diversity

Weight

1.15 |bs /522g

Environmental

Operating -30°C to +60°C
temperature
Humidity To 90% RH, non-condensing

External power

10 to 24 VDC

Average power

<6W

Regulatory Approvals

Type Approvals

FCC

FCC Part 15.247

Industry Canada

RSS 210

Europe / CE LVvVD EN 50850-2000
RF Safety EN 50364-2001
EMC EN 301 489-1,
EN 301 489-17
Spectrum EN 300 328 v1.4.1
Mexico MNom 121 SCT1 2 or 1
Australia ASINZS 4771
Braazil 365 /2004 e
238/ 2000
Malaysia SIRIM

Hazardous Locations

UL UL 1604 Class 1 Division 2,
Groups A, B, C. D
Temp Code T4A

CsAJ/cUL C22.2 No. 213-1987

ATEX Zone 1 ATEX |

ATEZ Zone 2

ATEX Il 3 G EExnC lIC




3.4.12 1734 POINT 1/ 0O

g
2
g

Figura51 1734 POINT 1/ 0O

4+ POINT I/ O ™ es una familia de médulos de E / S de los médulos que son
ideales para aplicaciones que requieren flexibilidad y bajo coste de propiedad
son fundamentales para el éxito del disefio del sistema de control y
operacion. Como elemento clave de la Arquitectura Integrada de Rockwell
Automation, sus diagndsticos integrales y funciones configurables permiten que
el producto facilmente ser aplicada a cualquier sistema de automatizacion y
reducir los costos de ingenieria a través de la estandarizacion. Se puede
utilizar en paneles de dispositivos remotos, paneles de control local, y se puede
acceder desde muchos lugares, incluyendo Internet. Este producto es-lo-que-
necesita granularidad en uno a ocho puntos para reducir el costo del sistema y
el tamafio. POINT Guard | / O ™ mddulos de seguridad con clasificaciéon E / S
de los médulos disefiados para encajar en el estandar de punto de E / S del
sistema, ofreciendo automatizacion y funcionalidad de seguridad en una
densidad maxima de E / S solucion. Ellos son ideales para su uso en
aplicaciones que requieren seguridad y control de automatizaciéon. POINT
Guard | / O y POINT | / O puede ser controlada por un Unico controlador
GuardLogix para la seguridad y el control de automatizacion a través de un
nodo. Si el control de seguridad por separado se requiere un controlador
GuardLogix se pueden utilizar con POINT Guard | / O modulos de control de
seguridad y un controlador ControlLogix puede utilizar con POINT | / O
Modulos de control de automatizacion. No se requieren cambios en el sistema
POINT I/ O del sistema.



3.4.12.1 Beneficios:

+ Backplane de E / S utiliza extremadamente rapida de cambio de estado (COS)
conexiones para maximizar el rendimiento (sondeo disponible en el modo de
configuracion).

+ Montaje del médulo se monta horizontalmente o verticalmente (no requiere
reduccién de potencia) para satisfacer sus necesidades.

+ Su diseflo compacto permite que encaje en el espacio de panel limitado.

+ Reemplazo automatico de dispositivos (ADR) permite a los OEM para agregar
caracteristicas de la maquina y los modulos de E / S sin realizar cambios en el
software de control de la maquina.

+ Retiro e insercion con la alimentacién eléctrica (RIUP) permite reemplazar un
ma&dulo mientras el resto del sistema en funcionamiento.

+ Los componentes modulares se instalan faciimente deslizando juntos, se
separan facilmente para su mantenimiento y resolucién de problemas. No se
necesitan herramientas.

+ Sistema de cableado extraible para sistema econémico puesta en marcha,
reparacion, calibracién y diagndstico - 70% de ahorro de tiempo y costes.

+ Soluciones eficientes de red con multiples interfaces DeviceNet, ControlNet,
EtherNet / IP y PROFIBUS DP adaptadores de comunicacion.

+ Point Guard | / O esta certificada por el TUV para seguridad funcional hasta e
incluyendo el SIL CL 3y Performance Level (e), Productos Categorias 4.

3.4.12.2 El 1734 E / S digital moédulos soportan:

e Una amplia variedad de capacidades de interfaz de tension.

o Aislados y no aislados tipos de médulos.

o Nivel de punto estados de salida para el diagndstico de fallas de corto circuito y
el alambre.

e Elecciéon de comunicacién de conexién directa o rack optimizado.

e Del lado del campo de diagnéstico en los médulos seleccionados.

o Aplicaciones de seguridad hasta e incluyendo SIL 3, Cat... 4, PL (e), cuando se
utiliza 1734-1B8S o0 1734 OB8S-con un controlador GuardLogix, SmartGuard
600, o GuardPLC.



Capitulo 4 Control de Velocidad y Posicion con Rslogix5000

+ EIl proyecto consiste en controlar un proceso de velocidad y posicion mediante
el PLC ControlLogix5561, en el lazo retroalimentado. Se utilizara el algoritmo
PID predeterminado del Software Rslogix5000 que nos permitira que los
modelos estudiados cumplan las especificaciones.

Control de Velocidad

+ Para lograr el control de velocidad se requirié los siguientes elementos del
banco de pruebas Allen Bradley:

» Hardware:

o Variador de frecuencia REF: PowerFlex40

o Pantalla REF: PanelView Plus 700

o PLC REF: ControlLogix5561

o Modulo Analégicos Input / Output REF: 1756-IF8 analog Input, 1756-
OF8 analog Output.

o Switches Stratix 8000

o Motor Dc con Polea

o Motor trifasico 1 HP. REF: 8- Motor 1LA7 07-2YAG0
> Software:

o RsLogix 5000
o Factory Talk View Studio
o Rslinx Classic

4.1 Procedimiento:

+ Se acomoda el Motor de induccién con el motor Dc con polea en su eje
permitiendo sensar la velocidad del eje del motor Trifasico. Luego se conecta el
motor con el Variador Power Flex 40 con lo ilustra la figura 49.

R/L1
Sz
TL3

Figura 52 Conexion de motor



Terminales de Potencia del Variador:

RIL1, S/L2 Entrada monofdsica
RL1,S/.2, TAL3 |Entrada trifasica

U1 Al Motor UT1 Cc-nénute cclijalesqui?jr I
) par de conductores de

v AlNotor VT2 = motor para cambiar la

W3 Al Motor W/T3 direccion de avance.

Conexién del Motor DC con polea en el eje del Motor de induccion.

Figura 53 Conexion Motor DC con motor de induccion

Configuramos el Variador de Frecuencia con las caracteristicas del Motor de
Induccién.

P031 [Motor NP Volts]
20/Volts nominales del variador
Se establece en el valor nominal de volts de la placa del fabricante.

1 VCA Basado en capacidad nominal del variador




P032 [Motor NP Hertz]
15/400 Hz 1 Hz 60 Hz

Se establece en el valor de frecuencia nominal de la placa del
fabricante.

P033 [Motor OL Current]
0.0/(amperaje nominal del variador x 2)

0.1 Amps Basado en capacidad nominal del variador
0.2 Se establece en el valor maximo permitido de corriente del motor.

P034 [Minimum Freq]
0.0/400.0 Hz 0.1 Hz 0.0 Hz

Establece la menor frecuencia que producira el variador
continuamente.

P035 [Maximum Freq]
0/400 Hz 1 Hz 60 Hz

Establece la mayor frecuencia que producira el
Variador.

P037 [Stop Mode] 0/9 0 = “Ramp, CF”

1 = “Coast, CF”

2 = “DC Brake, CF”

Modo de paro activo para todas las fuentes de
paro [por ej., teclado, marcha de avance (terminal
de E/S 02), marcha en retroceso (terminal de

E/S 03), puerto RS485] excepto segun se indica a
continuacion.

Importante: El terminal de E/S 01 esta siempre
establecido para el paro por inercia excepto




cuando P036 [Start Source] esta establecido para
control de “Tres Hilos”. En el control de tres hilos,
el terminal de E/S 01 esta controlado por PO37
[Stop Mode].

(1)

3 = “DCBrkAuto,CF”
4 =“Ramp”

5 =“Coast”

6 = “DC Brake”

7 = “DC BrakeAuto”

8 = “Ramp+EM B,CF”
9 = “Ramp+EM Brk”
(1)

Stop input also clears active fault.

[Speed Reference] 0/7 0 = “Drive Pot”
1 = “InternalFreq”

2="0-10 V Input’

3 =“4-20 mA Input”

4 = “Preset Freq”

5 =*“Comm Port’

6 = “Stp Logic”

7 = “Anlg In Mult”

Establece la fuente de la referencia de velocidad 1 (IP66, Tipo 4X) del
variador.

Importante: Cuando A051 6 A052 esta

configurado en la opcién 2, 4,5,6,1306 14y la

entrada digital esta activa, A051, A052, A053 6

A054 anulard la referencia de velocidad especificada por este
pardmetro. Consulte el

Capitulo 1 del documento PowerFlex 40 User

Manual para obtener detalles.

P039 [Accel Time 1]

0.0/600.0 segundos 0.1 segundos 10.0 segundos

Establece la velocidad de aceleracion para todos los aumentos de
velocidad.

El variador tendrd un cambio en cuanto a la frecuencia, ird de 0 — 60 Hz, los cuales se
manejaran con el potenciémetro del variador.




En esta imagen tenemos la maxima velocidad que se puede alcanzar en el motor a
una frecuencia de 60 Hz.

Por dltimo tenemos la variacion de la velocidad del motor y el cambio de
sentido se veréd en el video adjunto al archivo.

Analog Input Bipolar Unipolar (Voltage) Unipolar (Current)

0 to +10V, 100k ohm P038 [Speed Reference] | P038 [Speed Reference] | P038 [Speed Reference]
impedance =2 "0-10V Input” and =2 "0-10V Input” =3 "“4-20mA Input”
4-20 mA. 250 ohm A123 [10V Bipolar Enbl]

impedance =1 “Bi-Polar In”

—. 13
|14

Common

Common — 14

. 15

200000000

&= =
= =
= =
= =
& b
= =
= =y
& b
= )

]
222000200

En la borneras de control del variador se conecta una salida analoga del modulo
analogo Output del PLC con su respectiva tierra y configuramos en el P038 el 2 para
hacerlo con el modulo anélogo del plc.

Diagrama de conexion General.



Logix55561

Power Flex 40

Stratix 8000

Panel Plus 700

Workstan

= é§

Figura 54 Diagrama de Conexion.

*'z‘ RSLinx Classic Lite - [RSWho - 1]

o% File View Communications Station DDEOPC Security Window Help

Conexion en Estrella que nos permitird conectar el PLC, Pantalla y computador en una
Red industrial Ethernet.

Para verificar la conexion de la Red Ethernet usamos el software Rs classic, el nos
permitira ver la conexion de cada elemento graficamente.

&= S
W Autobrowse [ | Eﬂi Browsing - node 10.9.92.22 found

Workstation, SAIAD1-LYN
#-&5 Linx Gateways, Ethernet
[#-a5 AB_DF1-1, DF1
B &5 AB_ETH-1, Ethernet

10.9.92.21, 1756-ENE
¥ 10.9.92.22, SLC-5/05
&9 10.9.92.23, MicroLogi
% 10.9.92.26, ENI, 176:
10§ 10.9.92.35, Digione I
B-F5 TCP-1, Ethernet

< >
For Help, press F1

Address | Device Type | Online Name | Status
f 10.9.92.21 1756-ENBT/A 1756-ENBT/A oK
f 10.90.92.22 SLC-sfos 17474551 C/9-DC2.70  OK
£910.9.92.23 MicroLogix1100 1763-L16AWA BJS.06 oK
f 10.9.92.26 ENI 1761-NET-ENIJC oK
B§10.9.92.35 DigiOne IAP DigiOne IAP oK

08/21/07 | 04:50 PM

Figura 55 RS linx Classic

Ya verificada la conexion pasamos abrir el software RSLogix5000
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Figura 56 RSLogix5000

Creamos un Proyecto nuevo, los pasos se encuentran en la parte capitulo 3.4.3 para
iniciar a programar, luego le asignamos al PLC en I/o Configuration, los médulos del

PLC que se encuentran ubicados al chasis. En la figura 54 se observa cada uno de los
médulos asignados.

Figura 57 I/O Configuracion.

Loge. Conmurickers Took Wedm  Hop)

DY G - N aQ v @

e —r

Quick Start

Controller Projects

[
o
S
L2
L2
#
L2
L4

» My Fist Project

Figura 58 Inicio del RsLogix5000

Al tener ya abierto el software, damos clic en New Project en Recent Projects; De ahi
sale una ventana llamada New controller figure 55, donde agregamos el Typo del
controlador a usar, el nombre del proyecto, el tipo de chasis, una descripcién del
proyecto a elaborar y por otro lado el lado donde quiero q se guarde el archivo.



New Controller

Vendor Al Bradiey
Type: 178561 ControlLogi#S561 Contoller v

Revision 18w
[] Redundancy Enabled

Name:

Description:

Chsssis Type: | 1766410 10-Slot Controll ogis Chassis b
Slat 02

Create In CARSLogix SO00Projects

Figura 59 New Controller

Pasamos agregar los médulos que se encuentran en el chasis del PLC, se tienen que
tener en cuenta la ubicacién del médulo en el chasis ya que en la configuracion de sus
variables vienen de la posicion del médulo en el PLC. Para esto le damos clic derecho
en i/lo Configuraciéon y le damos New Modulo. Nos sale una ventana donde se
encuentra todos los modulos.

i RSLogix 5000 - Prueba_1 [1756-161 19.11]*

Figura 60 Insertar New Module.

M Select Module 5]
Madule [Dessiption firendor |
1756-1F8 8 Charnel No-Tsolated Yokage/Current Andlog Input Allen-Bradley &
1756-IFEH & Charnel HART Analag Input Allen-Bradley
1756-IR61 6 Charnel Isolated RTD Analog Input allen-Bradley
1756-1761 6 Channel Tsolated Thermocouple Analog Input Allen-Bradley
175617612 & Charnel Isolated Thermocouple Anslog Input - Enhanc... Allen-Bradiey
1756-0F4 4 channel Non-Isolated Yoltage/Current Analog Output  Allen-Bradley
1756-OF6CT 6 Charnel Tsolated Current: Andlog Output e
1756-0F 6V & Charnel Isolated Yoltage Analog Output
5 nt A
8 Charnel HART Analog Ovtput
Digital v
< >

Add Favaiite

By Category By Vendor Favoites

[ ok J[ caesl J[ Heb |

Figura 61 Buscar Modulo

Agregamos los siguientes modulos:
Analog Input REF: 1656 - IF8
Analog Output REF: 1756 — OF8
Digital Output REF: 1756 — 1B16
Digital Input REF: 1756 — OB16
Ethernet REF: 1756 - EN2T
DeviceNET REF: DNB

O O O O O O O



Buscamos en el Control Organizer: Tasks y en el MainRoutine en el cual usamos la
programacion KOP si queremos agregar otro tipo de programacion de los 4 que tiene
el logix5000 damos clic derecho agregar nuevo routine.

I

=5 Contraller prusbabotton
A controller Tags
[23 Controller Fault Handler
(23 Powser-Up Handler
=457 Tasks
=58 MainTask.
= % IMainProgram

abieg 14295 I8

& Program Tags
Exj MainRoutine
Tatal

77 1inerhed led Broarame | Phaces

o [1756.1.6119.52] - [MainProram - MainRoutine]
W Mo Kt Vem Seach Loge Commrwcatirs Tock Wdom Hep

DEE & LR v ELG D YE AQ v e

Difine 3. A — e, (R0 T B

oo >
NoEdhs B CH e 4 @
[N N s w8 e Ly e T LT ST QAT

4.2 Programacion:

En el control de Velocidad debemos tener en cuenta dos estados de control: Manual y
Automatico.

En el Manual operaremos el sistema en lazo abierto, esto indica que el variador
funciona aleatoria mente con cualquier dato que le ingrese. De esta forma me aseguro
gue el sistema este perfecto para pasar a la posicion de Automético con el controlador

PID logix.

Denotamos una Variable llamada Inicio_velocidad en el cual nos iniciara el arranque
del sistema, después de eso pasamos a seleccionar los estados del control Manual y

automatico (variable llamada: manu_auto).

En el estado Manual, con una variable llamada voltaje_m1, le damos datos a la salida
del médulo analogo Local:2:0.Ch1Data, al estar la variable Star_velocidad activada.



inicio_elocidacd Shar_velocidzd
1L
1C
Star_velocidad — manu_auto danial_y
1E 1E b
Star_velocidad  manu_suto Avtomatica_y
i IE
10 L
PO
E have —
Source Wolttage_mi
0.0 &
Dest Local2:0.ChiData
0.0 #
Star_velocicad P
3 E hiove —
Source a
Dest Local 20 .ChiData
0.0

En el estado Automético usamos el Bloque PID en el cual nos va a controlar la

variable de proceso

Automatico_v

Las variables a usar en el Bloque, son: Process Variable, Setpoint y Output %

MOV oI
J F Maove ——— Proportional Integral Detivative
Source Locsl 21 .ChiData FID PID ]
0.0+ Process Variable YGmator!
Dest Wmotar] Tiehack o
0.015765554 « Cortrol Yarishle N
PID Master Loop a
Inhold Bit o
Inhald “alue a
Setpaint 0o«
Process Wariable 4036874 €
Quitput % 4018774 &
S dacidacd il
ar_:f‘erncl i m e OV
FE 1
Source o
Deat PID.OUT
408774 €
Automatico_v ’—\JSR
JE Jump T Subroutine:
Routing Mame Total
PIC
Propartional Integral Derivative
=Tn] FID ]
Process Yariahle “WiGmotord
Tieback 1]
Control Yariakle N
PID Master Loop 0
Ikl Bit 0
Inhaled % alue 1]
Setpoint 00«
Process YWariable 4.035374 €
Output S 40158774

Para agregar las constantes del PID, se le da clic en PID y nos sale una etapa de
configuracion donde podemos ver todas las caracteristicas del controlador. En el
tuning Constantes agregamos las tres constantes que obtenemos al hacer
identificacion y al disefiar el compensador PID en el dominio de la frecuencia.

la



PID Selup - PID X
Tuning | Configuration | Alams | Scaling | Tag

Hanual Modes
Selpaint [SPY 0.0

Setup dislog

& i Feset €

~
- [ Manual «
Set Output: 4.018774 slex [ Software Manual «
Output Bias: 0.0 v |ex
Tuning Constants
3 0.0116 B« Reset Tuning Constants
Proportional Gain [Kc) o the values they had
N S 1.0 % | € mindrepeat upon entry into the FID
E:

Derivative Rate [Td),  |0.0193

Setpoint (SP): 0.0 P Alam: High
Process Varable: 4.036874 Deviation Alarm; Low
1 Enor -0.036873817 Output Limiting: MHone
Output: 4018774 & Errar Within Deadband: Mo
Tieback: 0.0 & Setpaint Out of Range: Mo
Mode: ALto PID Iritialized: Mo

] (o |

En scaling le asignamos las escalas de salidas y entradas a la Process variable Pv y
la control Variable cv.

PID Setup - PID ®
Tuning | Configuration | Alarms Scaling Tag
Process Yarable [PY]
Unscaled Max: | 100 £ Engineering Unit Ma: | 10.0 3
Unscaled Min: 0.0 5 Engineering Unit Min: 0.0 $
Control Y ariable [CV] Tieback
Max (at 100 %) |10.0 £ M ax. [2l 100 %] 4095.0 £
Min. [at O %): 0o k= Min. [at 0 %) oo £
[CIPID Initialized «
Setpaint [SF): 0o P Alarm: High
Process Variable: 4 036874 D eviation Alarm: Lo
Ermar. -0.036873817 Output Limiting: Mone
Output: 4018774 % Errar ithin Deadband: Mo
Tieback: oo % Setpaint Out of Range: Mo
Mode: Ao PID Iniitialized: No

Ya teniendo la Programacion en el PLC en KOP. Pasamos a crear la interface de la
Pantalla Panel Pluss 700.
Ya teniendo la Programacion en el PLC en KOP. Pasamos a crear la interface de la
Pantalla Panel Pluss 700.

Abrimos el Software: Factory Talk View Studio.

Crear la Interface grafica del sistema.



Application Type Selection rz

FactoryTalk” View
Studio

Select the type of application you would like to configurs:

& ow B

Site Edition  Site Edition [T
(Metwork) {Local) tio

[ Continue ] [ Exxit ]

Agregamos Nombre a la Interface

New/Open Machine Edition Application

Mew | Enigting |

Application name: |gfgf |

Description:

[] Compact M achine E dition application

Check thiz box to create an application that will
min on a Paneliew Plus Compact terminal.

Language: | E zpafiol [Colombia), es-C0 v |

I Create ] [ Irmpait... l [ Cancel ]

En el explore Vemos todas las herramientas que tenemos para crear nuestra propia
interface.



= CoVelocidad - /Ejerciciol ff (Display)

Voltage generado

e

Control de Velocidad

]
Control Manual n Automatico
Setpoint Setpoint Voltage Generado

R

Accion de control

—1

= INICIO

- JEjerciciol # (Display)

zé&;;s Universidad Autonoma de Bucaramanga
~ Ingenieria Mecatronica
§ Proyecto de Grado
‘1( ¥ Control de Velocidad y Posicién

> [uvans ]

Seleccionar una Opcion:
Velocidad

ServoMotor

Elaporade por:
Ferson Castro Acufia
Ing. Mecetronices

Jcestrodunab. edu. co

01/02/2013 02:55:22"

Nos ubicamos en Displays y vemos

todos los displays que estan creados por defecto del software.

Le damos clic derecho y agregamos New Diaplay
Nos sale una hoja en blanco, iniciamos agregar todos los graficos que deseamos ver

en nuestra interface.

&= Runtime Security ~

Diagnostics List Setup
Global Connections
Startup
=23 HMI Tags
Tags
-2 Graphics

=] [ALAF!M]
| [DIAGNOSTICS]
| [NFORMATION]
| coPacision
Covelocidad
| INICIO

5] Servo
[ Global Dbjects
T Symbol Factory

[ Libraries
== L

Para crear un Boton, buscamos en herramlentas—
esta herramienta se llama Goto display Button, nos sale
un cuadrado de color azul, le damos clic derecho y nos

dirigimos a las

propiedades del botén, ahi tenemos

herramientas y propiedades del botdn; la que mas se usa

en este tipo de botén

es al agrega la direccion del

display que quieres que se dirija al ser presionada.

En la opcion General podemos ver la apariencia del

botén, el tamafo, el color,

insertarle rayas al botoén,

direccién del display, los diferentes tipos de esquemas del botén, el nombre del botdn,

Propiedades de Goto Display Button El
General | Label | Camman
Appearance pOdemOS
Barder style: Border width:
4 Border uses back color
B Back calor
Back style: Pattern style B Boider color
Solid v Mone | [J Pattem color
i [ Highlight color
[ Blink.
Rectangle v
Displap zettings
Display: | Coelocidad ]
(%) Parameter file: D
() Parameter st
[ Display position — Tap positian: Left position:
Touch margins AI crear
Harizontal margin; Vertical margin:
1] 1]
(ther
Audio

la posicién del nombre en el cuadro del botdn,
insertarle una imagen en el cuadro del boton, la

poner transparente, el nombre con

1 cualquier tipo de fuente, entre otros elementos.

la Interface de inicio, creamos dos

Botones de cambio de displays, se edit6 y se dio
como direccion al display CoVelocidad figura.

Aqui podemos ver gque se agregaron 4 tipos de
botones, uno para agregar un dato, botén de



. /| Communication Setup - RNA://SLocal/Ejerciciol /RSLinx Enterprise

e e estado, visualizador de dato
o o= ] wnssorne [l Y UNO - cambia de display.

® toreton +I-[@] 192.168.124.15, Paneliew Plus 700, Paneliew-Plus S
- f 192.168.124.25, 1756-EN2T/A, 1756-EM2TIA |
= & 1756-AL0/A, 1756-A10/A
w0, 1756161, Allen_12
1, 1756-IF6jA, 1756-IF6/A
2, 1756-OF8/A, 1756-0F8[A
3, 1756-I616/a, 1756-1B16/4 DCIN
4, 1756-0B16D/4, 1756-0B16DfA DCOUT DIAG QD1 =
# [ 6 1756-DNE, 1756-DNB
+ 8 USE, 17-Node LISE CIP Fort e
Mode: Orline Mot Browsing

Offine Tag Fl: | prowse... ||

Para agregar el boton de
ingresar un dato, nos
dirigimos a objects, Numeric
and string y seleccionamos
Numeric Input Enable.

Cancel | Verly | Hep)|

Nos sale un cuadro de color Azul, le damos clic derecho e ingresamos a propiedades
del botdén. Nos topamos con un grupo de herramientas que nos permitird editar todas
las propiedades de él.

i T_m_wei o eaa: Ma_ L ramr__

@ FactoryTalk View Studio - Machine Edition,

File Edt View [oS=al Arrangs Animation Application Tools Window Help

Propiedades de Numeric Input Enable

wE S| ek \ 21 | General | Label | Numesic | Timing | Common | Connections |
— ., Raoate YN = [ Tan / Expression [ Tag
|£‘0 }‘& Dﬂ %%%D\/ J:|taretod Frogram: MainFrogranm. Y oltage m RRas
@yl n Do v Ev AT 2 EEDRE] Sl :I{..[l too]Frogram:MainFrogram Vokage m1j
e Lo LU i = Enter -+
= Eﬁ Ejerc . Humeric Display Erter Handshake| 4
ENY: 4
=4 Indicator 3 U put Cursor Point
Gagge. and Graph ' String Display
Trending ' String Input Enahls
RecipePlus 4 . .
La ' En propiedades de Numeric Input Enable,
L g e ' damos clic en Connection, y nos sale un
= Activex Contral... .
T o cuadro en el cual agregamos la variable o el
E—— @; Tag con la direccion y la asignacion creada
Bl S desde el plc.
=1 INICID -

Para entrelazar las variables del PLC con la pantalla.

Pasol: en el Explorer Buscamos donde dice RS-LINX Enterprise clic derecho, OPEN,
y nos sale la siguiente ventana.

=3 RecipeFlus
FecipePlus Setup
RecipePlus Editor
= E R5Lins Enterprise

BT ric oo TR
v =_IE
r

Aqui entrelazamos todas las variables o Tags que fueron creadas en el RS-Logix5000:



Paso 1: Le damos add, le asignamos un Nombre buscamos la ubicacion del PLC,
luego le damos clic en Apply, luego le damos clic en Copy from Desing to Runtime y
finalmente Ok.

Después nos paramos en el boton de dato, clic derecho propiedades, buscamos la
opcién Connections, damos clic
Nos sale la siguiente opcion.

Aqui anualizamos el folfer y en el nombre asignado a la carpeta de variables
entrelazada.

Aqui nos sale completamente todas las variables y la buscamos vy la asignamos al
boton.

2K

& Taa Browsey
Select Tag
Folders Contents of /

- @M Hame: Access Rights Description
& D system
% (] torekon

Tag filer None 3

Selected Tag

Home rea !

I 0K H Cancel H Help ]

4.2.1 Prueba del Proyecto

Cuando creaba las pantallas utiliz6 los botones y para probarlas. RSView Studio
permite al desarrollador probar todo el proyecto, de forma que es posible navegar y
comprobar todas sus funciones antes de descargarlo a un terminal. Siga los pasos
descritos a continuacion para probar el proyecto.

1. Pulse Test Application (probar aplicacién) en el men Application (aplicacion).



: . A ;
Alternativamente puede seleccionar '” en la barra de herramientas.
48 RSView Studio - Machine Edition
Fle Edit Yisw Objects Awznoge Animation  Application Tools Wndow Help
FdBES DE(A)E| = & Test Appication [\
= - 3 3 Create Runtinre - i
w oo $ERBHEINOS
Applcation Broperties, .

HEw N AT — /A2 N oA . 12 mma

Haga clic en Yes (si) cuando se le pregunte si desea guardar los cambios realizados
en las pantallas.

RSView Studio

‘:..’J’J Save changes ko Main Scresn.gf=?

Yes Mo | Cancel |
L

2.  RSView Studio compila el proyecto y lo ejecuta de la misma forma que en el
terminal deseado.

Graphics

Library

Carcel

3. Pruebe todas las funciones del proyecto. Corrija todos los errores que observe.
4. Pulse “X” en el teclado para finalizar la prueba.

4.2.2 Creacion de Un proyecto ejecutable.

1. En el menu Application (aplicacion) seleccione “Create Runtime Application”
(Crear aplicacién ejecutable)

File: wedes Window Help

2. Seleccione la version ejecutable que desea crear. Siga los pasos a a b.



| Create Runtime Application

(A 5< |
Savein [ Auntine i w= = EE-
|

ooumeis

= Seleccione la versidn ejecutable
la 5.10 del PanelView 700.

My Documsnce

Haaa rlir an cava archivn

My Compter
My Mobeods Fil : CHE PAINT MAG COMPLETE, = Eawa
ik = e If- 1E PAINT bPG COHPL ,,,W/ 1 l
Save ns Lvpe [Rurtim= 4.0 &p e afion [ med - Carcel !

Cuando se crea un archivo de ejecucion existe la posibilidad de
guardarilo en una version anterior de RSView Machine Edition.

[ACHE PAINT MFG Advanced mer =l

R untime 3.0 Application [~ mer)

4.2.3 Descarga el Proyecto

1. Una vez compilado el archivo de ejecucion inicie la utilidad File Transfer Utility
(Utilidad de transferencia de archivos) desde la barra de herramientas.

LATEEEIeLeRE ML B LerEL) LT LAl e L Ler L rEe s U
A RSView Studio - Machine Edition
File View Application Tools Window Help

e 2 D 2E(GR

2. Desplécese hasta el archivo de ejecucion.

[ | Uikasd | Py | [Emean a. Haga clic en EI para
desplazarse hasta el

. | ex | |
l ————— C-ECD L / archivo de ejecucion.
oo

S N
vz gl B et i
i o2 w12 w00zt th conbgRston rode TIATE
b i A
- i

Fioks | Select Browsing | Etfermt

| Select File to Download ZIEd
Leak in: [(E3 Auntire x| « oy B3
2 < ME FAINT MFG COfm) B
Bl Hazer: b. Seleccione el archivo
= / eiecutable ACME PAINT MFG
DL? COMPLETE y haga clic en
s Open (abrir).
iy Gacumeria
My Cemputer
MyF:lelmlk Files e [SCME FAINT MFE COMPLETE mer =
Files of bype: [AuntimeApaiisation Fies (" mes) =|




|5 Transter thitity

3
&

Dawnad Upicad

Source fie

|

Corooee

il

[': \Documents and S sttnpe VAl Usees' D couments\A S Viaw Enteccase\ME \Rurbme ACME PAINT MFG COMFLETE.mat

c. Busque el terminal PVP/VVCE

que le ha sido asignado. _'X WARNING
Nota: Pregunte a su profesor si no =
esta seguro de cual es el terminal i

o Include a shutdaren Suton i ication if you wark i
PVP/VVCE que se le ha asignado. St e R

Inchide a 93t carhgure meds bibion it yeur arpicaron
need fo access the corfigurston mads scrsens

Sefec! destingion teminat

[= B PSlnx Erterprise, CARACONIOT
= B9 1705417, Backplens
= 3 ElbeiNe, Etherne

D Hep

/

d. Haga clic en Download (descargar).

[Mode: St Brawsing: Ethernet - YersaiewCE 6, 10.65.123.195

3. El archivo se transfiere al terminal PV+/VVCE.

4. En la unidad PV+/VVCE, haga clic en Load Application (cargar aplicacion) y
seleccione ACME PAINT MFG COMPLETE. A continuacion haga clic en Load
(cargar). Haga clic en Yes (si) para sustituir la configuracibn de comunicaciones

existente.

5. Haga clic en Run Application (ejecutar aplicacién) para iniciar el proyecto.

6. Pruebe las funciones del proyecto para verificar que todo funciona correctamente en

la version ejecutable seleccionada

4.3

Caracterizacion del motor trifasico

Identificacion del Sistema.

VOLTAIJE RPM VOLTAJE GENERADO RELACION (VoltajeG/Voltaje)
0 0 0
0.2 95.3 0.27 352.962963
0.4 165.6 0.47 352.3404255
0.6 235.8 0.67 351.9402985
0.8 304.8 0.88 346.3636364
1 377.5 1.08 349.537037
1.2 447.6 1.27 352.4409449
14 517.5 1.48 349.6621622
1.6 587.7 1.69 347.7514793
1.8 657 1.88 349.4680851
2 728.7 2.09 348.6602871
2.2 796.4 2.28 349.2982456
2.4 871.4 2.5 348.56
2.6 941.9 2.67 352.7715356




2.8 1009 2.89 349.1349481
3 1083 3.07 352.7687296
3.2 1154 3.28 351.8292683
34 1227 3.49 351.5759312
3.6 1299 3.68 352.9891304
3.8 1371 3.81 359.8425197
4 1437 4.01 358.3541147
4.2 1495 4.28 349.2990654
4.4 1574 4.46 352.9147982
4.6 1630 4.66 349.7854077
4.8 1712 4.89 350.1022495
5 1801 5.08 354.5275591
5.2 1871 5.27 355.028463
5.4 1941 5.45 356.146789
5.6 2015 5.67 355.3791887
5.8 2088 5.84 357.5342466
6 2159 6.05 356.8595041
6.2 2230 6.28 355.0955414
6.4 2303 6.48 355.4012346
6.6 2375 6.7 354.4776119
6.8 2438 6.88 354.3604651
7 2510 7.01 358.0599144
7.2 2586 7.25 356.6896552
7.4 2661 7.44 357.6612903
7.6 2725 7.65 356.2091503
7.8 2803 7.86 356.6157761
8 2875 8.05 357.1428571
8.2 2947 8.23 358.0801944
8.4 3019 8.42 358.5510689
8.6 3091 8.62 358.5846868
8.8 3163 8.87 356.5952649
9 3235 9.02 358.6474501
9.2 3306 9.21 358.9576547
9.4 3378 9.45 357.4603175
9.6 3452 9.67 356.9803516
9.8 3513 9.75 360.3076923
10 3593 9.98 360.0200401




RPM VS VOLTAJE GENERADO

4000 -
3500
3000 y =357,59x + 11,993
2500 R?=1
E 2000
e« =@ Seriesl
1500
—— Lineal (Series1)
1000
500
0 )
12
VOLTAIJE GENERADO
Identificacion modelo matematico
Sin validacién (5V de SetPoint)
Respuesta entrada escalon
Step Response
From: ul To:yl
14 T T T
121 .
1 9 [ |
System: PL System: PL
IO: ultoyl /G:ultoyl
08~ Settling Time (sec): 0.624 Final Value: 1.02 |
3
2
£
S
< 06 i
0.4 .
0.2 -
0 r r r r r r r r r
0 0.1 0.2 0.3 0.4 05 0.6 0.7 0.8 0.9 1
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Best-Fit: 93.64

) Model Dutput: y1

File Options 3Style Channel Help
Measured and simulated model output
Best Fits
F1:93.64
5] 4
4
2
0
-2 n n L
0 & 10 15 20
Time

Diagrama polos y ceros

<} Zeros and Poles: ul->y1 EWilgl

File Options Style  Channel Help

Poles @) and Zeros (o)

Funcién de transferencia

6.377

G(s) = —1_
) =37%27

Con validacion (6V de SetPoint)

-} Model Output: y1 E”E‘

File Options Style Channel Help

Measured and simulated model output

Best Fits
P1:91.78

o @

= o = m W

Compensador PID

G(s) = 0.6 * (s + 8.65)(5 +6)

s2 +14.6s + 51.6>
s

G(s) =0.6* (



51.6
G(s) = 0.6 « (s + 14.6 + T)

Multiplicamos la ecuacion por 1/14.6

6(s) 0.6 ( S +1+ 1 )
= *
)= 146 " \12.6 (14.6/51.6)s

Estructura del PID

. 1
Cpip(S) =Kp 1+"—. +TdS
Tis

Las constantes del controlador ingresadas fueron las siguientes:

Kp = 06 _ 0.0116
P=T26
Ki = 0.2829

1
Kd = ——=0.684
14.6

Respuesta con controlador ante entrada escal6n

Step Response

1 T T L L T —— £ T ]
System: Closed Looprtoy 7é§teim: Slosedlloanltol
IO:rtoy F'.Ilr\;))ll 1
0.98 - Settling Time (sec): 0.588 inal value: _
0.96 ~ -
)
E
£ 094 - -
o
£
<
0.92 - i
0.9 -
088 r r r r r r r r r
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7 0.8 0.9 1

Time (sec)



Diagrama de bloques

LTI System

Respuesta ante sefal cuadrada de 5V y accion de control

Sefal Generada vs tiempo

20

6 T T T T
< 4§j.,7:-ﬁj — Sefial de referencia
-r'é 4 X: 3.083 X: 4.296 \ Sefial Generada
% Y: 4.876 Y:4.975
o \
lg 2
[<5}

n
0 — \ =
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
Tiempo(segundos)
Sefial Controlada vs tiempo

10 T T

< Sefial de referencia
3
<]
§ 5
©
pi ey
[
%]

0

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18
Tiempo(segundos)

Grafica experimental Voltaje Generado Vs Tiempo y Accion de control Vs Tiempo con
un tiempo de establecimiento en 4.2 segundos.

B

Voltaje




4.4 Control de Posicion

Son muchas las aplicaciones practicas en las que es necesario controlar la
posicién con una cierta precision. Si se coloca una de estos potencidémetros en el
eje de un motor, podemos saber en todo momento, segun la sefial eléctrica que dé
el cursor, cual es la posicion del eje del motor. Comparandola con una de
referencia tendremos una sefal de error que nos indicara el grado de des
alineamiento entre el eje del motor y la referencia. Esta sefial de error aplicada al
variador de frecuencia que nos movera y permitird que el motor gire hasta que el
grado de des alineamiento sea cero, es decir, cuando la sefal de error es cero, y
por lo tanto el motor se parard. Este es el esquema basico de funcionamiento de
los sistemas de control de posicion en lazo cerrado.

+ .
Consi Salida
— M CONTROLADOR SISTEMA —

Seilal de erro

b

SENSOR

4.4.1 Elementos:

o Variador ATV 11HUO5M2E Schneider Electric
Motor trifasico 1LA70-2YA60 SIEMENS
Potenciémetro Lineal de 10 Vueltas
Logix5561

Médulos Anélogos y Digitales.

Pantalla Panel Plus700

0 O O O O

4.4.2 Procedimiento:

4+ Se le acopla al eje del motor un potenciémetro de diez Vueltas, es el que nos permitira
obtener la retroalimentacién de nuestro sistema para hacer el control en lazo
cerrado.

"

b

Figura 62 Eje del Motor con Potenciémetro



Para mover el Motor induccién usamos el variador de Frecuencia, pero primero
se requiere hacer un estudio del manual y configurarlo con los datos de placa
del Motor.

4.4.2.1 Variador ATV 11HUO5M2E Schneider Electric

Al abrir la cubierta se puede acceder a los terminales de control, a continuacién
se muestra sus funciones y especificaciones eléctricas.

"erminal

8
3

O <« 2 > = ; = e e : Calibre méaximo del cable: 1,5 mm?
= o i ften ffen L S et

c o o<+D_J_J_J_J+(16AWG)

0666666660686 Pardeaprste maximo: 0,5 Nem

(4.4 lbs-pulg).
Funcién Especificaciones eléctricas

Contacto del relé de falla (se

Capacidad de conmutacion minima: 10 mA para 24 V 7= (cd)
Capacidad de conmutacion maxima:

iC b ot i i ol *2 A para 250 V~ (ca) y 30 V === (cd) en la carga inductiva
1A varriea;or 2;: aa o adz)s < Constante de tiempo = 0,4 — (inductancia / resistencia) = 7 ms
Pape «5 A para 250 V- (ca) y 30 V === (cd) en la carga resistiva
Constante de tiempo = 1- (inductancia / resistencia) = 0
v Comun para las entradas/salidas ov

logicas

Al

Entrada analdgica de tensién o
corriente

Entrada analégicade 0 a5V o 0a 10V (30 V como maximo):
* Impedancia: 40 k2

* Resolucion: 0,4%

* Precision, linealidad: = 5%

* Tiempo de muestreo: 20 ms max.

Entrada analégicade 0 a20 mA 0 4 a 20 mA:

* Impedancia: 250 (2 (sin resistencia externa)

* Resolucion: 0,4%

* Precision, linealidad: + 5%

« Tiempo de muestreo: 20 ms max.

+5V

Fuente de alimentacion para el
potenciometro de referencia: 2.2
ai0kQ

* Precision: 0-5%
» Corriente maxima disponible: 10 mA

Salida
(puede configurarse como salida
analogica o logica)

Salida analdgica

« Salida analdgica del colector abierto de PWM en 2 kHz
* Tension: 30 V max.

« Impedancia: 1 k{2, 10 mA max.

» Linealidad: = 1%

« Tiempo de muestreo: 20 ms max.

Colector abierto para la salida logica

 Tension: 30 V max.

« Impedancia: 100 £}, 50 mA max.

« Tiempo de muestreo: 20 ms max.

L
L2
L3
L4

Entradas légicas programables

« Fuenie de alimeniacion de +15 V (max. 230 V)

* Impedancia de 5 k{2

* Légica positiva: estado 0si< 5V, estado1si> 11V

* Logica negativa: estado 1si< 5V, estado0si>11Vo
desconectada (gama A solamente)

* Tiempo de muestreo: 20 ms max.

+15V

Fuente de alimentacion de las
entradas légicas

+15 V, = 15% (con proteccion contra cortocircuitos y
sobrecargas)
Corriente maxima disponible: 100 mA

Figura 63 Terminales de Control.



o Diagrama de cableado:

Alimentacion de red monofasica de 100-120 V

= | ATViiesFie

Allmentacoon de red trifasica de 200-240 V

ATV1 1-M3<| H H
\ ' \ y Y 2
5 \‘ AN (2)
1

0—6—-6—0—
é o = _J _J —l ex
- T

+

L--_--

1

i

|—:x>
s =

s M_‘Eﬂ
| B s i- | (3)

Potenciometro .l_

3 = | == de velocidad fpre ]
k_/ —?—l

rety [Médulo y resistencia de
1
200-230 V IJ_. ]frenado opcionales

Figura 64 Diagrama de Cableado

(1) Contactos de relé de falla para indicar a distancia el estado del variador.

(2) Interna de +15V. Si se utiliza una fuente externa (30V max.), conecte la terminal de
0V de la fuente a la terminal de OV, y no utilice la terminal de +15V del variador.

(3) Medidor o relé de nivel bajo.

(4) Consulte la placa de datos del variador para obtener informacion sobre los fusibles
recomendados. Es posible utilizar fusibles de accion rapida o de retardo de tiempo
clase J.

o Programacion.

Sale de un menu o
parametro, o cancela el

valor mostrado y regresa Tres visualizaciones
al valor anterior en la de siete segmentos
memoria

@ Ingresa a un menu o
parametro, o guarda el
parametro visualizado o el

Regresa al menu o
valor mostrado

parametro anterior, o
aumenta el valor

mostrado Lo lleva al siguiente menu o

parametro, o disminuye el
valor mostrado



Muestra el estado del variador

Frecuencia del motor (el ajuste es visible desde esta
ubicacion sdlo cuando se energiza el variador por primera
vez)

Tiempo de la rampa de aceleracion

Tiempo de la rampa de desaceleracion

Velocidad baja

Velocidad alta

Parameiros

Corriente 1érmica del motor de ajuste del

primer nivel
2 velocidad preseleccionada (1)
3% velocidad preseleccionada (1)
42 yelocidad preseleccionada (1)
Configuracion de la entrada analdgica
Menu: Control del motor

Menus

Menu: Funciones de aplicacion

Menu: Supervision

Figura 65 Acceso a Menus

Las velocidades preseleccionadas aparecen sélo cuando la funcién PS2 permanece
en el ajuste de fabrica o si se volvio a configurar en el menu FUn.

Los pardmetros en las casillas sin sombrear pueden ser modificados solamente cuando ¢l variador
estd parado,

Los parametros en las casillas sombreadas puaden sar modificados con &l variador funcionando o
parado,




Cadigo  |Descripcién Gama de ajustes Ajuste de fabrica

60 Hz: gama U

Frecuencia del motor 50660 Hz 50 Hz: gamas Ay E

Ll

Este pardmetro se muestra solameante aqui la primera vez que se energiza el variador de
velocidad, y puede ser modificado en cualguier momento desde el mend FUn.

Codigo  |Descripeion Gama de ajustes Ajuste de fabrica

Configuracién de la entrada
analdgica EV. 10V, 0mA, 4 mA gV
nik -5 tensidn de 0-5 V (fusnte de alimentacion interna)

- 10U tensidn de 0-10 V (fuente de alimentacidn externa)
-0A:  corriente de 0—20 mA
=471 coriente de 420 mA

1 IN = corriente nominal del variador
2 Aparece solo si la funcion PS2 permanece en el ajuste de fabrica o si se volvié a

configurar en el menu FUn. Los ajustes para las velocidades preseleccionadas por
debajo de LSP y por encima de HSP no tienen ningun efecto ya que LSP y HSP tienen
precedencia.



Valor | Tensién nominal del motor
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-0 I I Valor I Frecuencia nominal del motor

@
| ®

Estabilidad del bucle de frecuencia

q@

m
o
2

®

2@
o ®
[@3

Valor | Ganancia d= bucle de frecuencia

ESC
oo 2
%:I—' Compensacién de la caida de tension
@ - Lz—" Cormiente nominal del motor
-— |
ES@
® Er:n
4—@ i L_i" Corriente limitadora
ESC
© - :Il—" Deslizamiento nominal del motor
@© =
4—| 5 L Compensacion de deslizamiento
€9
e °° &
ros —*| Valor | Factor de potencia nominal del motor

Figura 66 Menu: Control del Motor

Tipos de control

o Existen varios tipos de control para el variador de velocidad, cada uno con
propiedades distintivas y configuraciones internas y de cableado ya
establecidos. A continuacién se puede observar como se puede acceder a ellas
por los menus

Ly Py
—

™

Tipo de control

[
™

®©® 0@

SIS




Codigo  |Descripcion Ajuste de fabrica
cc Tipo de control
NCE |20 =control de 2 hilos 2C
3C = control de 3 hilos
L 0C =control local
Control de 2 hilos: El estado de la entrada, abierio o cerrado (1 6 0), controla la marcha o
paro del variadar.
: i MU i
Ejemplo de cableada: L _*2V _';3_,?'__1
LI1: adelante \
Llx: atras
Control de 3 hilos (controf de impulsos): un impulso hacia adelante o hacia afras es
suficiente para un comando de arranque; un impulso de paro es suficiente para un comando
de paro.
Ejemplo de cableado: E;,I._ L[_U?_UT‘!
LI1; parada o
LI2: adelante E
Lly: alras
Control local: El boton de marcha (RUN) / paro (STOP) siempre esta activado para controlar
gl paro del motor. SitCC no estd configurado como LOC, el motor realizara una parada libre.
SitCC esta configurado como LOC, el motor sigue la rampa de desaceleracion hasta parar,
pero si hay un frenado por inyeccion en curso, se realizara una parada libre.
NOTA: Para modificar la asignacicn de tCC, oprima &l botdn ENT durante 2 segundos. Esto
lo hard regresar a las siguientes funcicnes a su ajuste de fabrica: S, tC1, Atr, PS2 (LIA, Lib).
ECE |Tipo de control de 2 hilos tm

(es posible acceder a este parametro solamente i tCC = 2C):

L £ L:Sielvalor de la entrada de marcha adelante o marcha atrds es alto, cuando esid
energizado el variador, éste arrancara el motor. Silas dos entradas fienen un valor alta
durante la energizacion, el variador girard hacia adelants.

£ - n: Elvariador deberd contengr una transicion de bajo a alto de la entrada de marcha
adelants o0 marcha atras antes de arrancar el metor, Por lo fanto, si el valor de la enfrada de
marcha adalanta 0 marcha atrds es alto, cuando esta enargizado ol variader, 1a entrada
debera pasar por un ciclo antes de que el variador arrangue el motor.

71 0: lgual que LEL, con la excepcidn de gue con este tipo de control la entrada del
comando de marcha “adelante” fiene precedencia sobre |a entrada del comanda marcha
“alrds". Si se activa la marcha adelante mieniras el variador ests funcionando en marcha
atras, el variador girard hacia adelante.

Figura 67 Parametros del Menu tcc



4.4.3 Identificacion del sistema.

Procedimiento: Se tomaron datos con respecto al sistema de Voltaje generado VS

Entrada escaldn para la identificacion del Sistema de posicion.

En Matlab se abre la System Identification tool, y importamos los datos obtenidos

por Labview.

) Import Data E]@gl

Data Format for Signats

Time-Domain Signals -

) System Identification Tool - Untitled

File Options ‘Window Help

Impott data R

Data Yiews
[] Time plot
[[] Data spectra

[] Frequency function

Exit

COperstions

=-- Preprocess v F;

T

L
=> dato

Working Data

1

To
Workspace

To
LTI Yiewer

Trash

Imiport models R

Pl

—

P1Z

[] todel resids

“alidation Data

hlodel iewes
[] Transient resp
[] Frequency resp
Feros and poles

[ Maoize spectrum

Click on datafmodel icons to plotiunplot curves.

Sin compensador PID se ve el estado del sistema

| <) |System Identification Tool: LTI Viewer

window  Help

.:\- lEI

Step Response
From: ul Ta: w1

File Edit
O&| =
16
=
=
=
[~H
&

Syatem: P1
12wl tooyt
Settling Time (=zec) 155

System: P1
12 w1 toyt
Peak amplitude == 1 67 |
Cwershoot () 0
At time (zec) = 30

13
Time [(sec)

a0

LTI “igweer




Se estima el Proceso Por medio del Process Models, porque no estamos realizando el
sistema descretizado y se le quita el retardo, como es posicion el por naturaleza posee
un Integrador.

) Process Models [ZI@[E
KO [t | | awe | | tnten |
K T [ ot || awe | oot ]
{1+ Tpt 5 | K | | |
| | | | | |
Poles | | | | ‘ |
[1 | airea 2 | | | | | |
[ Zera Initial Guess
[ Delay (%) Auto-selected
[ Integrator OFromexistngmosst: [ |
() User-defined

Digturbance Model: Initicil stete: At -
Focus: Covatiance: |Es‘t\mate v| [ Options.. ]

fteration 1 Fit: 0.234 Improvement 0 % D Display Stop terations

WEiE Pl [ Estimte | [ cose | [ Hep |

Se obtiene la Funcién de Transferencia de la planta Funsion de transferencia
clc

s=tf('s")

g=(0.3477)/(s+0.2081);

Settling Time

System: P1
A2yt oyt
Settling Time (zec) 15.8

) [System Identification Tool: LTI Viewer [BEE]
File Edit ‘Window Help

D& S| B

ua i = o i
WO: ut 1oyt
Final \alue: 1.67

10 ui ta 1
Sefting Time (secy: 185 |

Ampliude

05—

ozl

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
05— 1 —
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
L

Time (sec)




Se utiliza la herramienta Ident y Process Models

Process Madels

) Import Data

Fie Options Window Help

Data Format for Signals
Import date Import models ® Tt
1 Operations Time-Domain Signals ~ _—
+Tots)

pa
1 Workspace Variable

e, iy Input 1 % Mred ~

= | o outp . i Gusss

Working Data @ futo-selected
Cner -

O e—

4 Clrerer
Estimate - v Data Information ) ser-gene

Data views Mot views Data name.
ittt e e 8
e v o v
] Time plot [ Transiert resp Noriinear ARX Starting time. l:l
S mimen [—
[]sta spectrs [wodeiresize  [Jrrequencyresp || e ierer Sampingiterval g g2
[ Freauency function [Py [ Zeros and poles st P e R ——,
Ext T deto [ noise spectrum
eeton Beta L I (=]

Diagrama de Polos Y cero

Paoles () and Zeros (o)
T

Best Fits del 86.13%

Measured and simulated model outaut

BestFits
IP1:86.13




Se obtiene la funciéon de transferencia:
clc

s=tf('s")

0=(0.3477)/(s+0.2081);

Iniciamos a disefiar nuestro controlador de posicién

=] Contral and Estimation Taols Manager

File Edit Help

Sd|9 ™
[ workspars Architecture| Cempensator Editer | Graphical Tuning | Analysis Plats | Automated Tuning|
(=4 5150 Design Task

Design History Compensator

(s+5)
1
PaleiZero | Parameter |

Dynarmics Edit Selected Dynamics
Type Location | Damping | Frequency
ReslZero |5 J s

Right-click ta add or delete polesjzeras

[ show architecturs | [ stors Design ]

‘ ~

Sabemos que la planta Posee un Integrador por lo tanto Se monta Un algoritmo PD

Para poder ver la accion de control

Soope

Fulse FID ContrelleEaturation
Generatar LT Srmtem

Step




4.5 Programacion.

inicio_posicion Start_posicion
A
o
Start_posicion  phtanu_suto P_Manuial
E 3 E 3
o E
Start_posicion  phanu_suto P_auto
E IE
o RN
Start_posicion  P_Manual  Derecha  lzouierds  Parada_2 Salicka_Der
1E 1F 1E By 3/ 3
LN LN JC S e
P_atto  Start_posicion  error_PMegstivo
JE 1F JF
o J 0 J 0
Start_posicion  P_Manual  |zguietda  Derecha  Parada_1 Salida_lzg
1E 1E 1E 3/ 3/ E 3
1r 1r e FE FE

P_auto  Start_posicion  error_Postivo
[

—3JE JE

[u i

C

Salida_Der Local4: 0 Data.0
[
C
Salida_lzy Local4: 0 Data.d
E
o
P_Manusl A
E Move —
Source Wmz2
01 %
Dest Local2:0.Ch0Data
0ng
Start_posicion O .
5 Move Move —
Source o Source o
Dest Local:2:0.ChOData Dest Local:2:0.Ch20ata
0.0 ¢ 0.0 ¢
P_Marual RT Parada_1
—— F—— Greater Than (&=8)
Source & YGmotor2
43675194 €
Source B a.5
F_Marual LE: Parada_2
— F—— Less Than (A=)
Source & YGmotor2
43675194 &
Source B 0.7
WO
hicrve: —
Source Local1:l.ChOData
43675194 €
Dest VGmotor2
4.3675194 €
inicio_posicion MO
3'E Move —
Source o
Dest Local2:0.ChiData
0.0 ¢




M-

—— Mave

Source Resp

Dest Local2:0.Ch2Data

204

00«

error_Negativo

error_Postiva

Start_posicion tLIL.
JF Muttiply
Saurce & Vim2
0.1 ¢
Saurce B 20
Dest Resp
2.0 #
Start_posicion  P_auto LES.
F——— F—— Less Than (4=
Souree & PID2SP
0.0
Source B WiGmotor2
43675194 &
Start_posicion  P_auto RT
1 F J F—— Grester Than (4-6)
Source & PID2.SP
0.0
Source B VGmatar?
43675194 ¢
Start_posicion  P_auto
TE TE
B a0

Interface Grafica de posicion.

Voltage generado

I

Controt Manuat Rl

Setpoint

Automalico

Setpoin

[

Proportional Integral Derivative

FID PID2
Process Yariahle YGemotor2
Tieback a
Caontrol Yariahle v
PID Master Loop o
Inhold Bit [t}
Inhald =lue a
Setpoint 00«
Process Wariable 17528434 €
Output % 05

Voltage Generado




Capitulo 5 Manual de programacion del Banco Allen Bradley.

+ En este manual se muestra cémo programar los controladores Logix5000 con
el lenguaje de programacion de légica de escalera de relés. Forma parte de un
conjunto de manuales relacionados que muestran los procedimientos comunes
para programar y operar controladores Logix5000:

51 Diagrama de logica de escalera:

Instruccién

Organice el diagrama de légica de escalera como renglones en una escalera y coloque
instrucciones en cada renglén. Hay dos tipos basicos de instrucciones:

Instruccion de entrada: La instruccibn que comprueba, compara o0 examina las
condiciones especificas de su maquina o proceso.

Instruccion de salida: La instruccion que realiza alguna accién, como encender o
apagar un dispositivo, copiar datos o calcular un valor.

Instrucciones de entrada nstrucciones de salida
-‘___,-' ""-—._H I
_,/ 1 HH‘"‘* // ’\\\
| o Tl K o |
0 0 0
Jd L m

| 10 [ LA LA |

Bifurcacion

Una bifurcacion son dos o mas instrucciones en paralelo.

n

. . I S
Bifurcacion < 4t "= Bifurcacion

S -

\ - 1 E -
N
"
H [—

El numero de bifurcaciones paralelas que se puede introducir es ilimitado. En este
ejemplo se observa una bifurcacion paralela con cinco niveles. El renglon principal
conforma el primer nivel de bifurcacion, seguido de cuatro bifurcaciones adicionales.

Instruccion de entrada Instruccion de salida




Se pueden anidar bifurcaciones de hasta 6 niveles. En este ejemplo se observa una
bifurcacion anidada. La instruccion de salida inferior se encuentra en una bifurcacién
anidada de tres niveles de profundidad.

Instruccidn de entrada Instruccion de salida

L

1 \_‘
Los renglones largos con bifurcaciones anidadas complejas obligan a examinar el
editor de logica de escalera y pueden provocar que finalmente se extiendan a varias
paginas al imprimir la I6gica. Para un mantenimiento més sencillo, se debe dividir la
I6gica en multiples renglones de menor tamafo.

Como introducir la légica de escalera:

Una nueva rutina contiene un renglén preparado para recibir instrucciones.

Cursor (azul) Al afiadir una instruccidn o bifurcacidn,
esta aparece a la derecha del cursor.

'

=
=
=
=

Al afiadir un renglén, este aparece —pm
debajo del cursor.

Utilice la Barra de herramientas de elementos del lenguaje para afiadir un diagrama de
I6gica de escalera.

Nivel de bifurcacian

Bifurcacidn
Rengldn XIC X¥I0 OTE OTu OTL
o Hlele] 1w [O]o]o] o
4| ¥ |\ Favorites imer. Ut ompare

(Otras instrucciones

Coémo agregar un elemento a la ubicacion del cursor

1. Haga clic en (seleccione) la instruccion, bifurcacion, o renglon que esté por encima
de donde quiere afiadir un elemento.

2. En la Barra de herramientas de elementos del lenguaje, haga clic en el botén del
elemento que desea anadir.



Cémo arrastrar y colocar un elemento

Arrastre directamente el boton del elemento a la ubicacion deseada. Un punto verde
indica una ubicacion adecuada (punto de colocacién). Por ejemplo:

A bt e | A ] | [ o [ i1
4| » |\ Favorites MErICuumer X Input/outplt X Compare

Coémo crear y asighar un nuevo tag
1. Haga clic en el &rea del operando de la instruccion.
2. Introduzca un nombre para el tag y pulse [Enter].

3. Haga clic con el botén derecho en el nombre del tag y Seleccione un nuevo
“tag_name”.

4. Haga clic en el boton (== .

Data Type: | J Catfigure |

Scope: I MairPragram j

5. Seleccione el tipo de datos para el tag.

ALARM - Cancel |
AxS_COMSUMED

AxIS_SERVO

Ax|5_SERVO_DRIVE Help |
AxIS_WIRTUAL

BOOL

CAM

CAM_PROFILE

CONTROL

COUMTER LI

SCALTINC

—Array Dimensions
Dirn 0 [y 1 [y 2

E =S F =F ::1‘

Si desea definir el tag como una matriz, introduzca el nimero de elementos de
cada dimension.

6. Haga clic en OK.

7. Elija el tipo de tag.



I j Help |
7. —m= Tag Type: (* Base
€ Alias

€ Pudeet [
" Consumed
8. Haga clic en OK.
Como elegir un nombre o un tag existente
1. Haga doble clic en la zona del operando.

Se abrird un cuadro de entrada de texto.

2. Hagaclicen ¥ 2

3. Seleccione el nombre:

Para seleccionar Haga lo siguiente

Una etiqueta, un nombre | Haga clic en el nombre.
de rutina o un tipo de
nombre similar

Tag Haga daoble clic en el nombre del tag.

Un nimero de bit A. Haga clic en el nombre del tag.
B. A la derecha del nombre del tag, haga clic en W

C. Haga clic en el bit requerido.

4. Pulse [Enter] o haga clic en otro lugar del diagrama.

Introducir un comentario de renglén

Cuando introduzca un renglén de logica de escalera, puede afiadir comentarios que
expliquen el objetivo de su renglén.

Para introducir un comentario de renglén, siga estos pasos.

1. Haga clic con el boton derecho en el nimero de renglén de su légica de
escalera.

Exchit Eung Soemrresnk [ hrlaD
— Tt Fuar.. .
Expeort Piisg.. .

warify A
Go To... ChrisG

Sl Lashdar Ebsrreri.. . Ak-Ine
™



Aparecera el Dialogo de edicion de texto del renglon.

Fung Comment For Aung 2 ﬂﬂ
I L. PR I .. ) L. .

2. Introduzca su comentario de renglén en el Didlogo de edicion de texto y haga
clic en el botén verde con el tic para confirmar sus comentarios o en el boton
rojo con la X para cancelarlos.

Coémo comprobar larutina
Segun programa la rutina o rutinas, debe comprobar periédicamente su trabajo:
1. En la barra de herramientas superior de la ventana RSLogix 5000, haga clic en
&
2. Si aparecen errores en la parte inferior de la ventana:
a. Pulse [F4] para ir al primer error o advertencia.
b. Corrija el error de acuerdo con la descripcion en la ventana de Resultados.
c. Vuelva al paso 1.

3. Para cerrar la ventana de Resultados, pulse [Alt] + [1].



5.2 Configuracion del controlador.

4+ Si desea cambiar la configuracion del controlador, como por ejemplo el
nombre, el tamafio del chasis o el nUmero de ranura, use el cuadro de didlogo
Controller Properties.

{% RSLogix 5000 - Quick_Start_1 [1756-L55]*

File Edt View Search Logic Communications Tooks Window Help

EEER R e =] hlin|8b] [T [V]8

Dffline I, T RAUN E‘ Path: | <none>
NoForces b, FDK
No Edis %I—Ffuﬂ 4 o 1 e i i e e

M 1| b|\Fauorites A Bt A TimeriCourter A InputiCutout

T— 1. Haga clic en el botdn Controller Properties.

Mice Fauts | Date/Tine | Advenced | SFCExecuion | Fie | Norwolatie Memoy
Geoo | SewPot | SymemPuobso | UsePromed | MawFais

Vedor  AlenBradey

2. Cambie las propiedades que necesita cambiar (algunas
caracteristicas sdlo se aplican a ciertos controladores).

i 1786455 Contollogh 885 Contle e | g— 2. 1ipo de controlador
Fevion 121 Chings |
Hene: | -+——— b nombre del controlador
Descrpton: [

5
ChassisTipe. [1756410 105 Conologn Crssss = mg——————L ¢ tamaiio del chasis del controlador
St [ S d. nimero de ranura del controlador

3. Seleccione

5.2.1 Configuracion de modulos de E/S

Para modificar el comportamiento de un modulo, use la ventana Module

Properties de dicho médulo. Las opciones de configuracion son distintas en
cada maédulo.

== Corkroler My_Project_t
Controller Tags
(23 Controller Eault Handler
(23 Power-Up Handler
425 Tasks
= MainTask
=1L MainProgram
(23 Unscheduled Programs
=425 Mokion Groups
[ Ungrouped &xes
= Trends
(=45 Daka Types
Ly User-Defined
(o strings
g Predefined
[y Module-Defined
1 Configuration /— 1. Haga clic con el botdn derecho del mouse y seleccione Properties.

Bl [o]17ss-cELEl

B
e
B

=]

2. El nombre o el ndmero de ranura se cambia en la ficha General



Genel” | Correction | Modue Ifo | Coniiguration | Alaim Coriigwation | Calbration | Backplane |

Type: 17564FE & Channel Isolated Voltage/Cunent Ansiog Inpu

Wendor: Alen-Bradey

Paseri: Local

Name: | S | =] <—————— ubicacion del mddulo en el chasis o riel

!

nombre del médula

3. Para cambiar la configuracion, haga clic en Ia ficha Configuration. Algunos médulos
tienen varias fichas de configuracion.

General| Conection | Module Info Conliguation | Alawm Configuration | Cafbration | Backplane |

~ Channel
[0 1]2]a]e]5] Irput Rangs: [40% 10 10v v] | -a— rango
Senzor Offset |D|:|
Scaing :
Hih Signat High Engneerng, | Metch Fler: leov: 3]

|1u.n ¥ = |1u.u

Digial Fiker: O

Signal Engreeri
00 ¥ = [ ascala

5.2.2 Como anadir los moédulos de E/S

Para establecer comunicacion con los modulos de E/S en el sistema, debe afadir los
modulos a la carpeta 1/0 Configuration del controlador. Las propiedades que usted
seleccione para cada modulo definen como se comporta el modulo.

Controlador Controlador Controlador
CompactLogix ControlLogix FlexLogix

&1 Conkrolecddy_Controller &[0 Contraliee Py _Controllar 310 Controller My_Conkraber
@153 Tasks &3 Tasks 43 Tasks
41-23 Mobion Groups -3 Motion Groups - Mation Groups

E3 Trends 151 Trends 3 Trends
#1070 Data Types [0 Data Types @I Data Types
=145 10 Configuration AR/ Configuration

=155 10 Configuration

—_ I FlexBus Localz

Mew Module,. . . ct Module Type
1. Haga clic con el botdn derecho del .
dr Cut Ctrisx mouse y seleccione New Module. Tppe:  |1756-1B16
B2 _—.” Chri+C . . T [Descrioh
2 Pate Clri 2. Seleccione el tipo de mddulo. 17561400 8 Pont 791324 AC Diagnostic Input
1756:B16D 16 Pomt 1030 DC Diagnostic Input
17581816l 16 Pont 1030 DC Izolated Input, S
1756 1B16IS0E 16 Channel lsolsted 24V Input Sequer
1B32/A 32 Pomt 10V-31.2 DC Input
. . 1 32 Pont 10V-31.2 DC Input
eone a evision el X 16 Pt 20060V DC
madulo. EEIF16 16 Charvel Norlsclated Valtage/Cum
I5E-IFAF0F, § Curent Mot lnpits/ 2 CummentM'olt O

Select Major Rev for 17561816 Modue Profile
. o h I5E-IFECIS A8

- I5E-IFEI B Charrel | zolzsted VolkageTurent b

) . (56 IFa Charnel Nor-lsolated Voltage Cumei
Major Revision: |2 = ssen 16 Rgint V-5 DC TTL Input

haw

Vendor: |41 | * oter |
- ¥ Andog ¥ Digtal W C ) ¥ Mation

%]

B Chariel lzolsted Cunent Souicing 4




Module Properties - Local:1 (1756-1B16 2.1)

4. Escriba un nombre para el

modulo {de hasta 40 Type: 17561816 16 Paint 10V-31.2¢ DC Iripes
caracteres sin espacios). Wendor: Alan-Bradley
“H-__H____H Faeri: Local

TN sl
5. Seleccione el lugar del médulo W____———f“— =
en el chasis o el riel. _ =l
Comm Foimat: | Inpu Dala =

6. Ace pte la cnnfiguraciﬂn Revizion: I?_ |'| a. Elechrorec Kaping: ICnmpahbls Module 3
predeterminada para cada

médulo. o TR e W
o | _co | Wb ffrwn ] _we |

5.2.3 Observacion de los datos de E/S

4+ La informacion de E/S se presenta en forma de conjunto de tags.

Controller Organizer k|

=5 Cortroler Conkroller_Name
@ Controller Tags -
Cuando se agrega un midulo a la I Contraller Faul Handlee

: : [ Power-Up Handler
carpeta |0 Configuration. .. 515 Tasks

£ 58 MainTask
4] B ManProgram
3 Unscheduled Prograns

3163 Motion Groups ...el software crea automaticamente
23 Trends los tags del controlador cubiertos para
#-3 Data Types el modulo.
=

Las direcciones de E/S tienen el formato siguiente:

Ubicacidn | | :Ranura | |:T1’po | | .Miembro | | . Submiembro |

|:| = Opcional

Ubicacidn Ubicacidn de red
LOCAL = el mismo chasis o riel DIN que el controlador

ADAPTER NAME = identifica el adaptador de comunicaciones remoto o el médulo puente

Ranura Ndmero de ranura del madulo de E/S en su chasis o riel DIN

Tipo Tipo de datos
| = entrada
0=salida
C = configuracitn
S =estado

Miembro Los datos especificos del modulo de E/S; depende de qué tipo de datos puede almacenar el médulo.

« En los madulos digitales, un miembro de datos generalmente almacena los valores del bit de entrada
o salida.

» En los madulos analdgicos, un miembro de canal (CH#) generalmente almacena los datos de un canal.

Submiembro Datos especificos relacionados con un miembro.

Bit Punto especifico en un médulo de E/S digital; depende del tamafio del médulo de E/S (de 0a 31 paraun
midulo de 32 puntos)




Cantroier (S k| ~——— 1. Hagaclic con el batén derecho del mouse y seleccione Monitor Tags.
=] = Controler Controler_Names
[# Controller Tags ~——— ) o
[ Cantroller Fault Handler —— Los valores se muestran con los estilos siguientes:
[ Power-Up Handier . ..
123 Tasks Estilo Base Anotacion
£ 58 MainTack —
&1 £, ManProgram Binario 2 ¥
3 Unscheduled Programs Decimal 10 NA
&- 23 Motion Groups
23 Trends Hexadecimal 16 16#
[€-53 Daka Types
Bk /o Configuration Umal 'B '3#
Exponencial MA 0.0000000e-+000
Valor con punto flotante NA 00
(coma flotante)
Una flecha azul indica que cuando usted cambia el valor, éste entrara en
vigor inmediatamente.

Tag Name 7 |vae €| Force Mask €| Syl |
[+-Locak0:C ...} f...1
—= |[+]-Local {...} ...}
[=-Local0 [ fenal
El—LDcaI: 00 Data Z2#000. .. Binany
—Local0:0 Data 0 0 Decimal
—Local::0.Datal 1} Decimal
—Local0:0.Data2 1} Decimal
A

T

L 2 Para ver un valor con un estilo distinto, seleccione el estilo que desee.

3. Para cambiar un valor, haga clic en |z celda de valor, escriba el nuevo
valor y presione la tecla [Enter].

4. Para expandir un tag y mostrar sus miembros, haga clic en el signo +.

5.3 Establecimiento de una conexion en serie con el

controlador.

4+ El software RSLinx® gestiona la comunicacién entre controladores Logix5000 y
los programas de software, tales como el software RSLogix 5000. Para
establecer la comunicacion con un controlador (p. ej., descargar, monitorear
datos), configure el software RSLinx para la comunicacion requerida.

Controlador Logix5000 ~— ———= Software RSLinx — ™| Software RSLogix 5000




Fie Edt Wiew Communications Station DDEfOPC Sacurity  Window Help

2| & 2|8 B[k ¥

= B Workstabion, USMAYHMILLS

g5 L Gateways, Etherat B driver — establece comunicacion a través de una red
g AB_DF1-1, DF1 -— — .
o g5 AB_ETH-1, Ethemet -elb——"" especifica.
4 f] 192.168.1.200, 1 TS6-ENBT/A, 1756-ENET/
162,188.1.201, | TS6-ENET/B, 1756-ENET/S

|| =D Backplane, 1756-810/A

[ f 00, 1756-L55)A LOGIVESSS, 1756-L55/A 1756-M14/A LOGIXGESES

[ ® 01, 1756-ENBTA, 1756-ENET /A \ 4 4 o

@8 02, 17561554 LOGINEEES, 1756-L55/A 1756-M231A LOGIXSSSS ruta de acceso — ruta de comunicacion a un

B %, 1756-L63 LOGIIG563, 1756-L637A LOGLESAS dispositivo. Para definir una ruta, debe expandir un
| 4, 17S6-1B16LA, 175681614 DCIN 100 driver y seleccionar el dispositivo.

I 05, 1755-0B16D0JA, 1756-0B160/A DCOUT DIAG

Use un cable en serie para establecer una conexion punto a punto entre los puertos en
serie de la computadora y del controlador.

ADVERTENCIA.

Si conecta o desconecta el cable en serie con la alimentacion eléctrica conectada a
este modulo o al dispositivo en serie en el otro extremo del cable, puede producirse un
arco eléctrico. Esto puede causar una explosion en lugares peligrosos.

Antes de proceder, asegurese de desconectar la alimentacion eléctrica o de que el
area no sea peligrosa.

1. Conecte un cable en serie entre el controlador y la computadora.

\I =
o

o

bﬂ'ﬂ

fel
a

Controlador
Logix5000

8
_/table de serie 1756-CP3 61 MF-EPE\




2. Configure un driver RS-232:

= N r— a. Inicie el software ASLinx.

File Edt View Communicstions Station DDE/OPC Security Window Hep

2| & 818 |kl b. Haga clic en IEl
/— c. Seleccione AS-232 OF1 devices elija

anmm-u

[Fs 2320k devices |1

d. Acepte el nombre predeterminado.

Choose a name far the new drvar.

[15 characters masmum]

[eB_DF11

Configure R5-232 DF1 Devices e. Seleccione el puerto COM de la computadora.

Devics Name: M-DM f. Seleccione Logix 5550/ Compactlagix.
e

o ane | AdoCorigas |
Conm Pat: [COM1 *|  Dewies: |Logi 5550 / CompactLogix ¥ 9. Seleccione

h. Cuando termine la configuracion automatica,

seleccione

Baud Riate: 13200 B

(Decimall

Panty: |Mone = Enor Checking  |BCC

Sepbit=[1 7] Protocol
St

‘Configued Dipvers:
Nae ard Deseriphon | Status , , )
AB_DF1-1 DF1 Sta: 0 COM1: RUNNING Runring —®— El driver se ha configurado comectamente y se estd
AB_ETH A8 Ethemet RUNNING Aunring gjecutando.
AB_ETH-2 4B Ethemet RUNNING Running




5.3.1 Descarga de un proyecto en el controlador.
4+ Para ejecutar un proyecto en un controlador, descargue el proyecto en el
controlador.

ATENCION: Al descargar un proyecto o actualizar el firmware, todos los servoejes activos se desactivan.
Antes de descargar un proyecto o actualizar el firmware, aseglirese de que esto no ocasionara el
movimiento imprevisto de ningun eje.

Controlador
Logix5000

descargar — transferir un proyecto de la

':l proyecto computadora al controlador para poder ejecutarlo.

» Al descargar un proyecto, se pierden el
descargar proyecto y los datos que estén en el
controlador, si los hay.

Si la revisidn del controlador no coincide con
la revision del proyecto, se le solicitard que
actualice el firmware del controlador. El
software RSLogix 5000 le permite actualizar el
firmware del controlador dentro de la
secuencia de descarga.

1. Gire el interruptor de llave del controlador a:

L@
2. Defina la ruta al controlador:
a. Abra el proyecto RSLogix 5000 que desee descargar

£ RSLogix 5000 - My_Project [1756-L55]
File Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

| B|=(a| & ||| =] [Tea =] BlH|R| = 2|5 w2

Path: [AB_ETH-1\152.166.1.200\B ackplane\0 j@l
b. Haga clic en §5! A
c. Desplacese hasta el controlador.
= Para abrir un nivel, haga clic en el signo +. = " e |

« Cuando vea el controlador, seleccidnelo.

L

wWorkstation, USMAayHMILLS
F-fs Line Gateways, Ethernet
a2 AB_DF1-1, DF1

T = 2% AB_ETH-1, Ethernet

T
T =-f 132.188.1.200, 17S6-ENBT/A, 1756-ENST/A
3. Descargue el proyecto: H“‘-——m______h = 9 Backplane, L 7S6-410/0
— 5 00, 1 7S6-LSS/A LOGIXSSSS, 1756-L55]A 1756-M14
T 01, LFSE-ENBT A
a. Seleccione i 02, | PSE-LSS)A LOGINESSS, 1756-L55/A 1 TS6-MES

£

Error al descargar en el controlador. Las revisiones del
iQué respondio el software proyecto fuera de linea y del firmware del controlador no son
RSLogix 50007 v

y Doseaaweenel b. Selecsione

b. Seleccione Look. for Fimmware Update Files [nc

| C\Program FilestCortredFLASH

=i
_Update Type  File j

Upgrade 0001 \000E YW0038NE563_INT_R. .
Uparade 000 NOD0E W003ENSSE3_INT_R. .
Upgrade 0001 \000E Y003ENE562_INT_R..
Upgrade 0007 NO0ODE0038NE5E3_INT_R

I inmrade SO ANNNF WNaAAseESRS A2 1 _I
Inztalled Finware Update File Diecton:

C:AProgram Fles\CortrolFLASH

=

c. Seleccione la revisiton del controlador.

d. Seleccione Y, & continuacion,




5.3.2 Seleccion del modo de funcionamiento del controlador

1. Determine el modo que desea para el controlador:

Rem Prog m Program Mode

Mo Forces
Mo Edits

2. Gire el interruptor de

llave a

3. Conéctese con el

=
1]

5= W Controler OK
| W Battery Faut
==| [T 1/0 Mot Pres=nt

iDesea ejecutar [a Tagica en el na Seleccione el modo de
- !
controlador? programacian
Lsi
;Desea gue la logica controle . Seleccione el modo
los dispositivos de salida? marcha.
no
= Seleccione el modo
prueba.

RUN REM PROG

]

controlador.

4. Seleccione el modo.

5.3.3 Resolucion de problemas de comunicacion de E/S
4+ Si existe un problema con varios dispositivos del sistema, es posible que haya un fallo

de comunicacion con un modulo de E/S.

parte frontal del

controlador

Estado de la comunicacion de E/S

] —|

[ Jes

Entonces:

Puede ser que:
= Mo existan modulos en la configuracion de E/S del
controlador.

El controlador no contiene un proyecto (la memoria
del controlador estd vacia).

El controlador se comunica con todos los modulos de su
configuracién de E/S.

Si:
apagado
Rem Prog A. ™ PogEnMade b
Ma Foress ) .| = Confroller 0K
o Edits L
[ ]
verde fijo
verde
parpadeante

Uno o mas mddulos de la configuracion de E/S del
controlador no responden.

-3 Trends

=8
=

£, I
- B [5] 1756-0B160 Remote

231 Cantroller My _Project_1
#1--C3 Motion Groups

+ £ Data Types
-5 170 Configuration

1756-ENETSA Local _Comm
6] 1 756-ENET/B Rem

N
Cutpuk_1

A

El sigho & sobre un mddulo indica que no hay

Degcription

comunicacion entre el controlador y el mddulo.

Module Foult

|[C0de 1E#0204) Connection Request Ervor: Connection request timed out.

! S

conexidn — vinculo de comunicacion entre dos dispositivos, como un

controlador y un mddulo de E/S, un terminal PanelView u otro controlador.
Los controladores Logix5000 usan conexiones para comunicarse con los
mddulos de su configuracion de E/S.

fallo del modul

o — error de comunicacion con un modulo.



5.3.3.1 Consejo.
4 Solucione primero los problemas de los médulos de comunicacién. Un médulo de

comunicacion con fallo afectara a los médulos que dependen de él.

1. Conéctese con el controlador.

-] Contraler My_Project_L

[ Tasks

[ viation Groups 2. 5i es necesario, haga clic en los signos + del arbol /0 Configuration para ver
-7 Trends / madulos con fallos

-[3 Data Types

RERR /O Corfiouration - 3. Seleccione el mddulo con fallo.

/

4. Seleccione Help = Contents.

h. Haga clic en la ficha Indexy escriba modules faults.

C3 Cantraller My_Project_1
-E3 Tesks

w13 Motion Groups

-0 Trends

-0 Diata Types

EIF\@I I/ Conliguration

= ] [1] 1756-ENET)A Local_Comm \
- ] 1756-EMET/B Rernate_Comm

=0

Help Topics: k. Logix 5000 Online Help

dtents  Index | Find

-3, [5]1756-0B16D Remoke_Output_1 1 Type the first few letters of Jhe woid you'ie looking far.
Module Faults
Desoription 2 Chck the mdex eniy youwant, and then click Display.
Module Fault ([ [Code 1 B#DB]4D:unrecﬁc-n Reguest Error: Connection racuest t Tirne M aztership tab_ 1756-5YNCH

B. Seleccione Ia informacidn correspondiente al fallo del

mdduloy elija

module fault
odule Faulk:

1680007 - 16R00

1GHM 00 - 168011

1GH0200 - 1GH02FF — — o
1E#0300 - 1EH03FF

1EHOF03 - 1ERFADS

164202 - 164fed:

1EHF00 - 164#f0e 4

Muodube Faults: 1620200 - 1GE02F
Cota SAring (il iy il POBSISE CausasSo i

1ER0E0S  Connectiontmad ol The eonrecfon 1o this module ke baan
inferiupted rausing aloss of communicsion.

*  Ermurethatte modude has nolbeen
rerracasEc and i St Tunchionieg and is
mceking prwar. For FLEX B2 modulas,
ensur: thaithe camreclbzrminal blockis in
UEL)

v Ercursthat fe nabsotkconnedion o this
module has not been nierupled

*  Call Tezhnizal Suppar

etz if 3 connection b an cudt madule fmes

ol the okt moduls suppors Faul Wode

and e outputmodule is =8l funcioning, =

wulpuiz vl irrsition to e conigy e Faut

Haoda
160 Connechion Reguest  Tha confroller s abemptiog o make 3 covvsclion
Emor. Connecbon ip tha e and the medue i it espanding.
raquasttimed oul The eoripoller i ot able o eomeunicate wih ke
moculg

*  Ermure thatthe modue has nolbeen
refesec and i i Tunetinnieg and is
raceMng pewar. For FLEX B2 meocilas,
ensur: thaithe camreclbzrminal blockis in
Uge. ENcui you e entered b comal
sl nurmbser




5.3.3.2 Coémo borrar un fallo mayor

+ Si el proceso completo se desactiva repentinamente, es posible que se trate de
un fallo mayor del controlador.

parte frontal del
controlador

e ] ok

fallo mayor — el controlador detectd una condicidn
de fallo lo suficientemente grave como para
apagarse.

1. Conéctese con el controlador

Faulted

Mo Forces Centrallar Fault

’i W Batten Faul

Program o 2. Seleccione Go to Faults.
NoBdls &2/ )0 gt Presen M

DaelTime | Advanced | SFC Execution | Fle | Honvelaie hlEmary
Gereral | Serl Pot | System Protocal | User Potocal M Fauls ‘ Minor Fauts

1 major fault snce lsst cleared. Clear bgjors

Recant Fauls
14141598 206:21 &M 4] _ . .
[Tupe 04] Pragrarn Faukt [ean e trapped by 2 bl mutine] * 3. Use esta informacidn para carreqir |acausa
(e 3412 tmver irstruction had & negative value fr it del fallo.
PRE arACC,
Task  ManTash L y
Frogian ManFiogan Para obtener mas informacidn sobre un
[‘;C“:t'l‘;n g;:g“gu"”e cddigo de fallo, consulte el documento
' Logixh000 Controllers System Reference,
publicacion 1756-0R107.

4. Una vez comegida la causa del fallo,

seleccione _Hlear Haps



Conclusiones:

Luego de finalizado este proyecto de grado, surgen una serie de conclusiones de
acuerdo a los objetivos planteados, los cuales se presentan a continuacion.

e Se emplearon algunos inconvenientes en la construccién del banco debido a
que era muy necesario tener las herramientas del taller disponibles y en un
buen estado para evitar contra tiempos. Pero al final se pudo logra el objetivo
de construirlo.

¢ Rockwell Automation es una empresa que posee excelentes productos, de los
cuales se implementaron en el banco 10 elementos. Para entender vy
comprender sus funciones y la forma de usarlos, Rockwell posee una
plataforma en el cual suministra con detalles las caracteristicas, las
aplicaciones y la forma de configurarlos con respecto a su referencia de
fabrica. El Gnico inconveniente que se presento, es el manejo del lenguaje,
muchos manuales venian en japonés, ingles francés y muy poco manejo en
espafol. La habilidad del segundo lenguaje 0 mas era necesario para acceder
a mas informacion.

e Al adquirir una nueva linea de algun producto de Allen Bradley correo el riesgo
de encontrar muy poco manual de configuracién, solo es accesible los
manuales de instalacion.

e El servicio al cliente de AB, solo es buena en la parte de licenciamiento y de
guia de ayuda para buscar manuales que se encuentran en la pagina
www.ab.co.

e El desarrollo del algoritmo PID por medio del controlador RSlogix 5000, fue
implementado de la mejor manera, se identifico el sistema por medio de la
toolkit ident de matlab y se suministrar las constantes el controlador lo efectu6
sin ningun inconveniente.

e La red Ethernet me permitié6 el manejar y controlar mas facil cada proyecto
implementado en el banco.

e La red DeviceNet requiere de un modulo para poder acceder y escanear cada
elemento.

e El variador PowerFlex40 toco implementarlo con configuraciones analogas, no
se pudo por medio de Ethernet debido a que no poseia la tarjeta de Ethernet.

e El objetivo principal fue realizado con mayor satisfaccién, por que se cumplié
con un banco Allen Bradley para las instalaciones de la universidad autonoma
de Bucaramanga.


http://www.ab.co/
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