El capitulo 3 detalla las consideraciones para el disefio del sistema tanto para el

software como para el hardware.

El capitulo 4 se explica la implementacion en hardware y las pruebas del disefio.

Luego encontramos la recopilaciéon de conclusiones y recomendaciones que

obtuvimos a través de la realizacion de este proyecto.

Al final se dan los anexos, con un manual para la correcta operaciony puesta en
marcha del sistema y también se describe detalladamente el programa de
control que se utilizd en el PIC para la tarjeta de control, medicion y

comunicacion del sistema.



CAPITULO |

1. Generalidades

En el presente capitulo se detallan los antecedentes, la descripcion general
del sistema y la solucion al problema planteado asi como también el

alcance y limitaciones que tiene este proyecto.

1.1. Antecedentes.

A medida que la electrénica y las comunicaciones se van desarrollando
nos brinda nuevos sistemas de seguridad, mas sofisticados y a menor

costo pudiendo controlar desde lugares remotos.

En la actualidad existen una gran variedad de mecanismos y dispositivos

utiizados como sensores de temperatura y presencia con salida
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analogica o digital, junto con controladores dedicados a tareas

especificas.

Hoy en dia los programadores proveen al mercado softwares mucho mas
completos y con mejores aplicaciones, por ello para el desarrollo de
proyectos se cuenta con herramientas que nos permiten hacer lo que

proponemos.

Descripcion General del Sistema.

Desarrollaremos un Sistema de Seguridad Industrial, para lo cual

asumimos que una industria esta dividida en diferentes sectores o0 zonas.

Por lo tanto nuestro proyecto consiste en monitorear la temperatura en el
ambiente y el acceso de las personas en cada sector para garantizar la
seguridad en la industria, todo esto por medio de camaras y sensores
ademas del encendido de alarmas y registro de sucesos a traves del uso

del microcontroladores y programas que se detallaran mas adelante.
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Con este sistema la persona encargada de monitorear remotamente lo
que esta sucediendo en la industria tendra la certeza de que lo datos que

esta visualizando por medio de la aplicacion creada son reales.

Dado que nuestro proyecto consiste en monitoreo y registro de sucesos
en una base de datos, entonces la persona encargada de monitorear sera
la responsable de tomar la decision de lo que debe hacer segun los datos

que esté visualizando.

Planteamiento de la Solucion

Se va sacar provecho de las prestaciones que ofrece el microcontrolador,
es decir que con una programacion en su memoria y dispositivos

conectados a él sea capaz de controlar la seguridad en una industria.

Teniendo la necesidad de hacer un registro para cuando ocurra un
suceso con los sensores usados, vamos a aprovechar las caracteristicas

que nos presenta LabView con su libreria IMAQ-VISION y hacer la



captura de imagenes como también la libreria Database Conectivity para

conectarnos a una base de Datos para ir guardando todo.

Una aplicacién muy interesante es la de tener acceso por la red al
sistema implementado y para poder hacer esto es necesario usar una

tarjeta de interfaz

entre nuestro controlador del sistema vy la red.

Planteamos el monitoreo a través de la red por medio de camaras IP a
cada uno de los sectores de la industria, dicho monitoreo se lo podra

hacer remotamente de donde sea y cuando sea.

En la variacion de temperatura tendremos las siguientes etapas:
Visualizacién de temperatura, encendido de alarmas y registro en Base
de Datos. El sensor de temperatura adquiere el nivel de temperatura
dentro del area y se la visualiza en el panel de control en LABVIEW,
después se realiza la comparacion con una temperatura preestablecida y
si no esta dentro de dicho rango se enciende una alarma y se registra en

una base de datos el suceso.



Para el sensor de deteccion de proximidad de una persona, dentro de un
area existirdA una camara encendida todo el tiempo grabando las
diferentes actividades, al momento de detectar a alguien el sensor,
entonces, ésta camara adquiere una imagen, la envia a una base con los

datos necesarios para un futuro control.

Se realizar& un programa en MikroBasic para programar el
microcontrolador asi como también la comunicacion con la tarjeta que
servira de interfaz con la red, una aplicacién con LabVIEW 8.5 para
visualizar los datos de los sensores, reconocer las camaras, capturar
imagenes, también usaremos la aplicacion SyBase que permite manejar
una base de datos donde vamos a almacenar sensor que actla asi como

fecha y hora de sucesos ademas de guardar la imagen capturada.
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Alcance del proyecto

El alcance de nuestro proyecto estd enfocado bajo los parametros de
necesidad de seguridad industrial en las que hoy en dia se desarrolla un
correcto ambiente laboral en una industria y como una buena alternativa
presentamos nuestro sistema que puede ser desarrollado e

implementado en cualquier industria

Nuestro sistema tiene la capacidad de usarse bajo las distintas
condiciones de trabajo en las que intervengan exceso de temperatura
limite permitida en las diferentes areas y poder monitorear el ingreso de

personal en horas no permitidas.

El uso de la tarjeta de interfaz entre el microcontrolador y la red es de
gran utilidad dado que desde cualquier PC que esté en red y que tenga

todos los programas instalados se puede acceder y realizar el mo nitoreo.

Poder visualizar cada sector de la industria a cualquier hora de trabajo

mediante el uso de una camara IP sin necesidad de estar fisicamente en
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la empresa, sino simplemente monitorear los eventos ocurridos desde

cualquier lugar en el que nos encontremos.

Limitaciones del proyecto

El prototipo realizado es con fines didacticos, en caso de querer aplicarlo

comercialmente habra que realizar un trabajo de desarrollo adicional.

Para la realizacion del Sistema de Seguridad Industrial planteado
podemos encontrarnos con que la tarjeta de interfaz Ethernet ENC28J60
asi como también el microcontrolador 18F4520 no se encuentren
disponibles en el mercado, para lo cual la solucion seria importar dichos
dispositivos lo cual implica tiempo y costo de envio y por ende esto

causaria retraso en la implementacion del sistema.

El sistema necesita de una persona que esté monitoreando para poder
tomar la decision de lo que debe hacer cuando su aplicacién le esta

mostrando que ocurre un suceso en algun sector.
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El sensor de temperatura que usamos para el prototipo es Util para
ambientes que no sobrepasen los 150°, este sensor se debe cambiar
dependiendo de lo que la industria desee implementar en el sistema. Es

posible trabajar con temperaturas mucho mas elevadas.

Con respecto al sensor de movimiento el limitante es que abarca un
rango de 180° y a nivel industrial seria preferible tener un sensor que
abarque los 360° porque estamos trabajando en lugares mucho mas

amplios.
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CAPITULO 2

2. Base Tebrica

A continuacién se describen las caracteristicas principales tanto de los
dispositivos de hardware como del software que permiten la

implementacién de nuestro sistema.
2.1. Descripcion de componentes del hardware del sistema

2.1.1.Sensores

Los sensores son los dispositivos que nos permite obtener informacion
gue nos sirva para procesar en el PIC y tomar decisiones de seguridad en

la industria.
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2.1.1.1. Sensor de Temperatura.

El sensor utilizado para la medicion de temperatura es el sensor

LM35D de National-Semiconductors.

El LM35 es un sensor de temperatura con una precision calibrada de
1°C y un rango que abarca desde -55°C a +150°C.

El sensor se presenta en diferentes encapsulados pero el mas comun
es el TO-92 de igual forma que un tipico transistor con 3 pines, dos de
ellos para alimentarlo (VCC - GND) vy el tercero (VOUT) nos entrega
un valor de tensién proporcional a la temperatura medida por el

dispositivo.

Figura.2.1 sensor LM35
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Caracteristicas

e Precisionde ~1,5°C (peor caso), 0.5°C garantizados a 25°C.
e No linealidad de ~0,5°C (peor caso).

e Baja corriente de alimentacion (60uA).

¢ Amplio rango de funcionamiento (desde -55° a + 150°C).

e Bajo costo.

e Bajaimpedancia de salida.

2.1.1.2. Sensor de Movimiento LX16C.

i

Figura.2.2 sensor LX16C

Caracteristicas

e Tecnologia de rayos infrarrojos capaz de detectar cualquier movimiento

de su rango.

e Amplios rangos de deteccion.
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e Sus rangos de deteccion abarcan zonas de arriba hacia abajo y zonas de
izquierda a derecha.

e Identifica luz ambiental.

e Ahorro de energia eléctrica.

e Facilinstalacion.

e Disefio moderno y estético.

Especificaciones

e Distancia de deteccion: 2m—11m

e Rango de deteccion: 180°

e Luzambiental operacion: menor a 5 — 1000lux
e Tiempo de activacion: 5 — 480 segundos

e Frecuencia: 50 -> 60Hz

e Velocidad de deteccion: 0.6 — 1.5ms

e Voltaje de operacion: 90 -> 130VCA
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2.1.2.Fuente de Alimentacion.

El Suministro de energia se toma de una fuente de poder para obtener

voltajes de 5.0V, 12.0V, -12.0 V para alimentar el sistema.

2.1.3.Alarma.

Usamos un buzzer como alarma donde este emite un sonido continuo

cuando ocurre unsuceso.

Figura.2.3 Buzzer

2.1.4.Tarjeta ENC28J60

El Microchip ENC28J60 es un controller Ethernet 10Base-T (10Mbps en
cables) y esta constituido por un médulo PHY (nivel fisico), un moédulo

MAC (subnivel MAC), una memoria RAM de 8kbyte para almacenar los
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paquetes en recepcion y en trasmision, una serie de registros de

configuracibn y un moédulo para la comunicacién serial SPI.

El chip tiene solo 28 pines y requiere pocos componentes externos, por

eso puede ser insertado muy sencillamente en cualquier proyecto.

MCuU

10 Mbps
Ethernet

Figura.2.4. Médulo ENC28J60

Esta disefiado especificamente para permitir la comunicacién entre un
microcontrolador y una red Ethernet. Este circuito integrado es un
controlador Ethernet que soporta el estdndar de comunicacién IEEE

802.3.

El modulo utiliza un conector de tipo PRJ-005, que permite la conexién a
una red Ethernet utilizando un Jack RJ-45. El chip ENC28J60, que es el

que permite la comunicacion Ethernet utilizando el estandar SP1 como
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interfaz de comunicacion serial entre el PIC 18F4520 y el chip ENC28J60.
Ademas, se puede observar la presencia de tres conectores
denominados HD1, HD2 y HD3. Los conectores HD1 y HD2 le permiten
al médulo Ethernet comunicarse con el sistema, mientras que el conector
HD3 le permite conectarse a otros microcontroladores. La funcién que
cumplen cada uno de estos pines se detalla en la tabla presentada a

continuacion.

PIN TIPO FUNCION

Habilita o deshabilita el bus SP1 del ENC28J60.

CS INPUT | CS=0 habilita el bus SPI.

CS=1 deshabilita el bus SPI.

SDO | OUTPUT | Senal serial de salida de datos.

SDI INPUT | Sefial serial de entrada de datos.

SCK INPUT | Seial de reloj.

INT | OUTPUT | Sefial de interrupcion.

RST INPUT | Senal de reset.

WOL | OUTPUT | Sefal Wake-up un LAN interrupt.

CLKO | OUTPUT | Seiial de reloj programable.

Tabla 2.1 conectores del m6dulo ENC28J60
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Esta tarjeta consta de un jumper (JP1) que funciona de la siguiente

manera.:

Si el moédulo ET-MINI ENC28J60 se conecta a un microcontrolador que
esta alimentado por una fuente de poder externa de +3.3V, el puente
debera colocarse entre los punto 2 y 3, es decir, entre VDD y +3.3V. Esto
permitird que el chip ENC28J60 se conecte directamente a la fuente de
+3.3V, deshabilitando de esta manera el circuito regulador de voltaje
(LM3940). Si el modulo de comunicacion Ethernet se conecta a un
microcontrolador alimentado por una fuente externa de +5V, entonces el
jumper debera colocarse entre los puntos 1 y 2, es decir, entre +5V y
VDD. De esta manera se habilitarad el circuito regulador de voltaje,
proporcionandole al chip ENC28J60 una alimentacion de +3.3V, que es el

voltaje de operacién de este integrado.

2.1.5.PIC18F4520.

Es el encargado de controlar los periféricos y procesar la informacion de
los parametros de interés de la industria. En su interior debera contener
diversos moédulos que le permitan la interaccion y control con los

diferentes componentes del sistema.
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El microcontrolador es donde se aloja las instrucciones de control que

resuelve gran parte el problema planteado.

=
MCLRWr=REZ —=[] 1 p— 40 [J =— RETIKEIZFGED
RADIAND = =[] 2 30 [J =—= RBBKBIZIFGEC
RATANT =—=[]3 38 [T =—= RESKEBI1/FGM
RAZANZVREE-ICVREF o []4 37 [J =—= RE4/KBIDIANTT
RAIANZVREF+ - [] 5 2 [T =— REJANG/ICCRO
RASTOCKICIOUT = 8 55 [T =—= REZINTZIANE
RASIAN4SSHLVDINIC20UT =—= [ 7 34 [T =—= REV/INTUAN1D
REDRDIANS =—[] 29 33 [] =— RBOINTOFLTHANTZ
RE1/WRIANE =—= 8 = 10 32 [ =——Voo
RECEANT =—e[]10 E E 39 [ =—— Vas
Voo —= [ 11 w0 30 [J =——= RO7/PSPT/PID
Ve w12 5y 29[ =— RODAFSPEFIC
OSCUCLKIRAT == []13 B 28 [J] «~—= RDSFSPSIPIG
DSCCLKOIRAE < » [ 14 27 [ =——= RD4/PSP4
RCITIOSOIMI3CK! e[ 15 26 [J =—e RCT/RXDT
RCUTIOSICCP2M o o 18 25 [ =—= RCETXICK
RCUCCPUPIA w— ] 17 24 [T =— RCSE00
RCIISCHISCL =—=[] 12 23 [J =— RC4/SOUSDA
RODFEPD - [] 12 29 [J == RDAPSP3
RD1/PSP1 =—e [] 20 21 [ =—= RDZFSP2

Figura.2.5 circuito Integrado PIC18F4520

Caracteristicas

La caracteristica mas importante del proyecto es la utilizaciébn del circuito

integrado PIC18F4520 del fabricante Microchip Technology Inc.

e Comunicaciéon por SPI

e Cristalde 20MHz (Osc HS)



e Direccion IP

Iniciar el SPI

Direccién Fisica MAC

Programa particular

Program Memory Data Memory | ccp MSSP E ]
. — 10-Bit o Timers
Device | Flash |#Single-Word | SRAM|EEPROM| VO ECCP Master| o | COMP. |pic o
AID (ch) spr ™ 9 B16.Bit
(bytes) | Instructions |(bytes)| (bytes) (PWM) ™| o
PIC1BF2420 | 16K a142 T6E 256 25 10 210 Y Y 1 2 13
PIC18F2520 | 32K 16384 1536 | 256 23 10 20 Y ¥ 1 2 113
PIC18F4420 | 16K a1a2 768 256 3 13 " Y Y 1 2 3
PIC18F4520 | 32K 16384 1536 256 K 13 " Y Y 1 2 113

Tabla 2.2 caracteristicas del PIC18F4520

Funciones en el sistema

Entre las tareas que realiza el PIC18F4520 para el sistema son:

20

e Controlar por medio de sensores de temperatura diferentes zonas de una

industria y al detectarse sefiales fuera de un rango considerado como

normal se envian a encender alarmas. Las alarmas se visualizan desde

LabView donde se muestra dicho suceso graficamente y se lo almacena

en una base de datos.
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e Controlar la informacién que envian sensores de movimiento en ciertas
horas, encender una alarma en caso de que se detecte a alguien y enviar

la informacién a LabView para que la Camara tome fotos y se envie a la

base de datos.

e Establecer una comunicacién Ethernet de datos por medio del médulo de

Comunicacion ENC28J60.

2.1.6.CamaralP.

Descripcion Fisica

El modelo de la cAmara que estamos usando es la IPCam SECURE300R

Figura.2.6 camara P
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Consta de:
e Ledde Encendido
e Ledde Conexién
e LedIR
e Lente
e Conector de cable de red
e Conector de alimentacion de CC
e Botdn restablecer

e Agujero para el tornillo de conexion al tripode

Descripcion de la administracion del sistema — imagen

El mend Imagen de administracion del sistema contiene mandatos que
proporcionan los valores de las imagenes tomadas por la IPCam SECURE300R.
¢ Resolucion de Video
¢ Tasade Compresion
e Flujo de Video
e Control de Brillo
e Control de Contraste

e Control de Saturacion
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e Frecuenciade Luz

2.1.7.Interfaz Comunicacion Ethernet.

Para la interfaz de comunicacion Ethernet usamos un cable de red

cruzado con conector RJ45.

2.1.8.Equipo Terminal de informacion.

Es aquel donde se podra recibir y almacenar la informacion del sistema

con sus parametros de interés para el técnico de la industria.

La informacién recibida sera almacenada y podra ser utilizada para

estudiar el comportamiento del sistema.

Ademas contara con un programa de aplicacion grafica para visualizar los
diferentes parametros del sistema en el tiempo que envia el PIC por el

puerto de comunicacion.
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Descripcion de los programas usados en el Sistema

Para el desarrollo del proyecto fue necesario hacer uso de varios
softwares sobre los cuales en esta seccidn se dara una breve descripcién

de las caracteristicas mas importantes.

2.2.1.MikroBasic

Uno de los compiladores de lenguaje BASIC para microcontroladores PIC
gue esta atrayendo legiones de usuarios es MikroBasic. Si bien ya lleva

un tiempo en el mercado, a partir de la version 5.00 se ha masificado.

La programacion del PIC18F4520 fue desarrollada con Mikrobasic
V7.0.0.2 y la compilacion de dicho programa genera un archivo
hexadecimal que luego serd enviada al PIC18F4520 por medio de un

gquemador de PIC.

22.11. ADC

Es un convertidor analdgico a digital de 10 bits de resolucion de nueve
canales segun la seleccién de usuario que permite la conversiéon de

entrada de sefial analdgica.
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Adc_Read

Prototype sub function Adc_Read(dim channel as byte) as word
Returns 10-bit unsigned value read from the specified channel.

Description Initializes PIC’s internal ADC module to work with RC clock. Clock

determines the time period necessary for performing AD conversion

(min 12TAD).

Parameter channel represents the channel from which the analog
value is to be acquired. Refer to the appropriate datasheet for
channel-to-pin mapping.

Requires Nothing.

Example tmp = Adc_Read(1l) ' Read analog value from channel 1

Lo usaremos para convertir las sefiales analégicas que nos entregan
los sensores de temperatura y movimiento en digitales para poderlas
enviar por medio del protocolo UDP a la red y adquirirlas, visualizarlas

y procesarlas en LabView.
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2.2.1.2. Libreria SPI Ethernet

Esta libreria nos ahorra mucho trabajo porque sabe donde estan los
registros del ENC28J60 lo cual permite usar las subrutinas de manera
simple. Esta libreria nos sirve para PIC de mas de 4KB de ROM y con
hardware SPIintegrado por lo que no todos los PICs son compatibles.
Para el uso de PICs de la familia 16F existen algunas limitaciones es

por ello que se debe usar un PIC de la familia 18F.

2.2.1.3. Protocolo de Transporte UDP

Es un protocolo minimo de nivel de transporte orientado a mensajes.
En la familia de protocolos de Internet UDP proporciona una sencilla

interfaz entre la capa de red y la capa de aplicacion.

UDP afade la informacién necesaria para la comunicacién extremo a
extremo al paquete que envia al nivel inferior. Lo utilizan aplicaciones
como NFS (Network File System) y RCP (comando para copiar

ficheros entre ordenadores remotos), pero sobre todo se emplea en
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tareas de control y en la transmision de audio y video a través de una
red. No introduce retardos para establecer una conexién, no mantiene
estado de conexién alguno y no realiza seguimiento de estos

parametros.

2.2.3.1. Puertos que usa

UDP utiliza puertos para permitir la comunicacion entre
aplicaciones. El campo de puerto tiene una longitud de 16 bits, por
lo que el rango de valores validos va de 0 a 65.535. El puerto 0
esta reservado, pero es un valor permitido como puerto origen si el

proceso emisor no espera recibir mensajes como respuesta.

Los puertos 1 a 1023 se llaman puertos "bien conocidos"” y en
sistemas operativos tipo Unix enlazar con uno de estos puertos

requiere acceso como superusuario.

Los puertos 1024 a 49.151 son puertos registrados.

Los puertos 49.152 a 65.535 son puertos efimeros y son utilizados
como puertos temporales, sobre todo por los clientes al

comunicarse con los servidores.
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2.2.2 LabView

2.2.2.1 Descripcion

LabView es una herramienta grafica para pruebas, control y disefio
mediante la programacion. El lenguaje que usa se llama lenguaje G,

donde la G simboliza que es lenguaje Gréfico.

Los programas desarrollados con LabView se llaman Instrumentos
Virtuales, o Vls, lo que da una idea de su uso en origen: el control de
instrumentos. El lema de LabView es: "La potencia esta en el Software".
Entre sus objetivos estan el de reducir el tiempo de desarrollo de
aplicaciones de todo tipo (no sélo en ambitos de Pruebas, Control y
Disefio) y el permitir la entrada a la informatica a programadores no
expertos. Esto no significa que la empresa haga Unicamente software,
sino que busca combinar este software con todo tipo de hardware, tanto
propio -tarjetas de adquisicion de datos, PAC, Vision, y otro Hardware-

como de terceras empresas.


http://es.wikipedia.org/wiki/Programaci%C3%B3n
http://es.wikipedia.org/w/index.php?title=Lenguaje_G&action=edit&redlink=1
http://es.wikipedia.org/wiki/Software
http://es.wikipedia.org/wiki/Hardware

Programas de LabView (*.vi)

/

~_—

® Disefo de interfaz

® Cara del
instrumento virtual

Panel Frontal +

\

Diagrama Bloques

v
® Lenguaje G

® Logica del programa

Figura.2.7 Diagrama General de LabView

2.2.2.2 Libreria IMAQ-Vision

IMAQ USB Init.vi

USE Camera Name
yideo Mode -

IMAQ USE Init.vi
-Ilj IMAQ USE Session Out
uselH errar out

error in {no errar) ==

Creates an IMAQ USE session for the specified USE camera,

£

|

Figura2.8 Funcién IMAQ USB Init.

29
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Esta funcion permite iniciar una sesion IMAQ USB en la camara
especificada en el parametro USB Camera Name donde se especifica el
nombre de la camara a ser usada ademas cuenta con el parametro Video

Mode que es el modo de video requerido.

IMAQ USB Grab Setup.vi

IMAQ USB Grab Setup.vi

IMAQ USBE Session In ﬁ.‘_ IMAQ USE Session Qut

uzeH

error in {no error) e error out

Configures and starts & continuous acquisition,

|
|

Figura2.9 Funcién IMAQ USB Grab Setup.

Este instrumento virtual presentado en la imagen inferior requiere
basicamente de dos parametros para operar. El primero es el
denominado IMAQ USB Session In, que indica al instrumento virtual la
sesiéon IMAQ USB desde la cual va a adquirir los datos de manera

continua.
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IMAQ
Context Help (%]
|
Border Size -
Image MName IMAD Mew Image
Error in (no error) error ouk
Image Type
)|
E&]?]< 3

Figura2.10 Funcién IMAQ.

El parAmetro Image Name se refiere a la sesion iniciada con la camara
Web especificada por el usuario en el panel frontal de LabVIEW.

El siguiente parametro es el correspondiente al error de entrada que
indica si ha existido algun error en el proceso previo a este instrumento

virtual.

IMAQ USB Grab Acquire.vi

Context Help

IMAQ USB Grab Acquire.vi =
IMAG USB Session In | IMAG USE Session Out
Image in ~* - k-~ Image out
error in {no error) == error out
Arcquires an image during a continuous acquisition,
M
=

Figura2.11 Funcién IMAQ USB Grab Acquire.
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IMAQ USB Grab Acquire que permite adquirir una imagen durante una
adquisicion continua, esta adquisicion continua ha sido activada
previamente y utilizando tres parametros de entrada, estos parametros
son proporcionados por las funciones previamente implementadas. A la
salida de esta funcion tenemos el error out, el IMAQ USB Session Out y

el Image Out.

IMAQ USB Close.vi

IMAQ USB Close.vi

i
usel

IMAQ USB Session In

error in (no error) error out

Closes a session to a USBE camera that was opened
using the IMAQ USE Init VI.

£

|

Figura2.12 Funcién IMAQ USB Close.

Utilizando la funcion IMAQ USB Close se procede a cerrar la sesion

IMAQ USB mostrada en la figura.



2.2.2.3 Libreria Database Conectivity
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Es muy importante saber la conexion entre LABVIEW y SYBASE. Para

ello necesitamos conocer lo iconos que son los que hacen posible la

conexion entre ellos:

DB Tools Open Connection

Abre una conexiéon de base de datos utilizando la informacion de

conexion.

Context Help

DB Tools Open Connection.vi

userlD

EDnnEEtiDn inFDrmatiDn ____________ ﬂ= I:|:||-||‘|E|:ti|:||-| reference
prompt? (F) - - @
; DE k=t
Error in (no error) === E etror ouk
password

Cpens a database conneckion using the connection information
path and passes out a conneckion reference. If prompt is sek ko
TRLUE, a dialog is displawed to set up the connection,

Detailed help

|

|4

Figura2.13 Funcion DB Tools Open Connection.
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DB Tools Close Connection

Cierra una conexion de base de datos mediante la destruccion de sus

asociados respecto de referencia.

Context Help

I*

DB Tools Close Connection.wi
connecktion reference ﬁ'
error in (no errar) oE B
Closes a database connection by destrowing its
associated conneckion reference.

error auk

Detailed help

&

.

Figura2.14 Funcién DB Tools Close Connection.

DB Tools Insert Data

Inserta una nueva fila en la tabla de la base de datos identificada por la

conexion de referencia.

Context Help

DB Tools Insert Dakta.wi L)

create table? (F

data =

connection reference
table

conneckion reference out

columns ==t f error auk
SFror in (no errar) =

Flatten clusktery ()

Inserkts a new rowve into table in the database identified by the
connection reference.

Detailed help

%

Figura2.15 Funcion DB Tools Insert Data.
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DB Tools Select Data

Selecciona los datos de la tabla en la base de datos definidas por el
marco de referencia utilizando las columnas ofrecidas en las columnas

del arreglo.

e

E

DE Tools Select Data.vi

connection reference
table -

columns =4 §

error in {no error)

Selects data From the table in the database identified by connection
reference using the columns supplied in the columns array.

Detailed help 3

Figura2.16 Funcion DB Tools Select Data.

DB Tools Create Table

Crea una nueva tabla en la base de datos definidas por el marco de
referencia. La tabla y la columna de informacion insumos describir el
nombre de la tabla y las propiedades de cada columna en la tabla,

respectivamente
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connection reference
table ~ g=

colurnn inforrmation

error in {no error)

connection reference ouk

error auk

Zreates a new table in the database identified by connection
reference. The table and column information inputs describe the
name of the table and the properties of each column in the table,
respeckively,

Detailed help

£

Figura2.17 Funcion DB Tools Create Tabla.

DB Tools Execute Query

Ejecuta una consulta SQL y muestra un conjunto de registros de

referencia que deben ser liberados.

DB Tools EHecute Query.wi —

I
connection reference == ExE recordset reference
SOL query o
oe kEEE]
cursar bype error auk
error in (nao error)

Execukes an SOL guery and passes ouk a recordsek reference wvahich
rmust ewentually be Freed.

Detailed help

<

£

Figura2.18 Funcion DB Tools execute Query.

DB Tools Fetch Recordset Data

Obtiene los datos de los registros identificados por referencia. Los datos

se devuelven como una matriz 2-D de variantes. Cada elemento de la
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matriz se puede convertir a su nativa LabVIEW utilizando el tipo de base

de datos de la variante A de Datos funcién.

=

DE Tools Fetch Recordset Data.wi

ecordset reference out
ecordset data
error oukt

recordset reference

B0 in (No error) s

Fetches the data in the recordset identified by recordset
reference. The data is returned as a 20 array of wariants. Each
element in the arraw can be conwerked bo its native LabWIEW bype
using the Database Yariant To Daka Function.

Detailed help

Figura2.19 Funcién DB Tools Fetch Recordset.

DB Tools Fetch Element Data

Obtiene los datos ubicados en la columna indice del registro actual en el
conjunto de registros identificados por los registros de referencia. La
columna de indice puede ser cero el indice de posicion de la columna en
el conjunto de registros o el nombre de la columna. El tipo de entrada es

polimérfico y determina el tipo de datos que se devuelve.

(3]

DB Tools Fetch Element Data.wi e

recordset reference —— [=r ] recordset reference ouk
colunmin indesx =2 == data
Ewpe B = =rror ok
Error imn Lho Serropr) s———— .
Fetches the dakta locaked ak che columnmn index of the current recaord i
Ehe recordsek identified by Ehe recordset reference. The columnmem
index can either b= Ehe zero-indexed position oF Ehe column im Ehe
recordset or Ethe name of Ehe column,. The ey pe input is poalymorphic
and dektermines the Ewpe ofF dakta that is returned.
Detailed help i
(=&)< >

Figura2.20 Funcién DB Tools Fetch Element Data.
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DB Tools Free Object

Libera un objeto mediante la destruccion de sus asociados y de
referencia pasa a cabo una referencia diferente. ¢ Qué objeto se destruye
y se pasa de referencia es determinado por la identidad de la referencia

aprobado enel VI:

DB Tools Free Objeck.wi

command reference conneckion reference

errar in {no error) error ouk

Frees an object bw deskrowving its associakted reference and
passes out a different reference. “what object is destrowved and
reference is passed out is determined by the identity of the
reference passed inkto the YI:

Detailed help

4

[Fl&[7]<
Figura2.21 Funcion DB Tools Free Object.

K3

DB Tools Drop Table

Borra la tabla especificada en la base de datos definidas por el marco de

referencia.

DB Tools Drop Table.wi

connection reference connection reference ouk
table -

Error in (no error) =

error ouk

Deletes the specified table from the database identified by
connection reference.

Detailed help
[=F[&[?]< >
Figura2.22 Funcion DB Tools Drop Table.

(£
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2.2.2.4 Libreria Data Comunication

De esta libreria usamos el protocolo UDP para la comunicacion con el

PIC.
UDP Open

Context Help

UDP Open

net address
port |; UoF] connection ID
i ~d H L
service name 1= port
tirmeout rms (250007 error cut

error in (no error)
Opens a UDP socket on the port or service mame.

Detailed help
r

=F[&[=] -

Figura2.23 Funcién UDP Open.

Esta funcidon permite iniciar una sesion UDP en LabVIEW en el puerto
especificado en el parametro port. Este instrumento virtual trabaja con

seis parametros, de los cuales, tres son parametros de entrada y tres son

parametros de salida.

Context Help =)
UDP Read T
nnnnn ction ID == oee] connection ID out
max size (5483 — 1. data out
timeocut ms (250007 srror out
error in (no error) port
address
Reads a datagram from a UDP socket, returning the results in
data out.
D etailed hel 1N
o

Figura2.24 Funcién UDP Read.
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Esta funcion lee un datagrama desde un socket UDP, y retorna los resultados en
el parametro data out. Este instrumento virtual retorna datos si recibe cualquier
byte y permanece en modo de espera Unicamente si no esta recibiendo ningin
byte. Esta funcidn estd compuesta por nueve parametros de los cuales seis son

de entrada y tres de salida.

UDP Close

Context Help ==

b

UDF Close

comnmection I ———— 5 ocF connection I owut
errcor in (no errcr) == error out

Closes a UDP s=ocket.

Detailed help AR

=[|&[=] - r

Figura2.25 Funcién UDP Close.
La funcion UDP Close permite cerrar una sesiéon UDP previamente inicializada.
Esta funcion estd compuesta por cuatro parametros, dos de los cuales son
parametros de entrada y los dos restantes son los parametros de salida del

instrumento virtual.
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CAPITULO 3

3. Disefo del Sistemade Seguridad Industrial

3.1. Diagrama de Bloques del Disefio

CAMARA IP

ENC28J60

PIC18F4520

=

SENSOR DE TEMPERATURA(LM35) m

Weu

J
i

= | ENC28J60 14 Wops

Ethernet

SENSOR DE MOVIMIENTO(LX16C)

ICREEEEBEBEELE cge
& ﬂ Stand-Alons Etrernet Controller

¢

BUZZER

BASE DEDATOS

5

CAMARAUSB

Figura.3.1 piagrama de Bloques del Disefio
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En la figura.3.1 se muestra de manera comprensible las partes que
conforman el sistema que estamos desarrollando, las cuales son: bloque
de sensores, bloque del PIC18F4520, bloque de interfaz de comunicacion
Ethernet, bloque del puerto de red y bloque de dispositivo terminal de

informacion.

El bloque de sensores esta conformado por el LM35 que es un sensor de
temperatura y el LX16C que es un sensor de presencia cuyos datos

seran monitoreados por el sistema.

Luego tenemos el bloque del PIC18F4520 el cual se encarga de las
funciones de control del sistema con el programa MikroBasic
digitalizando los datos analogos que le estan entregando los sensores
asi como también configurar la comunicacién con la tarjeta ENC28J60
por medio del protocolo UDP. Ademas este bloque tiene como salida el
blogue de dispositivos de alerta que consta de alarmas que se
encenderan cuando el nivel de temperatura sobrepase el limite

programado enel PIC.
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Los datos que ha procesado el PIC18F4520 son enviados al bloque de
interfaz de comunicacion Ethernet que estd formado por el médulo ET-

MINI ENC28J60 el cual permite la comunicacién del sistema con la red.

La salida del modulo Ethernet es enviada al siguiente bloque que es un
puerto de red donde cualquier PC que use el estandar Ethernet y esté en
dicha red podra obtener los datos que esta enviando el PIC18F4520
ademas este blogque tiene como entrada los dispositivos de captura de

imagen que son las cdmaras que se deben conectar también a dicha red.

Por Ultimo tenemos el bloque de dispositivo terminal de informacion que
es la PC con las aplicaciones de LabView y SyBase instaladas para el

monitoreo.
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Diseno del hardware

Acondicionador de sefial para el sensor LM35

Dado que este sensor entrega diez milivoltios por cada grado centigrado
y al trabajar con tensiones tan pequefias cualquier ruido o interferencia
puede hacernos tomar una lectura errénea, entonces es necesario hacer
un adecuado tratamiento de la sefial para obtener una precision

importante, pudiendo leerse fracciones de grado.

El voltaje de salida es de 10mV por grados, el rango de salida va desde
OV hasta 1,5V; es decir que antes de ingresar la sefal al PIC18F4520
debe ser amplificada para que quede de OV a 5V por medio del siguiente

circuito:
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Figura3.2 Acondicionador de Sefial del LM35

3.2.2.Etapa de Acoplamiento de la sefial del sensor LX16C.

Dado que el sensor de movimiento LX16C trabaja con alimentacion de
110VAC y nosotros necesitamos enviar esta sefial al PIC18F4520
entonces para obtener esto aprovechamos que el sensor usado emite
una sefial de 22VDC a la salida del relay que tiene internamente cuando

éste se activa.

Dicha sefial se la envia al optoacoplador 4N25 que es el encargado de
bajar la sefial a 22VDC a 5VDC y poder enviar la sefial del sensor de

movimiento al PIC18F4520 por medio del siguiente circuito:
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g U —
o1 1 1 2 Al Pic
= - . %Z .| FsS

CONN-5IL2 —12 £ T —

tg. e e e e S ' =TE<T=- "T"T'r

e e e =TEXT=-

OPTOCOUPLER-NPH voo
=TE:T=- —

Figura3.3 Acondicionador de Sefial del Sensor LX16C.

3.2.3.Etapa de verificacion de conectividad Ethernet

En el puerto D del PIC estan conectados unos leds que para saber que
hay comunicacién entre el PIC y la tarjeta ENC28J60, estos leds se
encienden cuando se esta enviando informacién desde el PIC hacia

LabView via Ethernet.

= s - A
I 1
| IS
® - D1 - .
Fa -TEs=- LED—-SREEN
— 1 TFE«1:
1k . .- L
E = . . . LED-= Mo .
= TE>CI'H1 o o 2 A58 : Al PIC
T I
. SN D - REEN
— 1 "l =
O nEew

Figura3.4 Etapa de Verificacion de Conectividad.



3.2.4.Pines Usados del PIC18F4520

Pines del PIC Puerto Periférico Alimentacién
1 Vpp
LM35  Sensor
2 RAO de Temperatura
LX16C  Sensor
8 REO de Movimiento
9 RE1 Buzzer
Led indicador de
10 RE2 alarma
11 Vdd
12 Vss
13 RA7 Cristal
14 RAG6 20MHz
A RST de Tarjeta
15 RCO Ethernet
A CLKO de
16 RC1 Tarjeta Ethernet
18 RC3 A SCK de Tarjeta

47



Ethernet
Led indicador de
19 RDO conectividad
Led indicador de
20 RD1 conectividad
Led indicador de
21 RD2 conectividad
Led indicador de
22 RD3 conectividad
A SDI de Tarjeta
23 RC4 Ethernet
A SDO de Tarjeta
24 RC5 Ethernet
31 Vss
32 vdd

Tabla.3.1 pPuertos usados en el PIC18F4520

48
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3.2.5.Disefo del sistema en PCB

Esta tarjeta fue elaborada en el programa ARES V7.4, es parte muy
importante en el hardware ya que en ella se conectaran todos los

elementos que usamos en nuestro sistema.

Aqui presentamos el disefio de las pistas para la comunicacion entre el

PIC y la interfaz Ethernet.
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Polarizacion Alarma PIC18F4520

Etapa de
Acoplamiento
del LM35
Modulo
ENC28J60
Sensor LM35

Figura3.5 Disefio de la Placa en PCB

Sensor LX16C
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3.3. Disefio del software del Sistema de Seguridad Industrial

3.3.1.Programacion del PIC18F4520

El propdsito de describir la programacion en MikroBasic es dar a conocer
como el PIC18F4520 es usado para implementar el control del Sistema

de Seguridad Industrial.

Bloquel

program S5ist Seg Ind

include "eth encZ&jed”
inclode "eth encZ&8je0d_api”

dim mymacaddr a=s byte [&]
dim myvipaddr as byte [4]
dim getReguest as byte[20]

dim dyna as byte[30]
dim Txt as string[l100]
dim i as byte

dim Ipfddr as byte[4]

dim dato as word

dim tmp as strinﬁ[ljj]

Lo que primero observamos es el nombre con el que esta grabado el

programa luego encontramos el llamado a las librerias Ethernet que
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permiten la comunicacion utilizando este protocolo en conjunto con el
chip ENC28J60. Lo demas es la declaracion de las variables que vamos

a utilizar para la programacion de nuestro sistema en el PIC.

Bloque 2

gub function 3pi Ethernet UserTCR(din byref remotefiost as byte[4], dim remotePort, localPort, reqlength as word) as word
result=(
end sth

sub function 3pi Echernet UserUDP(din byref remoteflost as byte[<], din remotePort, destPort, reqlength as word) as word
resnlt = (
if destport = 200 then
for i=0 to :
getRequest[1]=spl ethernet gethyte()
next 1

Subrutinas que permiten habilitar la comunicacion entre el
microcontrolador y el modulo ET-MINI ENC28J60 gracias a la interfaz
SPI que permite la transferencia de datos desde el PIC18F4520 hacia la

tarjeta Ethernet, y el protocolo UDP que permite la transferencia de

informacién hacia la PC.
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Bloque 3

main:

cmoon="7
trisa=1
adconl=%0e
adconZ=s44
trisd=0
portd=0
trizse.0=1
trise.1=0
porte.1=0

Ya en el main del programa lo primero que se debe hacer es configurar
en el PIC18F4520 los puertos deben habilitarse como entradas o salidas
ademdas de especificar también los puertos que van a ser usados como

analdgicos o digitales.

Bloque 4

Direccion Fisica de nuestroPI
mymacaddx [0]=0=x00
mymacaddx [1]=0=x143
mymacaddxr [Z2]1=0=xA5
mymacaddr [Z]1=0=x7Te
mymacaddr [2]=0x19
mymacaddr [S]=0=x3F

=1

L
i
H
3]

Direccion IP
myipaddxr[0]=192Z2
myipaddxr[1]1=1&E8
myipaddr[Z2]1=496
myvipaddr[3]=210

spi dnit ()
spi ethermnet init(portcc, 0,portcc, 1, mymacaddr, myipaddr, 1}

Direccion TP de 1a PO
Iphddx[O] = 19Z
Ipnddr[1] = 1&85
IpAddr[2] = 46
Ipaddr[3] = 203

delay ms (S000)
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En esta parte del programa estamos configurando las direcciones IP y
MAC que van a ser usadas en el sistema de seguridad industrial, estas
direcciones son de gran importancia de modo que tienen que ser bien
asignadas para que el sistema funcione correctamente caso contrario no

existira conectividad en la red y no se podra dar el monitoreo del sistema.

Bloque 5

while true
dato = adc_read(0)
delay ms(200)
wordtostr (dato, txL)
BCRID = not PORTD
tmp="tenp@"
Strcat (tmp, TXL)
CXT=Cmp
spi ethernet sendUDP (IpRAddr, 10001, 4000, Btxt, Strlen(tcxt))
delay ms=(200)
tmp="alarma@"
if (dato>»273) then
porte.l1=1
txL="1"
Strcat (tmp, TxL)
LEL=Lmp
spi_ ethernet sendUDP (IpAddr, 10001, 4000, Btxt, Strlentxt))
delay ms(200)
el=e
porte.1=0
tEL="0"
Strecat (tmp, tXt)
tHC=tmp
spi ethernet sendUDP (IpAddr, 10001, 4000, Btxt, Strlen{txt))
delay ms(200)
end if
tmp="movimiento®"
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if (porte.0=1) then
cxe="1"
Strecat (tmp, TXL)
txt=tmp
spi_ethernet_sendUDP (IpAddr, 10001, 4000, Btxt, Strlen(txt))
delay ms (200)
el=se
txt:rrjrr
Strecat (tmp, CxC)
CXC=TmE
spi_ethernet sendUDP(IpAddr, 10001, 4000, @txt, Strlemn(txt))
delay ms(200)
end if
spl ethernet dopacket()
wend
end.

Por medio de las funciones presentes en el cédigo de este bloque se esta
configurando la adquisicién, encendido de alarma y envio de lo que estan

leyendo los sensores.

3.3.2.Programacion de LabView

Teniendo implementada la parte de programacion el hardware del
Sistema de Seguridad Industrial descrita en el literal anterior es necesario
usar un software que nos permita hacer una aplicacion que permita

visualizar los datos que se estan enviando desde el hardware a la



56

persona encargada del monitoreo de la Industria y para ello usamos el

software LabView que usa un lenguaje de programacién gréafico.

En esta secciébn vamos a presentar y explicar brevemente el programa

gue hemos desarrollado.

Bloque de Adquisicién de Datos

.

H

Figura3.6 Bloque de Adquisicién de Datos.

Este bloque permite la comunicacion Ethernet utilizando el estdndar UDP

para enviar los datos al PC del PIC.
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Para iniciar una sesién UDP se usa como parametro de entrada la
variable de control denominada Puerto, que es un valor ingresado por el

usuario a través de la interfaz presentada en el panel frontal de LabVIEW.

Una vez iniciada la sesion UDP se procede a la lectura de los datos
utilizando la funcion UDP Read y a esta funcién se le ingresa el nimero
maximo de bytes leidos y el retardo en milisegundos, que en este caso
especifico es de 200ms luego de esto usamos funciones de tipo string
para escoger la informacion que necesitamos de la trama de datos que
nos estdn llegando que puede ser informacion de la temperatura,
movimiento o alarma y asi poder ingresar a lazos case para tratar esta
informacién y poder mostrarlas por medio de indicadores en el panel
frontal y por Gltimo se procede a cerrar la sesion UDP utilizando la funcion

UDP Close.

Blogue de Inicializacion y Visualizacion de las Camaras

Este bloque corresponde a la inicializacién y visualizacion de las

camaras, como vamos a tener 2 camaras para ello usamos un selector y
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dependiendo de la cAmara que se seleccione vamos a entrar a un lazo

case para la configuracion de cada camara.

Para ello se inicializa una sesion IMAQ USB, utilizando los controladores
USB PC Camera y Modo de Video que son valores especificados por el
usuario a través del Front Panel de LabVIEW luego de esto se activa la
adquisicion de datos de manera continua, esto se logra utilizando la

funcion IMAQ USB Grab Setup.

También encontramos la funcion IMAQ Create que permite crear o
reservar un espacio de memoria temporalmente para almacenar una
imagen adquirida usando una camara Web USB el cual requiere
Gnicamente el ingreso del parametro Image Name, que indica el nombre
gue se va a asignar a la imagen almacenada en el espacio de memoria

reservado temporalmente.

IMAQ USB Grab Acquire nos permite adquirir una imagen durante una
adquisicion continua y dicha imagen es presentada a través de un

indicador en el panel frontal de LabVIEW.
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Por ultimo procedemos a cerrar la sesion IMAQ USB utilizando la funcién

IMAQ USB Close.

E Trug 't

Mombre de la Camara 2
Camara 1

| B
[
| @

®3top aeneral |4

Figura3.7 Inicializacion y Visualizacion de las Camaras.

Bloque de Captura de Imagenes y Base de Datos

Con respecto a la base de datos creada en empezamos iniciando una
conexion con la funcion DB Tools Open Connection luego se crean un
cluster cuyos elementos son la fecha en la que el sistema recibio datos, la
ruta de la imagen, camara, ID y el numero de imagen. Toda esta

informacidn se ingresa en el sistema de monitoreo manejado por SyBase
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a través de la funcion DB Tools Insert Data. Esta funcién le indica al
sistema la informacién que debe almacenar y donde hacerlo siempre y
cuando la estructura case sea verdadera (TRUE) en caso contrario
aunque ningun dato se esté enviando la conexion con SyBase se

mantendré activa.

fulFalse P

Camara 1

Camara 1

f[True ~H]

=

IMAQ|

T

i

[TE =

False ~

Lt Fotasinum. bt

Indicador movimierto]|
UNSERT INTO

Alarma de temperatura istorial values

DB Toals Clase Cornection.vi
jdbs ]

rm e .
S 7 Bl ...
el

Figura3.8 Etapa de Captura de Imagenes y Base de Datos
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Bloque del Panel Frontal del Sistema

TH Sistema_Seg_Industial.vi Front Panel [F=m{r=m]
File Edit View Project Operate Iools Window Help
31
@[] [15pt Application Font |~ [$o+] [~ ][2+][#5+]
CONFIGURACION CAMARAS

:
BN @Y e 1

Figura3.9 Panel Frontal del Sistema

Este blogue es el panel frontal en LabView de nuestro Sistema en el cual
la persona encargada de monitorear lo que esta sucediendo en cada

sector de la industria.

Se puede observar que este panel consta de tres partes:

¢ Configuracion: de video y de transmision UDP
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e Camaras: visualizacién de cada sector de la industria

¢ Indicadores: estado de los sensores

3.3.3.Programacion en SyBase

En SyBase creamos una base de datos en la cual tenemos una tabla
que es la estructura basica donde se almacena la informacion de acuerdo
a las necesidades que queremos registrar en nuestro proyecto como son
la fechay hora en linea en la que ocurran los eventos que esta enviando
LabView asi como también la imagen que se captura en LabView cuando

se da un suceso con los sensores.

Hemos desarrollado el sistema de tal manera que el usuario pueda
utilizar el panel frontal de LabVIEW como interfaz para enviar datos hacia
la bases de datos utilizada por el usuario y poder monitorear
constantemente la informacion adquirida por el sistema por ello

describiremos brevemente la programacién en SyBase.
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Para crear una conexién entre LabView y Sybase debemos hacer lo

siguiente:

B 5ytase Contal =
Fila Edt View Took Tuk Help

[ Adeptive Server Angwhese § EICEX-IEES L R ACE

[x]

[Folders % | Sorvers Uniities | Services|

B 3/base Centnal L%’m
Create Database

[ Description

P Adaptive Server Arwhere §
i Mobilink Synchronization §

P2 Backup Databa
5 estore Databa:
[ Create Backup
[ Unlosd Databeg
[ Earact Databas(
15 wslidate Databsy
2 Compres: Datal
[ Uncarnpress D

% Upgrade Database

Create & new database,
Upsgrade s databaze to the curment wersion,

B Crete o Dstabne =

Adatabase is stored in an operating system file, You must speciy the directory and
ile name where you want to save the main datsbase file,

Sive the main databsse il to the following fle:

[

B2 o B Browse =}
| ol v+ b+ st 5
B2 e Nombre: luned -
: Tipos | Database Files [".db) S
= A
P © cminar arpess ) (o

< Back Cancel

Figura3.10 Creacion de la base de datos

4 5yoase Centra e

File Edt View Tool Tusk Help

[ Aduptive Server Anyahens §
%]

de+mfEBm sl x| | f

[Folders % | Seners Unilities | Services |

[Description

By ybse Canenal Name

Adaptioe Server Aryhere § L_! Crente Database
5 B Mobink Sychvonizations oy (o T
B Backup Database
5 festors Dstabase
B® Create Backup Images
I Unlasd Databiese
[ Eanact Database
5 alidate Database
3% Compress Database
[ Uncornpress Databiase
[ Creats Write File
[ Create Custom Collat
[ Translate Log File
[ Change Log File Seting
5 Erase Database
B2 Mignts Datatiase
L] saL

Connect

Tdentification | Detabase | Advanced |

B\ etomen

UserlD:  [aba

Passward: [++]

& Mone
" ODBC Dats Source name

‘You can use default connection values stored in & profile

[ Open 00BC Administr

© ODAC Data Source file

-l »

I~

oK Cancel Help

Figura3.11 Ingreso de usuario y contrasefia en SYBASE
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El sistema enviara informacion a esta base de datos, pues en el codigo
de LabVIEW se designé a la conexion dba, en el bloque de adquisicién
de imagenes y comunicacion con Sybase. Entonces cada vez que el
sistema lo requiera, enviara informacion a las tablas correspondientes de

esta base de datos.

;21 Sybase Central |:||E|

File Edit Yiew Tools Task Help

F=] historial (D) e s m 28 B E 4 BRX o oo
o |% 9@
Folders X | Columns 1 Fareign Keys] Referencing Tab\as} Unique Canstraints} Check Constraints] Indexes] Triggers} Data]
3—%5 Sybase Central FKey | Mame 10| Data Type Size Scale| Mulls | Unigue| Yalue Comment
= § Adaptive Server Anywhere 9 ~ fd 1inkeger r r
= 8 dba [~ [echa 2|text I [l
= 1 &a-DbB‘A I~ |hora 3text r N
= Tables
sensar 4 |text
é historial {DE&) [ I L
+- [ Views
#- ] Indexes
+- [ Triggets
+ [:I System Triggers
+- [ Procedures & Funct
# [ Events

D Domains
+ D Users & Graups
|1 Integrated Logins
D SQL Remate Users
|2 MabiLink Users
(2] Publications
(2 Ultralite Projects
[_] Dhspaces
D Remate Servers
[ Web Services
= MobiLink Synchronization 9

Figura3.14 Base de datos SYBASE
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Figura3.15 Carpeta donde se guardan las imagenes capturadas

Como se puede observar en la figura esta base de datos tiene una tabla que

permite monitorear continuamente el sistema.
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CAPITULO 4

4. Implementacion y Puesta en Marcha del Sistema de Seguridad

Industrial

4.1. Tarjetas del Controlador con elementos ensamblados

Teniendo las tarjetas con las pistas ya disefiadas procedemos a soldar

todos los elementos de nuestro sistema obteniendo:

Figura4.1 PCB y elementos del sistema
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4.2. Montaje del Sistema

Con las tarjetas ya disefiadas, con todos los elementos soldados en ésta y

probada lo que nos queda por hacer es montar el sistema.

Para esto hemos construido en acrilico un pequefio cuarto que simula un sector
de la industria, aqui vamos a colocar nuestras tarjetas y en la parte interna el
sensor de movimiento y el cable de red conectado a la tarjeta Ethernet ademas
instalar las camaras en la parte superior del cuarto en la posicion que

encontremos mas adecuada para el monitoreo.

Figura4.2 vista frontal sistema montado
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Figura4.3 Vista superior sistema montado

4.3 Puesta en Marcha del Sistema

Con el hardware ya listo es decir instalado correctamente y probado
procedemos al manejo de la interfaz hecha en LabView junto con la Base
de Datos para la adquisicién, monitoreo y registro de datos pero para ello
cabe recalcar que debemos tener instalados tanto el software de LabView

con todas las librerias utilizadas asi como también el SyBase.
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Para empezar debemos hacer una prueba de conectividad Ethernet
entre en el PIC y la PC para saber que se puede hacer la adquisicion de
datos por medio de un PING a la direccion IP del microcontrolador, como

hacer esto se detallara mas en el manual del usuario.

Si vemos que existe respuesta al PING por parte del microcontrolador,
entonces tendremos la certeza de que el moédulo Ethernet esta

funcionando correctamente.

Luego de esto ahora si podemos pasar al manejo de la interfaz
desarrollada en LabVIEW par a ello abrimos la aplicaciéon que creamos la
requiere el ingreso de distintos parametros por parte del encargado del
monitoreo de la industria los cuales se encuentran detallados en el

manual del usuario.

Con todos los parametros necesarios ya ingresados ponemos en marcha
la aplicacion la cual estard& monitoreando de manera continua los

sensores y las camaras.



b Sistema_Seg_Industial.vi

CONFIGURACION CAMARAS

000

iSlim 310
e-Messenger 112

ézmm

= ..

Camara 1 I Camara 2

INDICADORES

23:59

Figura4.4 Panel Frontal
Si en algun momento la temperatura sobrepasa los 40°C que es lo que
hemos configurado en el microcontrolador entonces se encendera una
alarma en el sector donde se ha sensado el problema y a la vez esta sefial
de alarma puede ser visualizada por medio de un indicador de alerta y de un
indicador de nivel de temperatura que tenemos en el panel frontal de
LabView para que la persona que esté monitoreando sea capaz de tomar

una decision inmediata con respecto a lo que esta sucediendo.
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Al llegar la sefial de alarma a LabView gracias a las librerias Database
contamos con que el suceso quedara registrado en la base de datos SyBase

con la fecha y hora que ocurrié asi como también de una imagen.

P! Sistema_Seg_Industial.vi

CONFIGURACION CAMARAS

1000

islim 310
e-Messenger 112

[ Jiooo_|

6 zmm

Figura4.5 Sensor de temperatura activado
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Figura4.6 carpeta donde se guardan las fotos tomadas
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Figura4.7 una de las fotos tomadas
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Figura4.8 Tabla de la base de datos registrando temperatura

En el caso de que se esté sensando la presencia de alguien entonces en
el panel frontal de LabView se encendera un indicador de alerta ademas
de que por medio de las camaras podemos estar visualizando el sector
de la industria donde se esté presentando el suceso, a la vez nuestro
sistema captura imagenes en ese instante y las guarda en una base de
datos cabe recalcar que el nUmero de imagenes que capture asi como el

tiempo de muestreo va a depender de la configuracion que se haya
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configurado en el panel frontal de LabView, ademas el suceso queda

registrado en la base de datos con la fecha y hora.

B Sistema_Seg_Industial.vi

| CONFIGURACION CAMARAS 1:12

|

islim 310

e-Messenger 112

INDICADORI

‘

Figura4.9 sensor de movimiento activado
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Figura4.10 Fotos tomadas cuando se activo el sensor de movimiento.
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Figura4.11 una de las fotos tomadas cuando se activo el sensor de movimiento
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Figura4.12 Tabla de la base de datos registrando movimiento
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

1)

2)

3)

Con nuestro proyecto se pretende dar un ejemplo del sinnimero de
aplicaciones que se pueden realizar utilizando LABVIEW y su aplicacion
IMAQ VISION. Ademas este trabajo representa un estudio basico en el
que se demuestra que se puede llegar a implementar proyectos
interesantes con aplicaciones comerciales en nuestro pais, es decir que
se pueden generar soluciones propias y no depender de soluciones
importadas.

Los sensores de: temperatura LM35 y de movimiento LX16C fueron
escogidos para la implementacion del presente proyecto debido a las
caracteristicas y facilidades que presentan. La deteccion de movimiento
mediante el sensor LX16C con techologia de rayos infrarrojos es capaz
de detectar patrones cambiantes en unrango de 2-11m a 180°, lo que lo
hace interesante para esta aplicacion. Igualmente el sensor de
temperatura con su rango desde -55°C a +150°C es mas que suficiente
para el prototipo planteado. Afiadiendo a todo esto el bajo costo de los
mencionados sensores, esto hace posible la realizacién practica de este
proyecto con limitados recursos econémicos.

Como protocolo de comunicacion se utiliza el UDP para la comunicacion

entre los dispositivos que estén en red tanto para el control de
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5)

6)
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temperatura como para la entrada - salida de personal a un lugar
determinado. Se utilizaron cAmaras WEB e IP en el manejo de imagenes.
El microcontrolador 18F4520 es el que permite el envio de sefiales de los
sensores a la computadora por medio de Ethernet utilizando el modulo
ENC28J60.

La ventaja de usar la red Ethernet es que no tiene limitante de numero
maximo de dispositivos en la red lo que si ocurre con los protocolos RS-
232 y el RS485. Si se requiere agregar mas dispositivos, la solucion seria
agregar un punto de red donde se lo colocara. Lo que se debera controlar
sera la cantidad de trafico que los equipos de red soporten.

El software para la interfaz del sistema fue LabVIEW 8.5, porque permite
gue el desarrollador se concentre en la solucion que esta implementando
y no en los detalles de programacion, ademas su interfaz gréfica lo
convierte en una muy buena opcion para la elaboracién del sistema. La
desventaja de este programa es que para lograr comunicarse con tarjetas
0 equipos externos es necesario adquirir librerias que no vienen con el
programa original.

El sistema cuenta con una base de datos desarrollada en SYBASE que

permite tener informacién precisa y actualizada, lo cual nos proporciona
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un control centralizado de los datos para ser compartidos y evitar la
redundancia.

Para realizar la adquisicion de imagenes con las camaras IP debemos
utilizar controles ActiveX enlazados con las librerias DLL (Dinamic Link
Library) de la cdmara y a su vez esta debe contener métodos como
Picture, Snapshoot, Size, format, etc. Para la camara IP Genius la libreria
"MULTIVIEW" que es la DLL de la camara no contiene métodos para
enlazarse con LabView por ello para la realizacion de este proyecto
usamos camaras Genius que nos brindan las caracteristicas necesarias
para la facil captacion de las imagenes que se desea para la simulaciéon
del programa.

Para una aplicacién mas robusta y de mayor precision es recomendable
utilizar el protocolo TCP/IP para el envio de datos que en el caso de
existir colisiones o errores en la transmision, sus capas se encargan de
solicitar la retransmision de paquetes lo que no ocurre con el protocolo
UDP.

Para el sensor de temperatura utilizar un acondicionamiento de senal
para que trabaje a su maximo rango ademas verificar que los puertos con

los que estemos trabajando estén habilitados.
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ANEXO A

MANUAL DE USUARIO

1. INTRODUCCION

La operacion y puesta en marcha del sistema seran descritos a
continuacion para una correcta utilizacion a fin de evitar un mal

funcionamiento que pueda afectar al control del sistema.

2. ANTES DEL ENCENDIDO DEL SISTEMA

Verificar la correcta alimentacion y polaridades con las que se va a
alimentar la tarjeta controladora.

Poner en red el PIC con la PC configurandoles direcciones IP
dentro del mismo rango para que pueda existir comunicacién entre

estos.
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3. FUNCIONAMIENTO Y PUESTA EN MARCHA

e Luego de alimentar la tarjeta se procedera a verificar que los

cuatro leds de la tarjeta de interfaz Ethernet estén titilando para

saber que hay comunicacion.

e Hacer ping para verificar la conexion entre el PIC y la red de la

siguiente manera:
INICIO > Accesorios > Herramientas de sistema > ping

Direccion IP del PIC

e C:\WINDOWS\system32\ping.exe

Haciendo ping a 1%92. .46 . con 32 hytes de datos:

Respuesta desde 192. .46 . H tiempo=2ms TTL=128
R sta desde 192. .46. H tiempo=2ms TTL=128
ta desde 192. .46 . H tiempo=2ms TTL=128
ta desde 192. .46. : by tiempo=2ms TTL=128
Respuesta desde 192. .46 . : hytes=32 tiempo=2ms TIL=128

Asegurarse que las caAmaras estén conectadas.
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e Abrir el software de aplicacion en LabView Sistema_Seg_Ind.
Para poder observar los valores que estdn captando los
sensores realice lo siguientes pasos de configuracién en panel

frontal de dicha aplicacion:

B Sistema_Seg_Industial.vi

| CONFIGURACION CAMARAS

2 |

iSlim 310
e-Messenger 112

I Camara 2

1. En la seccion de configuracion de transmision UDP
seleccione el puerto de comunicacion Ethernet por

donde quiere adquirir los datos que provienen de la
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tarjeta controladora y también el nimero maximo de
bits a leer.

2. En la seccion de configuracion de video ponga el
numero de muestras de fotos a tomarse y el tiempo de
muestreo de cada foto que usted desee para cuando
se active algun sensor.

3. También ponga los nombres de las camaras a usar en
la seccion de configuracion de video.

Escriba la hora de inicio y hora final para configurar el tiempo
en el que usted desee que esté corriendo la aplicacion.

Abrir la tabla llamada historial de Base de Datos en Sybase y
conectar el .dba para que exista la conexién con LabView.
Correr el programa en LabView para visualizar lo que esta
ocurriendo.

A partir de este momento el sistema esta listo para hacer el
correcto monitoreo de los sensores en cada sector de la

industria.
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ANEXO B

CODIGO FUENTE

prograu 313t seg ind
include "eth enc2f3e0"
include "eth enc2je0 api”

din mmacaddr as byte [£]
dim myipaddr  as byte [4]
din getRequest as byte[20] ' variables de uso general
din dyna as byte[30]

dim txt as string[100]

din 1 as byte " No evaluamos paquetes ICP por lo que la funcion es 0
dinm Iphddr as byte[4] " remote IP address

din dzto as vord

dim tomp as string[100]

sub funetion 3pi Ethernet UserTCP(din byref remoteflost as byte[4], din remotePort, localPort, reglength as word) as word
rezult=0
end sub

sub function 3pi Ethernet UserUDP(dim byref remoteflost as byte[4], dim remotePort, destPort, reqlength as word) as word
reqult = 0
if destporc = 200 then
for i=0 to 3
getRequest(i]=spi ethernet getbyte()
next 1



while (reglength <> 0}
spi_ethernet putbyte (spi _ethernet getByte()
reglength = reqlength - 1

wend

end if
end sub

main:

cmeon="7
trisa=1
adconl=%0e
trisd=0
portd=0
trise.0=1
trize.1=0
porte,1=0

Dirsccion Fisica de nuestroPIC la MAC
mymacaddr [0]=0x00
mymacaddr [1]=0x14
mymacaddr [2]=0xA5
mymacaddr [3]=0x76
mymacaddr [4]=0x19
mymacaddr [5]=0x3F

! Direccion IP del PIC
myipaddr[0]=192
myipaddr[1]=168
myipaddr[2]=46
myipaddr[3]=210

Ipaddr[0] = 1892
Ipaddr[1] = 168
Ipiddr[2] = 46

Ipkddr[3] = 203
delay ms(1000)

spi_init()

delay ms(3000)
spi_ethernet init(porte,0,porte, 1, mymacaddr, myipaddr, 1)
delay ms(3000)
while true
spl_ethernet dopacket()
dato = ade read(0)
delay ms (30
wordtostr (dato, txt)
PORID = not PCRID
tmp="temp@"
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Strcat (tmp, txt)

TRE=CID |

gpi ethernet dopacket()

spi_ethernet sendUDP(IpAddr, 10001, 4000, @ext, Strlen(txt)
delay ms(30)

tmp="alarma@"

if(dato»273) then

porte.1=1

txe="1"

Strcat (tmp, txt)

ELXL=tIp

gpi ethernet dopacket ()

gpi ethernet sendUDE(IpAddr, 10001, 4000, ftxt, Strlen(txt)
delay ms(50)

else

porte.1=0

txt: I'I'C| n

Strcat(tmp, txt)

LXL=tIp

spi_ethernet dopacket |

spl_ethernet sendUDP (IpAddr, 10001, 4000, @txt, Strlen(txt)
delay ms(30)

end if

tmp="movimientof"

if (porte.0=1) then

txe="in

Strcat (tmp, tXt)

tXL=tmp

spl_ethernet dopacket |

spi_ethernet sendUDF (IpAddr, 10001, 4000, @txt, Strlen(txt)
delay ms(50)

else

txe="o"

Strecat (tmp, txt)

tXL=tmp

spl_ethernet dopacket|

spl ethernet sendUDP(IpAddr, 10001, 4000, @txt, Strlen(txt)
delay ms(500)

end if

wend

end.
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