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Resumen 

 
El proyecto consistió en la construcción de un banco de pruebas para la disponibilidad 
de los alumnos y egresados en la Facultad de Ingeniería Mecatrónica UNAB en  el 
laboratorio de Automatización, asimismo se elabora  un control de Posición 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 características principales, después se presentan los programas 
necesarios para la utilización del PLC. Además se explica la configuración del 
controlador, su lenguaje de programación y el direccionamiento de las variables 
internas. 
 
 
Se realizo diferentes prácticas en el cual se busca evaluar defectos de cableado o de 
algún componente que pueda haber llegado defectuoso en el transcurso de su 
traslado al laboratorio  de la Universidad Autónoma 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 posición y el de velocidad, con el 
fin de evaluar una planta analógica en un lazo retroalimentado. 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Introducción 

 

El proyecto consistió en la elaboración de un banco industrial para las instalaciones de 

la universidad autónoma Bucaramanga, buscando mejorar el aprendizaje y el concepto 

de un PLC al estudiante de ingeniería.  

Los objetivos y la metodología del proyecto se desarrollan en el  capítulo 1. Además, 

se presenta una justificación que resume los motivos que movieron a la realización de 

este trabajo. 

En el capítulo 2 se presentan los conceptos básicos de los controladores lógicos 

programables. Se explica su principio de funcionamiento, las partes que los 

constituyen y algunos conceptos sobre su modo de empleo. 

El capítulo 3 es consagrado a  una descripción básica 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 programación del PLC y la interface al usuario. Se 

exploran conceptos tales como el direccionamiento de variables y las instrucciones 

básicas del lenguaje de programación.  

El proyecto de control de posición y velocidad con los variadores y motores trifásicos  

es elaborado en el capítulo 4. Primero se especifica el equipo y las conexiones 

necesarias para la implementación. Posteriormente se presenta la programación del 

PLC. Finalmente se explicará cómo se crea la interface al usuario que se ejecutará en 

el PC o en el plc y pantalla.  

En este capítulo se definirán las especificaciones que el sistema de control deberá 

cumplir y se configurará el algoritmo PID tal que se cumpla con ellas. Finalmente, se 

realiza un modelo del sistema en tiempo continuo y en tiempo discreto, que será 

utilizado como parámetro de comparación de resultados. 

En el capítulo 5 se presentan los resultados de las pruebas realizadas con el banco de 

pruebas Allen Bradley. Con ayuda del modelo, se realiza un análisis de resultados.  

Finalmente, en el capítulo 6 se desarrollan conclusiones y recomendaciones para el 

adecuado uso de un PLC en sistemas de control realimentado. 

 

 

 



Capítulo 1 Objetivos y Metodología 

 

1.1 Objetivo General 

 

 Diseñar y construir el banco de pruebas para el laboratorio de Automatización y 

la elaboración de un control de posición y velocidad con el PLC logix5561. 

 

1.2 Objetivo Específicos  

 

 Diseñar un banco  adecuado para los componentes de Allen Bradley. 

 Estudiar  las características de cada componente electrónico  de Allen Bradley. 

 Conocer el lenguaje de programación para manipular los elementos de Allen 

Bradley. 

 Asignar una IP a cada elemento evitando errores de conexión. 

 Verificar  la conexión 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 (Análogo Input, 

Análogo 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 posición y velocidad. 

 Estudiar el PID.Logix5000 e implementarlo a cada modelo. 

 Obtener  las constantes en la identificación (KP, KI, KD) de cada modelo e 

implementarla en el PID.Logix5000. 

 Diseñar 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. 

. 

   

 

 

 

 



1.3 Justificación 

 

 Los equipos Allen Bradley son orientados a la producción, con ello se tendrá la 

posibilidad de comprender el manejo y el funcionamiento del equipamiento 

usado en las zona industriales reales, obteniendo  a cambio sólidos 

conocimientos que podrán aplicarlos sin contratiempos como herramientas de 

trabajo; se debe recalcar que los equipos son de uso industrial por lo cual se 

aprenderá  a manejarlos y a identificarlos en empresas con poder adquisitivo 

de automatización.  

 

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 Autónoma de Bucaramanga. Obtener opciones 

de control de procesos industriales que sean flexibles, económicas y de mayor 

precisión incentiva la aplicación de teorías de control conocidas a equipos más 

avanzados.  

1.4 Metodología 

 

 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 teoría de control PID a un 

control de una planta electrónica análoga en un lazo cerrado con un Logix5561 

como controlador.  Para lograrlo se lleva a cabo  el diseño y la construcción del 

banco, en el cual nos permite interactuar de una manera más eficaz con los 

elementos. Luego se realiza una previa investigación sobre los datos 

bibliográficos de los algoritmos PID en el software Logix 5000, la comunicación 

por red EtherNet industrial y DeviceNet, las interfaces en Factory Talk View 

Studio, la programación con Logix5000, el manejo del Servo-Driver, el variador 

de Frecuencia y los Módulos Análogos 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 (Posición 

y Velocidad) al PLC Logix5000. 

 

 

 



Capitulo 2 Generalidades de los PLC’s 

 

2.1 Definición de un PLC 

 

 De acuerdo con la definición de la NEMA (National Electrical Manufactures 

Association), un Controlador Lógico Programable es un dispositivo electrónico 

operado digitalmente, que usa una memoria programable para el 

almacenamiento de instrucciones, para implementar funciones específicas 

tales como lógica, secuenciación, registro y control de tiempos, conteos y 

operaciones aritméticas para controlar, a través de módulos de entrada y salida 

digitales y analógicas, varios tipos de máquinas o procesos. 

De una manera general, se define al PLC como una máquina electrónica, 

diseñada para controlar de manera automática y en un medio industrial, 

procesos secuenciales diversos.  

Un PlC fue diseñado para:  

 Operar en un ambiente industrial. Esta constituido para trabajar 

contablemente a pesar de amplias variaciones de temperatura y aún 

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 programación 

específico, 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 comunicación. 



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

 

2.2.1 La unidad central de proceso (CPU) 

 

 El procesador o "Unidad Central de Proceso" (mejor conocido como CPU), es 

el cerebro del controlador. La electrónica interna del CPU está 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 lógicas, similar dispositivos de campo como temporizadores, 

programadores cíclicos; hacer transferencia de información entre el sistema de 

entrada / salida y la memoria, así como entablar comunicación con el usuario 

por medio de las terminales de  programación y de datos o bien con otros 

dispositivos inteligentes (PLC‟s, computadoras, etc.). Con el avance de la 

tecnología de los circuitos integrados y de las tarjetas impresas, los CPU‟s son 

cada vez más compactos, rápidos y con más opciones. 

 

2.2.2 Tipos de memoria 

 

 Una vez que un programa de funciones lógicas 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 instalación 

de una batería, que abastece de energía a la memoria a todo tiempo evitando 

así que está se apague. El tiempo de vida de la batería es limitado y variable, 

pero puede llegar a durar más de un año 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 volátil es decir, que al faltarle el 



voltaje de alimentación, esta pierde toda su información que tenía almacenada; 

aunque una característica importante es que puede trabajar a velocidades más 

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 está diseñado para hacerlo, ya sea por medio del programador o con el 

programa del usuario mismo. 

 

La memoria PROM (memoria programable de sólo lectura) es de sólo lectura y 

no es volátil; es decir que se programa de fábrica por primera y única vez y 

posteriormente solo se le puede leer. No necesita un voltaje de alimentación 

para asegurar la información 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 está 

trabajando (RUN) o está detenido (PROGRAM), si detecto una falla o trabaja 

normalmente, si la batería de respaldo de la memoria RAM esta baja, si existe 

comunicación con otro dispositivo, etc. Las memorias EPROM y EEPROM son 

de lectura y escritura y no son volátiles. La diferencia entre ambas está 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 ningún dispositivo especial para ser 

borradas y grabadas, el PLC que las utiliza está capacitado para hacerlo. 

Cualquiera 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 físico y actúa sobre los dispositivos instalados en 

campo, gracias a las interfaces. Existen actualmente un número muy grande de 

dispositivos que le pueden mandar información al PLC para su proceso y 

control, están por ejemplo los sensores de posición, presión, temperatura, flujo, 

humedad, PH, entre otros. y todos ellos pueden enviar al PLC una señal 

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, 

electroválvulas, motores, etc. y que la interface de salida se encarga de traducir 

las señales eléctricas generadas por el PLC a niveles entendibles por cada 

actuador. 



2.3 Logix CPU  

 

 El sistema ControlLogix ofrece unidades discretas, movimiento, proceso y 

control de la seguridad junto con la comunicación y laestado-of-the-art de E / S 

en un pequeño y económico competitivo paquete. El sistema es modular, por lo 

que puede diseñar, construir y modificarlo eficiente con un ahorro significativo 

en la formación y la ingeniería. 

 

 

Figura 2 Logix CPU 

La arquitectura Logix es compatible con componentes de control de movimiento 

que funcionan en una amplia variedad de arquitecturas de máquina: 

 

o Movimiento integrado en la red EtherNet / IP es compatible con una 

conexión a las unidades Ethernet. 

o El movimiento integrado Kinetix solución utiliza una interfaz 

SERCOS o EtherNet / IP para realizar multi-eje, movimiento 

sincronizado. 

o Logix movimiento integrado soporta la familia analógica 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 único para llevar a cabo 

punto-a-punto de indexación. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Capitulo 3 Descripción del banco y las herramientas Allen 

Bradley 

 

3.1 Estructura Del Banco 

 

 El banco educacional permite el desarrollo de prácticas y experimentos para el 

estudio y aprendizaje del PLC  logix 5000. Las dimensiones del banco fueron 

diseñadas para cada  componentes de Allen Bradley y versátil; se tuvo en 

cuenta  la estatura promedio y  la semejanza de un banco hecho en madera en 

el cual implementan practicas de neumática y PLC. 

 

 

Figura 3 Diseño del Banco de Practicas Allen Bradley en SolidWorks  

 

3.1.1 Especificaciones Técnicas del Banco:  

 Material: Tubo Perfil Cuadrado acero. 

 Altura :  1.80 m 

 Acho :  0.74 m 

 Largo : 1.16 m 

 

 

 



3.1.2 Pasos de construcción del Banco. 

 

 Se selecciono el perfil adecuado para la construcción del banco, uno de los 

objetivos principales para el banco es que tiene que ser rígido 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 Argón 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 efectúa el acabado para pasar el proceso a pintura. 
Herramientas usadas: Lija, maquina Lijadora, masilla para los defectos. 
 

 
Figura 5 Banco en el proceso de Acabado. 

 



Paso 3: el proceso de pintura es el más delicado, de él  nos da la terminación 

de un buen de soldadura y construcción  

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

 

Figura 6 Banco Pintado y terminado. 

3.1.3 Tiempo de la elaboración 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 construcción del Banco, es el tablero electrónico, el 

objetivo es acomodar cada uno de los componentes en un acrílico de 1.16m * 

0.8m. 

  

Figura 7 Distribución de los elementos en el Acrílico. 

Acomodar los componentes de acuerdo a su estructura física nos permitirá la 

rigidez del acrílico, su efectividad y que nos garantiza que soportar los 

componentes al acoplarlos en el banco. 



 

Figura 8 Acrílico  soportando Pantalla y PLC  

3.3 Montaje del acrílico y los componentes a la estructura 

metálica. 

 

 Ya obteniendo las dos partes (Tablero electrónico y cuerpo metálico), se 

unió 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 Presentación. 

 

 

 



Diagrama Electrónico del Banco  

 

Figura 10 Diagrama de Conexión. 

 

 

Figura 11 Red Ethernet del Banco AllenBradley 

 

 



 

Figura 12 Red DeviceNet 

3.4 Descripción de cada elemento del Banco Allen-Bradley. 

 

3.4.1 Logix 5561 con Chasis. 

 

  

 

Figura 13 Logix 5561. 

3.4.1.1  Características del Logix 5561:  

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

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

 Apoyo a la redundancia del controlador completo. 
 El retiro e inserción con la alimentación (RIUP). 



 Comuníquese mediante EtherNet / IP, ControlNet ™, ™ DeviceNet, 
Data Highway Plus ™, Remote I / O, SynchLink, y el proceso de 
terceros y redes de dispositivos 

 Que se programa utilizando la lógica de escalera de relés, texto 
estructurado bloque de función, y los idiomas SFC. 

 Ofrece opciones flexibles de memoria de usuario. 

3.4.1.2 Comparación Controlador estándar ControlLogix. 

 

Característica L7 Modelos L6 Modelos 

Rendimiento Capacidad 
Dos veces el rendimiento 

de los modelos L6 Alto 

Max. Conexiones del 
controlador 500 250 

Construido en el puerto USB Serial 

Energy Storage Module (ESM) 
Incluido Sí No 

Batería Requerido No Sí 

A bordo Pantalla incluida Sí No 

Compatible con Studio 5000 ™ 
para el Medio Ambiente Sí No 

Memoria no volátil Tarjeta Secure Digital Tarjeta CompactFlash 

Max. Memoria de usuario 32 MB 32 MB 

Max. I / O Puntos 
128.000 digital; 4.000 

analógico 128.000 digital; 4.000 analógico 

E / S del módulo de 
Integración 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 básicas de la planta 

piso a alto rendimiento de los procesos y aplicaciones de movimiento. 

Para aplicaciones de proceso, estos controladores: 

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

 mejorar significativamente la cantidad de información que debe intercambiarse 
entre el control y las capas de supervisión 

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



Para aplicaciones de movimiento, estos controladores: 

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

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

 soportar hasta 100 ejes de movimiento integrado 

Para aplicaciones discretas, estos controladores: 

 mejorar significativamente los tiempos de controlador de escaneo mediante un 
CPU más rápido de doble núcleo 

 ofrecer mejores tasas de comunicación 
 proporcionar más rápido transversal de carga para sistemas de redundancia 

 

3.4.1.4 Software  

 

 Se Utiliza  software de programación RSLogix 5000 de Rockwell Software 

® para diseñar y configurar el sistema ControlLogix ® o GuardLogix ®. 

 

3.4.2    Pantalla Panel-View Plus 700. 

 

Figura 14 Panel-View Pluss 700 

 El PanelView ™ Plus 6 700 Terminal gráfico tiene una pantalla a color de 

6,5 pulgadas de panel plano con 640 x 480 de resolución (mínimo) y los 

gráficos de 18 bits. Este terminal es compatible con la entrada del operador 

a través del teclado (22 teclas de función), a través de pantalla táctil o 

mediante teclado y pantalla táctil. 

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


3.4.2.1 Aplicaciones  

 

 Las aplicaciones típicas para PanelView ™ Plus 6 terminales gráficos 

incluyen: 

 Tendencias 

 Expresiones 

 Registro de datos 

 Animación 

 Navegación directa de RSLogix ™ 5000 direcciones de software 
FactoryTalk View Studio ® 

 Múltiples proveedores de comunicaciones 

 

3.4.2.2 Software  

 

 Se programa el PanelView ™ Plus 6 terminales gráficas usando 

FactoryTalk ® View Machine Edition Studio software de Rockwell Software 

 

3.4.3  Variador de Frecuencia PowerFlex 40 

 

 

Figura 15 PowerFlex 40 

 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 fácil 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 

programación simple, que puede ser instalado y configurado rápidamente. 

También hemos empaquetado las unidades que proporcionan control 

adicional, el poder, y las opciones de cerramiento en los diseños 

estandarizados. 



3.4.3.1 Características: 

 

 Potencia de salida: 

 100 ... 120 V: 0,4 ... 1,1 kW / 0,5 ... 1,5 Hp / 2,3 ... 6 A 

 200 ... 240 V: 0,4 ... 7,5 kW / 0,5 ... 10 Hp / 2,3 ... 33 A 

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

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

 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 conversión. 

 La temperatura ambiente de hasta 50 ° C autorizada con espaciamiento 

mínimo entre las unidades. 

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

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

 Interior RS 485 y protocolo industrial común (CIP ™) comunicación 

comunicaciones incluyendo DeviceNet ™, ControlNet y EtherNet / IP ™ 

 Comunicaciones internas RS 485 para la comunicación con periféricos 

 Módulo 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 protección de sobrecarga, regulación de rampa, y empezar a volar 

 StepLogic ® permite el funcionamiento como controlador de posición 

independiente. 

 Configuración y programación 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 parametrización y 

programación de etiquetas y reducir el tiempo de desarrollo. 

3.4.3.2 Software: 

 RSLogix 5000 Integración con unidades 

 Un paquete utilizado para configurar el sistema Logix todo 

 Perfiles de unidad integrada reducir el tiempo de desarrollo del sistema 

 Incorporado en la unidad de diagnóstico, fallo, alarma e información de eventos 

 DriveTools SP Software 

 Familia de herramientas de software 

 Fácil programación en línea y fuera de línea 

 RSLinx ® conectividad 

 Incluye DriveExecutive ™ y el software DriveObserver ™ 

 Software DriveExplorer 

 De nivel de entrada del paquete de software para una fácil programación en 

línea y mantenimiento 

 Windows ® Internet Explorer ® de estilo de navegación 

 Existen versiones para Pocket PC y Windows CE ™ plataformas 



3.4.3.3 Conexión.  

 

Figura 16  Conexión del variador con el Motor. 

 

3.4.3.4 Cableado de Automatización eléctrica. 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



3.4.3.5 Bloque de terminal de control  

 

 

 

 

 

 

 



3.4.3.6 Teclado Integral 

 

 

 



3.4.3.6   Parámetros de designación  

 

 

 

 

 



3.4.3.7 Puesta en marcha inteligente con parámetros de grupo de 

programación básica. 

 

 

 

 

 

 

 



 

3.4.4      Switches Stratix 8000  

 

 

Figura 17 Stratix 8000 

 

 El Boletín 1783 Stratix 8000 ™ Modular línea de switches utiliza el actual Cisco 

® Catalyst ® arquitectura de conmutación y conjunto de características, junto 

con las herramientas de configuración de gran alcance, ayudando a 

proporcionar una integración segura con la red de la empresa mediante 

herramientas familiares para los profesionales de TI. Al mismo tiempo, los 

interruptores de proporcionar una fácil configuración y diagnóstico desde dentro 

de la Arquitectura de Integración de Rockwell Automation ™ usando 

herramientas familiares para los profesionales de la fabricación. 

 



3.4.4.1       Características: 

 Alto rendimiento de la red y el rendimiento. 
 Comunes de TI las herramientas de configuración de línea de comandos: 

interfaz (CLI), la CNA y el Administrador de dispositivos. 
 Configuraciones por defecto para la automatización industrial y EtherNet / IP ™ 

y dispositivos (Global Smartports). 
 RSLogix 5000 ™ Add-On Perfil de integración más importante en la 

Arquitectura Integrada de Rockwell Automation ™. 
 Predefinidos etiquetas Logix para el diagnóstico. 
 FactoryTalk ® View Bloques gráficos para la monitorización del estado y 

alarmas. 
 Extraíble CompactFlash tarjeta almacena la configuración para la sustitución 

del dispositivo fácil. 

Las principales características de software que proporcionan un mejor rendimiento de 

la red, facilidad de gestión, y la integración segura de la red de la empresa incluyen: 

 Virtual LAN (VLAN) con concentración 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 criptográfico. 

3.4.5 Kinetix 300 EtherNet / IP 

 

 

Figura 18 Kinetix 300 Ethernet / IP  

 



 Boletín 2097 Kinetix ® 300 EtherNet / IP ™ Unidades Servo de indexación 

permiten estandarizar en una sola red de comunicación para facilitar la puesta 

en marcha, configuración y puesta en marcha. Integre su solución de control 

completo mediante EtherNet / IP-incluyendo controladores HMI, I / O y de 

movimiento mientras se mantiene fiable y de alta velocidad de conectividad. 

 

3.4.5.1     Características: 

 

 Potencia de salida continua de 400 W ... 3 kW 
 Voltios de entrada: 115 ... 240 V AC monofásica de 480 V y 230-AC de tres 

fases 
 Soporta cinco diferentes tipos de índices y los índices de hasta 32 
 Módulo de memoria para el reemplazo automático de dispositivos 
 Programable a través de Add-on Perfiles en RSLogix ™ software de 

programación 5000 (v17 solamente) 
 Se integra con CompactLogix ® controladores como parte de la Arquitectura 

Integrada ™ de 
 Se integra a la perfección con MP-Series ™ y TL-Series ™ servomotores y 

actuadores 

Características incorporadas de seguridad: 

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

3.4.5.2 Aplicaciones: 

 

Las aplicaciones típicas de Kinetix ® 300 servoaccionamientos incluyen: 

 Maquinaria de empaquetado sencillo 
 Indexación de tablas 
 Equipo de montaje automático 
 Herramienta de cambio de maquinaria 
 Alimentación y equipo de extracción 

3.4.5.3 Software:  

 Configurar el  Kinetix ® 300 EtherNet / IP ™ con disco indexación servo con 

MotionView software integrado, una herramienta de configuración basada en la 

Web incrustado dentro de la unidad. 

 Se Programa Kinetix 300 EtherNet / IP servo drive indexación con software de 

programación 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 

               

 
Figura 19  Inicio del RSLogix 5000, Creamos un Nuevo Proyecto y asignamos el 

chasis del Logix y el PLc 

Icono del Programa 

RSLogix 5000 



 

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

 

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

 

 

 

 

 

 

En el controller Organizer, 

buscamos donde dice i/0 

Configuración agregamos el 

Modulo Digital input Ref: 

1756-IB16 y buscamos el 

Digital Output Ref: 1756-

OB16D. 

Click derecho, New Module. 



Digital Input  Datos Generales 

 
Figura 21 Datos Generales del Módulo, la ubicación del chasis es el 3, ósea Slot: 

3 

 

Figura 22 Configuración de las salidas del módulo y la velocidad de adquisición  

 

Figura 23   Modulo físico DC INPUT 

 

 

 



Digital Output  Datos Generales  

 
Figura 24 Datos Generales del Módulo, la ubicación del chasis es el 4, ósea Slot: 

4 

 
Figura 25  Configuración de las salidas del módulo 

 

 

Figura 26  Modulo físico DC OUTPUT 

 

 

 



Ejemplo en KOP 

 

Ejercicio: 

Se agregó una entrada digital y una salida digital al ingresar un 1 por el pin 0, 

habilitamos la salida pin 15 del módulo de salida digital. 

- Para asignar la salida: 

o Dependiendo de la ubicación del chasis del módulo, para agregar la 

entrada digital, miramos la ubicación del módulo en el chasis  y vemos 

que el módulo de digital Input se encuentra ubicado en el espacio 3, por 

lo tanto las entradas del módulo siempre se llamaran Local:3:I.Data.0 y 

el dato es el pin donde se guarda. 

Local: 4: I. Data.0 

-                                                                          Variable                  Dato   pin 

-                                                                                                   Input, indica que es como entrada 

-                                                                                             Ubicación del módulo 

 

 

Figura 27 Asignación del pin de salida digital 

 

 



Similar al anterior se busca por la ubicación del chasis las salidas del módulo Output 

Local: 4: O. Data.0 

                                                                                           Variable                  Dato   pin 

                                                                                                                   OUT, indica que es como salida 

                                                                                            Ubicación del módulo 

 

Ya ubicadas las variables en el segmento de programación cargamos el programa al 

PLC logix 5000 

 

Figura 28 GO ONLINE CON EL LOGIX 5000 

 
Figura 29  Cargamos el Programa al PLC logix 5000 

 
Figura 30 Downloading 

Conectamos 

el Logix por 

Ethernet 



 

 

 

Figura 31 Logix 5000 

 

 

Figura 32   Desactivado 

 

Figura 33 Activado 

La Perilla física es la que nos 

permite pasar del estado cargando 

programa al estar ejecutando el 

programa. 

Ejecutando el Programa en el 

Logix5000 



 
Figura 34  Desactivado 

 
Figura 35Activado 

 

Figura 36 Bornera en 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 

               

 
Figura 37 Inicio del RSLogix 5000 

 

Creamos el programa, seleccionamos el PLC, le asignamos el nombre al programa y 
vamos a I/0 Configuración para agregar el módulo Analog Input.  
 

Icono del Programa 

RSLogix 5000 

En el controller Organizer, 

buscamos donde dice i/0 

Configuration agregamos el 

Modulo análogo, la referencia 

1756-IF8 8 Channel. 

Click derecho, New Module. 



 
Figura 38 Buscamos el Modulo 1756-IF8 

 
Figura 39  Propiedades del Módulo análogo 

 
En la discreción General se observa el Type, el Vendedor y el Nombre del módulo 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. 

  

 
Figura 40 Configuración  

 
La figura 4 se observa los 4 canales del módulo, 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 señal y varía de 10 HZ a 1000HZ del módulo del Filter. 

 
 



En Alam Configuración: 
 

 
Figura 41 Alam Configuración 

 
En este espacio se puede asignar la alarma al a los voltajes de entrada en los 4 

Canales que tiene el modulo. 

Configuración Física  

 

Figura 42 Borneras del Módulo Analog Input 

 

 



 

 

Figura 43  Borneras del Módulo Analog Input con Current y voltaje 

 

3.4.8    Modulo Ethernet 

 

 

Figura 44 Modulo Ethernet 

 La red EtherNet / IP ™ Network proporciona toda la planta con los sistemas de 

redes abiertas y estándar del sector tecnologías de redes. Permite control en 

tiempo real y la información 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 comunicación no-industriales e industriales con una 

infraestructura de red común. 



3.4.8.1 Características  

• Control de I / O. 

• La comunicación a través de tags producidos / consumidos y las instrucciones MSG. 

• Comunicación con el operador. 

• Configuración y programación, tales como la carga y descarga. 

• un adaptador de E / S 1756 módulos. 

• USB serial de comunicación, lo que permite un ordenador portátil o estación de 

trabajo para acceder a y el programa de un controlador Logix5000. Para obtener más 

información, consulte la 

• Interruptores rotativos para la configuración rápida dirección IP. 

3.4.8.2 Ejemplo de aplicación de la conexión Ethernet.  

 

3.4.8.2.1 Red Estrella 

 

Figura 45 Estrella 

 En este caso, cada nodo de la red se conecta a un punto central, formando una 

especie de estrella. El punto es tan sólo un dispositivo de conexiones, o uno 

del mismo tipo más una estación de trabajo. Dependiendo de sí el dispositivo 

central es pasivo (únicamente serviría de centralizador de conexiones) o activo 

(centralizando las conexiones y regenerando la señal que le llega), se tratará 

de una estrella pasiva ó activa. Este dispositivo central se llama "concentrador" 

(o hub).  



3.4.8.2.2 Red  Anillo  

 

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 sí mismo. 

 

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

 

 

Figura 47 Fuente de 24 vdd 

3.4.9.1 Características:  

 Montaje y conexión rápidos, innovador montaje en riel DIN, el más 
compacto de su clase. 

 Lista UL NEC Clase 2; Clase 1, Div. 2; Semi F47; Aprobación de ODVA 
 Límite de baja corriente de entrada al momento del arranque 
 PFC activo o pasivo. 
 Entrada de amplio rango; Entrada de selección automática 
 Gran capacidad de sobrecarga (corriente continua, sin variaciones 

súbitas). 
 NEC Clase 2 Opciones de „alimentación eléctrica limitada. 
 Modo de funcionamiento seleccionable (individual/en paralelo) 
 Alta eficiencia y clasificación 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 

información para dispositivos industriales simples. Es compatible con la comunicación 

entre los sensores y los actuadores y los dispositivos de más alto nivel, como 

controladores programables y ordenadores. Con la alimentación y de señal en un solo 

cable, que ofrece opciones de cableado simple y rentable 

3.4.10.1 Características:  

 Solución rentable para los dispositivos de red simples. 
 Permite una transición sin fisuras y enrutamiento entre EtherNet / IP ™, 

ControlNet ™ y otras redes CIP. 
 Reduce los costes de mantenimiento con diagnóstico y reemplazo automático 

de dispositivos (ADR). 
 Reduce el tiempo de inactividad con la detección temprana de los problemas 

de rendimiento del sistema. 
 Soporta aplicaciones estándar y de seguridad en el mismo cable. 

3.4.11 RadioLInx  

 

Figura 49 Radio Linx 

 



 

Figura 50 Wireless industrial communication networks 

El Industrial RadioLinx Hotspot es cuatro veces más potente que los de alta velocidad 

radios comerciales de grado, permitiendo una mejor cobertura de la piso de la fábrica 

con un menor número de radios. Desde aquí podrá llegar al aire libre de hasta 20 

millas. 

3.4.11.1 Características y ventajas  

 

 Repetidor de una sola unidad 

 Funcionalidad  transmisor de gran alcance con amplificador opción por mucho 

tiempo 

 alcance en exteriores aplicaciones 

 radios maestros redundantes 

 cifrado WPA, 802.1x MAC e ID autenticación 

 incorporada en el servidor web para el navegador basado en 

 configuración y diagnóstico remoto 

 rendimiento de datos rápido 

 Compatible con cualquier dispositivo compatible con Ethernet / IP, Modbus 

TCP / IP, o cualquier 802,3 

 compatible con el protocolo Ethernet 

 



 

 

 

 

 

 



3.4.12 1734 POINT I / O 

 

Figura 51 1734 POINT I / O 

 POINT I / O ™ es una familia de módulos de E / S de los módulos que son 

ideales para aplicaciones que requieren flexibilidad y bajo coste de propiedad 

son fundamentales para el éxito del diseño del sistema de control y 

operación. Como elemento clave de la Arquitectura Integrada de Rockwell 

Automation, sus diagnósticos integrales y funciones configurables permiten que 

el producto fácilmente ser aplicada a cualquier sistema de automatización y 

reducir los costos de ingeniería a través de la estandarización. 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 tamaño. POINT Guard I / O ™ módulos de seguridad con clasificación E / S 

de los módulos diseñados para encajar en el estándar de punto de E / S del 

sistema, ofreciendo automatización y funcionalidad de seguridad en una 

densidad máxima de E / S solución. Ellos son ideales para su uso en 

aplicaciones que requieren seguridad y control de automatización. POINT 

Guard I / O y POINT I / O puede ser controlada por un único controlador 

GuardLogix para la seguridad y el control de automatización a través de un 

nodo. Si el control de seguridad por separado se requiere un controlador 

GuardLogix se pueden utilizar con POINT Guard I / O módulos de control de 

seguridad y un controlador ControlLogix puede utilizar con POINT I / O 

Módulos de control de automatización. No se requieren cambios en el sistema 

POINT I / O del sistema. 

 

 

 

 

 



3.4.12.1 Beneficios:  

 

 Backplane de E / S utiliza extremadamente rápida de cambio de estado (COS) 

conexiones para maximizar el rendimiento (sondeo disponible en el modo de 

configuración). 

 Montaje del módulo se monta horizontalmente o verticalmente (no requiere 

reducción de potencia) para satisfacer sus necesidades. 

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

 Reemplazo automático de dispositivos (ADR) permite a los OEM para agregar 

características de la máquina y los módulos de E / S sin realizar cambios en el 

software de control de la máquina. 

 Retiro e inserción con la alimentación eléctrica (RIUP) permite reemplazar un 

módulo mientras el resto del sistema en funcionamiento.  

 Los componentes modulares se instalan fácilmente deslizando juntos, se 

separan fácilmente para su mantenimiento y resolución de problemas. No se 

necesitan herramientas. 

 Sistema de cableado extraíble para sistema económico puesta en marcha, 

reparación, calibración y diagnóstico - 70% de ahorro de tiempo y costes. 

 Soluciones eficientes de red con múltiples interfaces DeviceNet, ControlNet, 

EtherNet / IP y PROFIBUS DP adaptadores de comunicación. 

 Point Guard I / O está certificada por el TÜV para seguridad funcional hasta e 

incluyendo el SIL CL 3 y Performance Level (e), Productos Categorías 4. 

3.4.12.2 El 1734 E / S digital módulos soportan: 

 Una amplia variedad de capacidades de interfaz de tensión. 

 Aislados y no aislados tipos de módulos. 

 Nivel de punto estados de salida para el diagnóstico de fallas de corto circuito y 

el alambre. 

 Elección de comunicación de conexión directa o rack optimizado. 

 Del lado del campo de diagnóstico en los módulos seleccionados. 

 Aplicaciones de seguridad hasta e incluyendo SIL 3, Cat... 4, PL (e), cuando se 

utiliza 1734-IB8S o 1734 OB8S-con un controlador GuardLogix, SmartGuard 

600, o GuardPLC. 

 

 

 

 

 

 

 



Capitulo 4 Control de Velocidad y Posición con Rslogix5000 

 

 El proyecto consiste en controlar un proceso de velocidad y posición  mediante 

el PLC ControlLogix5561, en el lazo retroalimentado. Se utilizara el algoritmo 

PID predeterminado del Software Rslogix5000 que nos permitirá que los 

modelos estudiados cumplan las especificaciones. 

 

4 Control de Velocidad  

 

 Para lograr el control de velocidad se requirió 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 Analógicos Input / Output REF: 1756-IF8 analog Input, 1756-

OF8 analog Output. 

o Switches Stratix 8000 

o Motor Dc con Polea  

o Motor trifásico 1 HP. REF: 8- Motor 1LA7 07-2YA60 

 

 Software: 

 

o RsLogix 5000 

o Factory Talk View Studio 

o Rslinx Classic 

4.1 Procedimiento: 

 Se acomoda el Motor de inducción con el motor Dc con polea en su eje 

permitiendo sensar la velocidad del eje del motor Trifásico. Luego se conecta el 

motor con el Variador Power Flex 40 con lo ilustra la figura 49. 

 

Figura 52 Conexión de motor  



Terminales de Potencia del Variador:  

 

Conexión del Motor DC con polea en el eje del Motor de inducción. 

 

Figura 53 Conexión Motor DC con motor de inducción  

Configuramos el Variador de Frecuencia con las características del Motor de 

Inducción. 

 

 

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 × 2) 
 
0.1 Amps Basado en capacidad nominal del variador 
0.2 Se establece en el valor máximo permitido de corriente del motor. 

 

 
P034 [Minimum Freq]  
0.0/400.0 Hz 0.1 Hz 0.0 Hz 
 
Establece la menor frecuencia que producirá el  variador 
continuamente. 
 

 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
P035 [Maximum Freq]  
0/400 Hz 1 Hz 60 Hz 
 
Establece la mayor frecuencia que producirá 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 según se indica a 
continuación. 
Importante: El terminal de E/S 01 está siempre 
establecido para el paro por inercia excepto 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

cuando P036 [Start Source] está establecido para 
control de “Tres Hilos”. En el control de tres hilos, 
el terminal de E/S 01 está controlado por P037 
[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 ó A052 está 
configurado en la opción 2, 4, 5, 6, 13 ó 14 y la 
entrada digital está activa, A051, A052, A053 ó 
A054 anulará la referencia de velocidad especificada por este 
parámetro. Consulte el 
Capítulo 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 aceleración para todos los aumentos de 
velocidad. 
 

 

El variador tendrá un cambio en cuanto a la frecuencia, irá de 0 – 60 Hz, los cuales se 

manejarán con el potenciómetro del variador. 



 

En la imagen muestra una variación a una velocidad determinada a 29.9 Hz. 

 

En esta imagen tenemos la máxima velocidad que se puede alcanzar en el motor a 

una frecuencia de 60 Hz. 

 

Por último tenemos la variación de la velocidad del motor y el cambio de 

sentido se verá en el video adjunto al archivo. 

 

En la borneras de control del variador se conecta una salida análoga del modulo 

análogo Output del PLC con su respectiva tierra y configuramos en el P038 el 2 para 

hacerlo con el modulo análogo del plc. 

Diagrama de conexión General.  



 

Figura 54  Diagrama de Conexión. 

Conexión en Estrella que nos permitirá conectar el PLC, Pantalla y computador en una 

Red industrial Ethernet. 

 

 Para verificar la conexión de la Red Ethernet usamos el software Rs classic, el nos 

permitirá ver la conexión de cada elemento gráficamente. 

 

Figura 55 RS linx Classic  

Ya verificada la conexión pasamos abrir el software RSLogix5000  



 

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 módulos del 

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

módulos asignados.   

 

Figura 57 I/O Configuración.  

 

 

 

Figura 58 Inicio del RsLogix5000 

Al tener ya abierto el software, damos clic en New Project en Recent Projects; De ahí  

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 descripción del 

proyecto a elaborar  y por otro lado el lado donde quiero q se guarde el archivo. 

Versión 19.2 



 

Figura 59 New Controller 

Pasamos agregar los módulos que se encuentran en el chasis del PLC,  se tienen que 

tener en cuenta la ubicación del módulo en el chasis ya que en la configuración de sus 

variables vienen de la posición del módulo en el PLC. Para esto le damos clic derecho 

en i/o Configuración y le damos New Modulo. Nos sale una ventana donde se 

encuentra todos los módulos.  

 

Figura 60 Insertar New Module. 

 

Figura 61 Buscar Modulo 

o Agregamos los siguientes módulos:  
o Analog Input REF: 1656 - IF8 
o Analog Output REF: 1756 – OF8 
o Digital Output REF: 1756 – IB16  
o Digital Input REF: 1756 – OB16 
o Ethernet REF: 1756 - EN2T 
o DeviceNET REF: DNB 

 



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

 
 

 
 
 

4.2 Programación:  

 

En el control de Velocidad debemos tener en cuenta dos estados de control: Manual y 
Automático. 
 
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 
que el sistema este perfecto para pasar a la posición de Automático 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 
automático (variable llamada: manu_auto). 
 
En el estado Manual, con una variable llamada voltaje_m1, le damos datos a la salida 
del módulo análogo Local:2:O.Ch1Data, al estar la variable Star_velocidad activada. 
 
 



 
 

  En el estado Automático usamos el Bloque PID en el cual nos va a controlar la 
variable de proceso  

 

 

 
Las variables a usar en el Bloque, son: Process Variable, Setpoint y Output % 
 
Para agregar las constantes del PID, se le da clic en PID y nos sale una etapa de 
configuración donde podemos ver todas las características del controlador. En el 
tuning Constantes agregamos las tres constantes que obtenemos  al hacer la 
identificación y al diseñar el compensador PID en el dominio de la frecuencia. 
 



 
 

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

 

 
 

Ya teniendo la Programación en el PLC en KOP. Pasamos a crear la interface de la 
Pantalla Panel Pluss 700. 
Ya teniendo la Programación 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 gráfica del sistema. 
 



 
 

Agregamos Nombre a la Interface 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

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



 
 
 
Nos ubicamos en Displays  y vemos  

todos los displays que están creados por defecto del software. 
 

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

 

Para crear un Botón, buscamos en herramientas , 
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 botón, ahí tenemos 
herramientas y propiedades del botón; la que más se usa 
en este tipo de botón  es al agrega la dirección del 
display que quieres que se dirija al ser presionada. 

 
En la opción General podemos ver la apariencia del 
botón, el tamaño, el color, insertarle rayas al botón, 

dirección del display, los diferentes tipos de esquemas del botón, el nombre del botón, 
la posición del nombre en el cuadro del botón, 
insertarle una imagen en el cuadro del botón, la 
podemos poner transparente, el nombre con 
cualquier tipo de fuente, entre otros elementos.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Al crear la Interface de inicio, creamos dos 
Botones de cambio de displays, se editó y se dio 
como dirección al display CoVelocidad figura. 
 
Aquí podemos ver que se agregaron 4 tipos de 
botones, uno para agregar un dato, botón de 



estado, visualizador de dato 
y uno  cambia de display. 
 
 
 
 
 
 
 
Para agregar el botón de 
ingresar un dato, nos 
dirigimos a objects, Numeric 
and string y seleccionamos 
Numeric Input Enable. 

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

 
 
En propiedades de Numeric Input Enable, 
damos clic en Connection, y nos sale un 
cuadro en el cual agregamos la variable o el 
Tag con la dirección  y la asignación creada 
desde el plc. 
 

Para entrelazar las variables del PLC con la pantalla. 
 
Paso1: en el Explorer Buscamos donde dice RS-LINX Enterprise clic derecho, OPEN, 
y nos sale la siguiente ventana. 
 

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



Paso 1: Le damos add, le asignamos un Nombre buscamos la ubicación 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 botón de dato, clic derecho propiedades, buscamos la 
opción Connections, damos clic 
Nos sale la siguiente opción.       
 
Aquí  anualizamos el folfer y en el nombre asignado  a la carpeta de variables 
entrelazada.  
 
Aquí nos sale completamente todas las variables y la buscamos  y la asignamos al 
botón. 
 
   

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

4.2.1 Prueba del Proyecto  

 

Cuando creaba las pantallas utilizó 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 continuación para probar el proyecto. 
 

1. Pulse Test Application (probar aplicación) en el menú Application (aplicación). 
 



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

 
 

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

 
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 Creación de Un proyecto ejecutable. 

 

1. En el menú Application (aplicación) seleccione “Create Runtime Application” 
(Crear aplicación ejecutable) 

 

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



 

 

4.2.3 Descarga el Proyecto  

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

 

2. Desplácese hasta el archivo de ejecución. 

 

Seleccione la versión ejecutable 

la 5.10 del PanelView 700. 

Haga clic en save archivo 



 
 
 
 
3. El archivo se transfiere al terminal PV+/VVCE. 
4. En la unidad PV+/VVCE, haga clic en Load Application (cargar aplicación) y 
seleccione ACME PAINT MFG COMPLETE. A continuación haga clic en Load 
(cargar). Haga clic en Yes (sí) para sustituir la configuración de comunicaciones 
existente. 
5. Haga clic en Run Application (ejecutar aplicación) para iniciar el proyecto. 
6. Pruebe las funciones del proyecto para verificar que todo funciona correctamente en 
la versión ejecutable seleccionada 
 

4.3 Identificación del Sistema. 

 

Caracterización del motor trifásico 

VOLTAJE  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 

1.4 517.5 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 

3.4 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 

 



 

Identificación modelo matemático 
Sin validación (5V de SetPoint) 
 
Respuesta entrada escalón 

 

y = 357,59x + 11,993 
R² = 1 
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Best-Fit: 93.64 

 

Diagrama polos y ceros 

 

Función de transferencia 
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Con validación (6V de SetPoint) 

 

Compensador PID 

 ( )      
(     )(   )

 
 

 ( )      (
             

 
) 



 ( )      (       
    

 
) 

Multiplicamos la ecuación por 1/14.6 
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Estructura del PID 

 

Las constantes del controlador ingresadas fueron las siguientes: 

   
   

    
        

          

   
 

    
       

Respuesta con controlador ante entrada escalón 
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Diagrama de bloques  

 

Respuesta ante señal cuadrada de 5V y acción de control 

 

Grafica experimental  Voltaje Generado Vs Tiempo y  Acción de control Vs Tiempo con 

un tiempo de establecimiento en 4.2 segundos. 
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4.4 Control de Posición  

 

 Son muchas las aplicaciones prácticas en las que es necesario controlar la 

posición con una cierta precisión. Si se coloca una de estos potenciómetros en el 

eje de un motor, podemos saber en todo momento, según la señal eléctrica que dé 

el cursor, cual es la posición del eje del motor. Comparándola con una de 

referencia tendremos una señal de error que nos indicara el grado de des 

alineamiento entre el eje del motor y la referencia. Esta señal de error aplicada al 

variador de frecuencia que nos moverá y permitirá que el motor gire hasta que el 

grado de des alineamiento sea cero, es decir, cuando la señal de error es cero, y 

por lo tanto el motor se parará. Este es el esquema básico de funcionamiento de 

los sistemas de control de posición en lazo cerrado. 

 

4.4.1 Elementos:  

o Variador ATV 11HU05M2E Schneider Electric  
o Motor trifásico 1LA70-2YA60 SIEMENS  
o Potenciómetro Lineal de 10 Vueltas 

o Logix5561 

o Módulos Análogos y Digitales. 

o Pantalla Panel Plus700 

4.4.2 Procedimiento: 

 Se le acopla al eje del motor un potenciómetro de diez Vueltas, es el que nos permitirá 

obtener la retroalimentación de nuestro sistema  para hacer el control en  lazo 

cerrado. 

 
Figura 62 Eje del Motor con Potenciómetro  

 



Para mover el Motor inducción 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 11HU05M2E Schneider Electric 

Al abrir la cubierta se puede acceder a los terminales de control, a continuación 

se muestra sus funciones y especificaciones eléctricas.   

 

 

Figura 63 Terminales de Control. 

 

 



o Diagrama de cableado: 

 

 

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 máx.), conecte la terminal de 
0V de la fuente a la terminal de 0V, 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 información sobre los fusibles 
recomendados. Es posible utilizar fusibles de acción rápida o de retardo de tiempo 
clase J.  
 

o Programación. 

 



 

Figura 65 Acceso a Menús 

 
Las velocidades preseleccionadas aparecen sólo cuando la función PS2 permanece 
en el ajuste de fábrica o si se volvió a configurar en el menú FUn.  
 

 

 

 



 

 

1 IN = corriente nominal del variador  
2 Aparece sólo si la función PS2 permanece en el ajuste de fábrica o si se volvió a 

configurar en el menú FUn. Los ajustes para las velocidades preseleccionadas por 

debajo de LSP y por encima de HSP no tienen ningún efecto ya que LSP y HSP tienen 

precedencia. 

 

 

 

 

 

 



 

Figura 66 Menú: 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 continuación se puede observar cómo se puede acceder a ellas 
por los menús 

 

 



Figura 67 Parámetros del Menú tcc 

 

 

 

 

 



4.4.3 Identificación del sistema. 

 

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

Entrada escalón para la identificación del Sistema de posición. 

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

por Labview. 

 

Sin compensador PID se ve el estado del sistema  

 

 

 



Se estima el Proceso Por medio del Process Models, porque no estamos realizando el 

sistema descretizado y se le quita el retardo, como es posición el por naturaleza posee 

un Integrador. 

 

 

Se obtiene la Función de Transferencia de la planta Funsion de transferencia 

clc 
s=tf('s') 
g= (0.3477)/(s+0.2081); 
 
Settling Time 

 
 
 



Se utiliza la herramienta Ident y Process Models 
 
 

 
 
Diagrama de Polos Y cero 

 

Best Fits del 86.13% 

 



Se obtiene la función de transferencia:  
clc 
s=tf('s') 
g=(0.3477)/(s+0.2081); 

 
Iniciamos a diseñar nuestro controlador de posición  

 

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

Para poder ver la accion de control  

 

 



4.5 Programación.  

 

 



 

 

Interface Grafica de posición. 

 

 

 

 

 



Capitulo 5 Manual de programación del Banco Allen Bradley. 

 

 En este manual se muestra cómo programar los controladores Logix5000 con 

el lenguaje de programación de lógica de escalera de relés. Forma parte de un  

conjunto de manuales relacionados que muestran los procedimientos comunes 

para programar y operar controladores Logix5000: 

5.1 Diagrama de lógica de escalera:  

 

Instrucción 

Organice el diagrama de lógica de escalera como renglones en una escalera y coloque 

instrucciones en cada renglón. Hay dos tipos básicos de instrucciones:  

Instrucción de entrada: La instrucción que comprueba, compara o examina las 

condiciones específicas de su máquina o proceso. 

Instrucción de salida: La instrucción que realiza alguna acción, como encender o 

apagar un dispositivo, copiar datos o calcular un valor. 

 

Bifurcación 

Una bifurcación son dos o más instrucciones en paralelo. 

 

El número de bifurcaciones paralelas que se puede introducir es ilimitado. En este 

ejemplo se observa una bifurcación paralela con cinco niveles. El renglón principal 

conforma el primer nivel de bifurcación, seguido de cuatro bifurcaciones adicionales. 

 



Se pueden anidar bifurcaciones de hasta 6 niveles. En este ejemplo se observa una 

bifurcación anidada. La instrucción de salida inferior se encuentra en una bifurcación 

anidada de tres niveles de profundidad. 

 

Los renglones largos con bifurcaciones anidadas complejas obligan a examinar el 

editor de lógica de escalera y pueden provocar que finalmente se extiendan a varias 

páginas al imprimir la lógica. Para un mantenimiento más sencillo, se debe dividir la 

lógica en múltiples  renglones de menor tamaño. 

Cómo introducir la lógica de escalera:  

Una nueva rutina contiene un renglón preparado para recibir instrucciones. 

 

Utilice la Barra de herramientas de elementos del lenguaje para añadir un diagrama de 

lógica de escalera. 

 

Cómo agregar un elemento a la ubicación del cursor 

1. Haga clic en (seleccione) la instrucción, bifurcación, o renglón que esté por encima 

de donde quiere añadir un elemento. 

2. En la Barra de herramientas de elementos del lenguaje, haga clic en el botón del 

elemento que desea añadir. 



Cómo arrastrar y colocar un elemento 

Arrastre directamente el botón del elemento a la ubicación deseada. Un punto verde 

indica una ubicación adecuada (punto de colocación). Por ejemplo: 

 

 

Cómo crear y asignar un nuevo tag 

1. Haga clic en el área del operando de la instrucción. 

2. Introduzca un nombre para el tag y pulse [Enter]. 

3. Haga clic con el botón derecho en el nombre del tag y Seleccione un nuevo 

“tag_name”. 

4. Haga clic en el botón  . 

 

5. Seleccione el tipo de datos para el tag. 

 

Si desea definir el tag como una matriz, introduzca el número de elementos de 

cada dimensión. 

6. Haga clic en OK. 

7. Elija el tipo de tag. 

 



 

8. Haga clic en OK. 

Cómo elegir un nombre o un tag existente 

1. Haga doble clic en la zona del operando. 

Se abrirá un cuadro de entrada de texto. 

2. Haga clic en  ? 

3. Seleccione el nombre: 

 

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

 

Introducir un comentario de renglón 

Cuando introduzca un renglón de lógica de escalera, puede añadir comentarios que 

expliquen el objetivo de su renglón. 

Para introducir un comentario de renglón, siga estos pasos. 

1. Haga clic con el botón derecho en el número de renglón de su lógica de 

escalera. 

 



Aparecerá el Diálogo de edición de texto del renglón. 

 

2. Introduzca su comentario de renglón en el Diálogo de edición de texto y haga 

clic en el botón verde con el tic para confirmar sus comentarios o en el botón 

rojo con la X para cancelarlos. 

 

Cómo comprobar la rutina 

Según programa la rutina o rutinas, debe comprobar periódicamente 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 descripción en la ventana de Resultados. 

c. Vuelva al paso 1. 

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

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



5.2 Configuración del controlador. 

 

 Si desea cambiar la configuración del controlador, como por ejemplo el 

nombre, el tamaño del chasis o el número de ranura, use el cuadro de diálogo 

Controller Properties. 

 

 
5.2.1 Configuración de módulos de E/S 

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

Properties de dicho módulo. Las opciones de configuración son distintas en 

cada módulo. 

 



 

5.2.2 Cómo añadir los módulos de E/S 

Para establecer comunicación con los módulos de E/S en el sistema, debe añadir los 

módulos a la carpeta I/O Configuration del controlador. Las propiedades que usted 

seleccione para cada módulo definen cómo se comporta el módulo. 

 

 



 

5.2.3 Observación de los datos de E/S 

 

 La información de E/S se presenta en forma de conjunto de tags. 

 

 

 
 



 

5.3 Establecimiento de una conexión en serie con el 

controlador. 

 

 El software RSLinx® gestiona la comunicación entre controladores Logix5000 y 

los programas de software, tales como el software RSLogix 5000. Para 

establecer la comunicación con un controlador (p. ej., descargar, monitorear 

datos), configure el software RSLinx para la comunicación requerida. 

 

 

 

 

 

 



 

Use un cable en serie para establecer una conexión 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 alimentación eléctrica conectada a 

este módulo o al dispositivo en serie en el otro extremo del cable, puede producirse un 

arco eléctrico. Esto puede causar una explosión en lugares peligrosos. 

Antes de proceder, asegúrese de desconectar la alimentación eléctrica o de que el 

área no sea peligrosa. 

 

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

 

 

 

 

 

 



2. Configure un driver RS-232: 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



5.3.1 Descarga de un proyecto en el controlador. 

 Para ejecutar un proyecto en un controlador, descargue el proyecto en el 

controlador. 

ATENCIÓN: Al descargar un proyecto o actualizar el firmware, todos los servoejes activos se desactivan. 

Antes de descargar un proyecto o actualizar el firmware, asegúrese de que esto no ocasionará el 

movimiento imprevisto de ningún eje. 

 

1. Gire el interruptor de llave del controlador a: 

 
2.           Defina la ruta al controlador: 

a. Abra el proyecto RSLogix 5000 que desee descargar 

 

 



5.3.2 Selección del modo de funcionamiento del controlador 

1. Determine el modo que desea para el controlador: 

 

5.3.3 Resolución de problemas de comunicación de E/S 

 Si existe un problema con varios dispositivos del sistema, es posible que haya un fallo 

de comunicación con un módulo de E/S. 

 



5.3.3.1 Consejo. 

 Solucione primero los problemas de los módulos de comunicación. Un módulo de 

comunicación con fallo afectará a los módulos que dependen de él. 

 

 



5.3.3.2 Cómo borrar un fallo mayor 

 

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

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



Conclusiones: 

 Luego de finalizado este proyecto de grado, surgen una serie de conclusiones de 

acuerdo a los objetivos planteados,  los cuales se presentan a continuación. 

 Se emplearon algunos inconvenientes en la construcción 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  y 

comprender sus funciones y la forma de usarlos, Rockwell posee una 

plataforma en el cual suministra con detalles las características, las 

aplicaciones y la forma de configurarlos con respecto a su referencia de 

fábrica. El único inconveniente que se presento, es el manejo del lenguaje, 

muchos manuales venían en japonés, ingles francés y muy poco manejo en 

español. La habilidad del segundo lenguaje o más era necesario para acceder 

a más información. 

 Al adquirir una nueva línea de algún producto de Allen Bradley correo el riesgo 

de encontrar muy poco manual de configuración, solo es accesible los 

manuales de instalación. 

 El servicio al cliente de AB, solo es buena en la parte de licenciamiento y de  

guía de ayuda para  buscar  manuales que se encuentran en la página 

www.ab.co.  

 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 efectuó 

sin ningún inconveniente. 

 La red Ethernet me permitió el manejar y controlar más fácil cada proyecto 

implementado en el banco. 

 La red DeviceNet requiere de un modulo para poder acceder y escanear cada 

elemento. 

  El variador PowerFlex40 toco implementarlo con configuraciones análogas, no 

se pudo por medio de Ethernet debido a que no poseía la tarjeta de Ethernet. 

 El objetivo principal fue realizado con mayor satisfacción, por que se cumplió 

con un banco Allen Bradley para las instalaciones de la universidad autónoma 

de Bucaramanga. 

 

 

 

 

 

http://www.ab.co/
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