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RESUMEN

1.a ingenteria en electricidad especializacion electronica industrial hoy en dia
se proyecta hacia los sistemas de automatizacion industrial, motivo por el cual
la Universidad Ecuatoriana no puede estar ajena a la investigacion y desarrollo

de este tipo de sistemas

A través de este trabajo se pretende iniciar un estudio mas formal como lo es
por medio de un Laboratorio en donde resulta mas significativo el aprendizaje
de lo que hoy se conoce también como, control moderno de procesos
industriales. Planteando para tal efecto una guia experimental para uso do
laboratorio, en el que se pretende desarrollar 10 practicas en “Simatic S7-2007,
sistema de control desarrollado por la linea Siemens y cinco practicas de
inonitoreo de procesos industriales utilizando el paquete computacional

InTouch de la linea “Wonderware, Factory Suite.’.

El desarrollo acadeinico de lo planteado como objetivos de este trabajo se
encuentra dividido en tres capitulos. en el primero encontramos un enfoque
general de los controladores logicos programables, destacandose la funcion
basica que cumple cada una de las partes que compone un controlador logico
prograinable (PLC), tal es el caso del procesador, unidad de memoria v unidad

de Entradas/Salidas



Fn el capitulo dos se introduce el estudio de los inicrocontroladores logicos
programables S7-200, destacando sus caracteristicas propias v las bondades del
software que maneja estos micro-PLCs (Step7-MicroWin 16) Presentando
finalmente la gwa para el desarrollo de diez practicas que contemplan desde la
instalacion del software. desarrollode habilidad para manejo del software hasta
proyectos de aplicacion utilizando como medio experimental una unidad de

control y tres maquetas funcionales

En el capitulo tres se busca que el estudiante logre desarrollar herramientas
basicas para tnangar sistemas de monitoreo, en este caso InTouch, planteando
para tal efecto la realizacion de cinco practicas que incluyen desde la
instalacton del software, conocimtiento de las bondades dei software, hasta
proyectos de aplicacion en los que se destaca el enlace o comunicacion entre

un micro-PLC Siemens S7-200, CPU 212 ¢ InTouch

Finalmente en el apéndice se presenta el desarrollo completo de las quince
practicas tanto do Stmatic como de InTouch, asi también un conjunto de tablas
de datos y caractenisticas tecnicas proporcionadas por el fabricantc de los
distintos elementos v dispositivos utilizados en la unidad central de control. las
tres maquetas funcionales y los respectivos planos y diagramas de los equipos

construidos



Los Sistemas de Automatizacion de procesos industriales resultan ser muy
amplios, v en cierta medida tambien complejos. pero con la realizacion de estas
quince practicas, cualquier estudiante de ingenieria en electricidad
especializacion electronica industrial — estara capacitado para enfrentar
provectos reales de aplicacion en cualquier planta industrial utilizando

cualquier otro sistema de automatizacion.
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INTRODUCCION

Los sistemas industriales modernos requieren de precision, exactitud y bajos
costos en el control de sus lineas de produccion, plantas papeleras, cementeras,
quunicas, petroleo y gas, farmacéuticas. produccion de alimentos y bebidas.

automotrices, metal-mecanica, etc. etc

Hoy en dia. en que el control de calidad v la eficiencia en la elaboracion de
productos que salen a competir en el mercado. son los ejes que garantizan el
éxito de la produccion en las distintas plantas industrales, consiguiéndose este

objetivo, solamente si se utiliza un sistema de automatizacion industrial.

lL.a Universidad Ecuatoriana, cumpliendo con su razon para la cual fue creada,
que es mvestigar Yy dar soluciones a los problemas de un pats, no puede estar
ajena a los avances tecnologicos de esta especialidad, motivo por el cual se ha
desarroliado los fundamentos y las bases necesarias para que un estudiante de
ingenieria en electricidad, especializacion industrial sea capaz, luego como
profesional, disefar e implementar un sistema moderno v complejo de
automatizacion industrial, bases que deben ser sembradas en el espacio mas

importante de la Universidad, como es el laboratorio

En base a la investigacion realizada en el sector Industrial ecuatoriano, v la
factibilidad economica de manejar propuestas como estas en un laboratorio de
ingenieria, se propone

e Que el estudiante maneje software y hardware, de prograinadores logicos



controlados ( PLCs ), como es el caso de la linea Siemens, can su modelo
S7-200

e Que se lleve a cabo el monitoreo de procesos, buscando obtener la interfaz
hombre-maquina mas popular v eficiente del mundo, utilizando para cllo
un software lider mundial basado en windows, payuete proveniente de la
Wonderware, FactorySuite, del cual hemos desarroliado herramientas
preliminares para la visualizacion de procesos, que es el caso del software
InTouch

e Buscar mangjar a nivel de laboratorio sistemas lo mas cercanos a los que
se encuentran en la realidad, siendo necesario para tal efecto el uso de
maquetas funcionales. en las yue se deben distinguir claramente, interfaces
de control-tuerza. elementos para el manejo de potencia, cargas, sensores,
transductores, y de manera general dispositivos para la mstrumentacion y
control de fos sistemas de automatizacton industrial

La tecnologia electronica vista desde el sector industrial se proyecta hacia los

sistemas de automatizacion, herramientas que el profesional de esta

especialidad debe manejarlas, st desea enfrentar el siglo XX
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CAPITULO1

FUNDAMENTOS DE LOS CONTROLADORES LOGICOS

PROGRAMABILES

1.1.- INTRODUCCION

Los controladores 16gicos programables o conocidos como PLCs
han sido desarrollados fundamentalmente para optimizar los
sistemas de control reemplazando a relés auxiliares,

temporizadores, grandes botoneras, etc

En el control de procesos industriales. es comun encontrar
grandes paneles, los que no tienen suficiente flexibilidad para ser
modificados, y mas bien cstan disehados para una aplicacion
especifica, en donde una dc las principales limitantes es el
cableado. mientras que en los PLCs facilmente puede ser

modificada la logica de control st es necesario

Todo un sistema de control puede ser alterado sin necesidad de
realizar cambios fisicos en el cableado. bastara con utilizar el
teclado que viene incorporado en el PLC 6 un cornputador, v por

medio de un software adecuado cambiar la logica dei control



Desde el punto de vista de tecnologia de hardware. los
controladores fogicos prograinables son similares a los
computadores “convencionales”, donde todo se desarrolla en
funcién al trabajo que realiza un microprocesador, la memoria Vv

periféricos

La necesidad urgente de buscar nuevas alternativas para el control
industrial, ha hecho que hoy en dia exista una gran familia de
controladores logicos programables, creando modelos de pequeiia
capacidad. como es el caso de los micro PLCs, hasta grandes
unidades de control, destacandose principalmente la facilidad de

operacion, y la flexibilidad para el disefio del control

1.2.- ARQUITECTURA DE UN CONTROLADOH LOGICO

PROGHAMABLE

Un controlador 6gico programable basicamente esta compuesto
por tres blogques que se relacionan entre si, los mismos que son

Procesador, memona y unidad de entradas, salidas



12.1- PROCESADOR

Ei  procesador o unidad central de proceso, conocida
simplemente como la CP U, tiene por objetivo controlar.
supervisar y ejecutar todas las operaciones que se realizan en el
PLC. la CPU esta en permanente comunicacion con la memoria
y con la unidad de entradas/salidas, esto es posible gracias a una
via de comunicacion interna que lleva y trae informacion desde

la CPU

Especificamente las tareas que realiza la CPU son las siguientes

. Leer las entradas

L Ejecutar el programa de usuario

] Procesar las peticionec de comunicacion
. Ejecutar el autodiagnostico de la CPU

o Escribir las salidas

Todas estas tareas se llevan a cabo de una manera ciclica, razon
por la cual a estas acciones se conoce como “Fl ciclo de la
CPU” En el inicto de cada ciclo la CPU lee los valores actuales
de las entradas digitales, escribi¢ndolas luego cn la imagen del

proceso de las entradas, mientras para las entradas analogicas la



3]
3]

CPU no actualiza V no provecta imagen del proceso para las
mismas, motivo por €l cual, a las entradas analogicas se debe

acceder directainente desde el programa de usuario

La segunda tarea que cumple la CPU es la de ejecutar el
programa de usuario, por lo cual, barre desde la priinera
instruccton  hasta la  Gltima.  procesar las  peticiones  de
comunicacton, significa clue la CPU procesa los mensajes que ha
recibido por el interface de comumcacion, seguidamente se
realiza el autodiagndstico de la CPU. en donde se comprueba el
firmware de la CPU y la memona del programa, asi como el
estado de los mddulos de ampliacion, finalmente Se escriben las

salidas.

La CPU dispone de una frecuencia de reloj generada por un
cristal de cuarzo externo 0 por un circutto oscilador RC,
reconociéndose como valores aceptados de frecuencia entre 1y
8 Megahertz, dependiendo del area de aplicacion y el

inicroprocesador utilizado

Adicionalmente, la velocidad de operacion del PLC esta dada
por el reloj, el que también se utiliza para temporizacion y

sincronizacion de todos tos elementos del sistema
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En PLCs de gran capacidad, en los que se consideran controles
mas complejos como funciones de tiempo, procesamiento
matematico, controladores proporcionales integrales
diferenciales, etc, se utilizan microprocesadores adicionales que

trabajan en forma paralela

1.2.2. UNIDAD DE MEMORIA:

Los controladores logicos programablcs ofrecen diversos
métodos para garantizar que el prograina, los datos del mismo y
los datos de configuracion de la CPU se almacenen en forma
segura, para lo cual disponen
1221- De una memona EEPROM no volatil para guardar
todos los programas, asi como algunas areas de datos y
los datos de configuracion de la CPU
| 222 - La CPCJ dispone también de un condensador de alto
rendimiento clue conserva todo el contenido de la
ineinoria RAM luego de un corte de tension en la CPU
El condensador puede respaldar la memoria durante
vartos dias
Existen CPUs que disponen también de un cartucho de

pila opcional que prolonga el tieinpo durante el que se



puede respaldar la memoria RAM. Este cartucho
funciona solo cuando €l condensador de alto

rendimiento se descarga.

Prograrna de! usuano

Configuracion de lo CPU

Bioque de datos (Dbl)
hasta el tamano maximo
de ia memoria.

CPU S7-200

Programa de usuarno Programa de usuarno
Configuracion de Configuracion de
la CPU la CPU

- Programa de usuaro
Memoria V - Configuracion de la CPU
- Biogue de daios

Memoria V
(no volatil

Area de marcas M

Area de marcas M

Valores actuales (No volatil)
de temporizadores
y contadores.
Memoria RAM Memoria EEPROM

Figura 1.- Areas de memoria de una CPU S7-200



(o]
wn

En la memoria RANI se carga el prograina de usuario, la
configuracion de la CPU vy el bloque de datos, la CPU copia
automaticamente y alinacena esta informacion en la memoria
EEPROM

En caso de un corte de tension, la CPU copia automaticamente la
informacion existente en el area de marcas M de la memoria
RAM, alinacenando en el area de marcas M (no volatil) de la
memoria EEPROM Cuando se restablece la tension. toda la

informacion regresa a la memoria RAM (Programa de usuario.

configuracion de la CPU)

1.2.3. UNIDAD DE ENTRADAS Y SALIDAS:

Un sisteina se controla mediante entradas vy salidas (E S), las
mismas que constituyen la interface entre la microelectronica del
controlador programable y el campo real euterno. esta unidad de
entradas y salidas debe también proporcionar el aislamiento y el

acondicionamiento necesario para el manejo de las sefales

Los canales de Entrada/Salida de un PLC son eléctricamente
aislados del sistema de control, utilizando para ello generalmente

circuttos opto-aisladores
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Las entradas vigilan las sefales de los disposttivos del campo,
como Scnsores, interruptores, etc, en tanto que las salidas
supervisa los elementos y dispositivos del proceso, tales coino

motores, bombas y otros aparatos

Las CPU S7-200 disponen de entradas v salidas integradas
(Significa que se encuentran en la misma CPU), asi como
entradas/salidas  en  modulos de ampliacion, finalinente
entradasisalidas rapidas. Las entradas y salidas integradas y
adicionales se encuentran en la CPU y en modulos de ampliacion,
tanto digitales como analdgicas, para las cuales se puede utilizar
filtros de entrada para la supresion de ruidos, el tiempo de retardo

para utilizar un filtro de entrada es de 0.2ms a 8. 7ms.

Las CPU S7-200 disponen ademas de contadores rapidos, salidas
de impulsos rapidos, v potenciometros analdgicos. los mismos
que son utilizados para incrementar o decrementar valores
almacenados en los bytes de marcas especiales, ¢l prograina
puede utilizar estos valores de solo lectura para diversas funciones
como, actualizar el valor de un temporizador o contador, para
introducir o moditicar los valores predeterminados o bien para

ajustar limites.
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Existen dos métodos diferentes para el procesamiento de entradas
y salidas en los PLCs, actualizacion continua y copia adjunta de
Entradas/Salidas La primera consiste en rastrear los canales de
entrada tal como ocurren en las instrucciones del programa,
mientras que los canales de salida son manejados cuando las
istrucciones de salida son ejecutadas siguiendo una operacion

fogica

El segundo método es utilizado por PLCs grandes que tienen
cientos de puntos de entradas y salidas, la CPU busca todas las
entradas en la unidad de Entrada’saliday copia su estado en las
celdas de RAM de E/S, esto mejora el micio y tin de cada ciclo

del programa

Cuando el programa es ejecutado, 104 datos de entradas
almacenados son leidos en el bloque E S de la memoria RAM, las
operaciones logicas son ejecutadas sobre los datos de entrada,
resultando senales de salida yuc son guardadas en ¢l bloque | S
de la memoria RAM, de manera que al finalizar cada ciclo del
prograina todas las sefales de salida de la memorna RAM se
transfieren a los respectivos canales de salida, la copra de las
entradas/salidas toma lugar entre un fin del ciclo de prograina y el

inicio del proximo, actualizandose en cada subrutina de F/'S
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CAPITULO T

LOS MICRO PLCs - S7-200

2.1.- ELEMENTOS DE UN MICRO PLC-S7-200

La serie S7-200 es un conjunto de sistemas de automatizacion pequefios
(micro PLCs), que se pueden utilizar para numerosas aplicaciones de
control, gracias a su disefito compacto, su capacidad de ampliacion, su bajo
costo, su amplio juego de operaciones, considerandos también una ventaja
que los diversos tamafios y fuentes de alimentacion de las CPUs ofrecen la

flexibilidad necesaria para resolver ias tareas de automatizacion.

Los equipos indispensables para configurar un sistema basico de aplicacion

de un micro PLC S7-200, son

. Un cotnputador (PC)

. Un cable de comunicacion PC/PPI o una tarjeta MPI
. Una CPU §7-200

. El software de programacion STEP 7-Micro. WIN

Este sistema se indica en la siguiente figura, donde se distingue la CPU S7-
200, el cable de comunicacion, el cornputador y el software de programacion,

interactuandoentre Si.
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Step7-Microwin

- o

Cable de comunicacion

Figura 2.- Componentes de un micro PLC S7-200
La CPU S7-200 es un equipo autonomo formado por los siguientes elementos:
e La Unidad Central de Procesamiento (CPU).
e Una fuente de alimentacion.
e Entradas digitales.

e Salidasdigitales.

La CPU ejecuta el programa y almacena toda la informacion para el control del
proceso, la fuente de alimentacion suministra corriente a la Unidad Central de
Proceso y a los modulos de ampliacion que se conectaren. mientras que las
entradas vigilan las sefiales de los equipos externos, por ejemplo, Sensores,
interruptores, etc Finalmente las salidas permiten el control de encendido 6

apagado de los elementos de carga externa, tnotores, bombas, valvulas. etc
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La interface de comunicacion permite conectar la CPU a una unidad de
programacion 0 a otros dispositivos. considerando que algunos modelos de la

serie CPU S7-200 disponen de dos interfaces de comunicacion.

Finalmente, los micro PLCs S7-200 presentan diodos luminosos, que indican el
modo de operacion de la CPU (RUN o STOP), el estado de entradas v salidas asi

como los posibles fallos del sistema que se hallan detectado

Los modulos de ampliacion para las CPUs S7-200 se conectan con la misma por
medio de un conector de bus, esto se hace para extender la capaciad dc manejo de
Entradas/Salidas, debiendose considerar el numsro maximo de modulos que
puede mangjar cada tipo de CPU, por ejemplo la CPU S7-200 212 inaneja
maximo dos modulos de ampliacion, pudiendo ser modulos solo de entradas
digitales, solo de salidas digitales 0 modulos de Entradas/Salidas analogicas,
mayor informacion se¢ encuentra en las tablas de caracteristicas técnicas

proporcionadas por el fabricante.

2.2.- INSTALACION DE UN MICRO PLC §7-200

Los micro PLCs S7-200 se pueden montar sobre un tablero de distribucion o
bien en un perfil soporte, considerando las siguientes normas
e Se deben montar de forma horizontal 0 vertical, para facilitar la conexion

de modulos de ampliacion



Para la CPU S7-200 y tos modulos de ampliacion es necesario ventilacion
por conveccion natural, lo cual implica un espacio minimo de 25
milimetros por encima y por debajo de las unidades para garantizar su
ventilacion.
St la CPU S7-200, se instala sabre un tablero de distribucion, el espesor
minimo de este es de 75 milimetros.
Si se proyecta ampliaciones futuras, considerar el espacio necesario para
poder montar y desmontar Jos respectivos modulos, acoplar y desacoplar
el conector de bus, como también para el cableado nccesario de entradas,
salidas y cables de comunicacion.
El montaje o desmontaje de una CPU S7-200 o de modulos de
amphacion, se debe realizar con los equipos totalmente desenergizados.
Si un modulo de ampliacion esta conectado de inanera incorrecta, es
posible que el programa contenido en el PLC funcione de forma
impredecible, considerando conexion incorrecta de un modulo, cuando
este es conectado a la CPU en orientacion inversa a la indicada en el
equipo.
No se puede exceder la capacidad de la CPU para el manejo de modulos dc
ampliacion, por ejemplo, para la CP1J S7-200-212, maximo dos modulos
de ampliacion, si no se respeta esta norma, el programa cargado en la
CPU puede funcionar de inanera impredecible.
La CPU S7-200y sus moduios de amphacion aceptan cables con seccion

de 0.50a 1.50milimetros cuadrados(14 a 22 AWG)
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Separar los cables que conducen corriente alterna de los que conducen
corriente continua, asi como tambien los de control de {os de fuerza.

Se debe tener incorporado en el sistema dispositivos electromecanicos de
parada de emergencia, como botoneras, breakers, switches, que sean
independientes del micro PLC.

El potencial de referencia de la logica de la CPU es el mismo que el de la
conexion M de la fuente de alimentaciéon propia.

Los puertos o interfaces de comunicacion de la CPU tienen el mismo
potencial de referencia que la logica de la CPU (excepto la interface DP).
Las entradas y salidas analogicas no estan aisladas respecto a la l6gica de
la CPU, es asi que las entradas analogicas son de tipo diferencial, es decir
tienen una baja razon de rechazo en modo comun.

La logica de la CPU esta aislada de la tierra hasta 100 VDC.

Las entradas y salidas digitales en DC estan aisladas de la logica de la
CPU hasta 500 VAC.

Los grupos de entradas y salidas digitales en DC estan aislados entre si
hasta 500 VAC,

Las salidas de relé, las salidas AC y las entradas AC estan aisiadas de la
logica de la CPU hasta 1500 VAC.

Los grupos de salida AC por reles estan aislados entre si hasta 1500 VAC.
La fase y el neutro de la alimentacion en alterna estan aislados de tierra, de

la logica de la CPU y de todas las entradas y salidas, hasta 1500 VAC.



Se debe instalar un interruptor general para cortar la alimentacion de la
CPU, de todos los circuitos de entrada y de todos los circuitos de salida,
tanto para instalacion DC como AC.

Se deben instalar dispositivos de sobrecorriente (Fusibles) para proteger la
alimentacion de la CPU, como también en cada punto de salida. No se
precisa proteccion de sobrecorrienteexterna para los puntos de entrada, si
se utiliza una fuente de alimentacion DC protegida contra cortocircuitos.

Conectar todos los tenninales de tierra del sistema S7 -200 por el camino
mas corto, para conseguir el mayor nivel posible de inmunidad al ruido.

Todos los tenninales de masa del sistema S7-200 es recomendable
conectarlos en un solo punto ¢léctrico, utilizando un conector de seccion
L5mm® (14 AWG).

La fuente de alimentacion DC (24V, 180mA), que trae incorporada la CPU
puede ser utilizada para alimentacibn de sensores, modulos de
ampliacibn, reles, etc. Esta fuente de alimentacion esta protegida contra
cortocircuitos.

Las entradas digitales a la CPU b a los modulos de ampliacion deben ser
alimentadas con 24V DC necesariamente.

Se puede alimentar la CPU con un nivel de voltaje que va desde 85 a
264VAC.

Las salidas digitales de la CPU o de mddulo de ampliacion pueden ser
alimentadas con 24VDC, o dentro de un rango de 24 a 230VAC, masimo

2A.
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2.3 INSTALACION DEL SOFTWARE STEP 7-MICRO/WIN16,

VERSION 2.1.

Para la instalacion del software, por inedio del cual desde el computador se

programa la CPU, se debe cumplir las siguientes condiciones:

23.1. PARAWINDOWS31Y 311

Un ordenador (PC)con:
¢  Minimo 8Mb de memoria RAM.
e Minimo35Mb en el disco duro.

e Resolucion de pantalla minimo:640x480.

2.3.2. PARAWINDOWS 95Y NT VERSION 4.0

Un ordenador (PC)con:
e Minimo 8Mb de memoria RAM.
* Minimo 35Mb en el disco duro.

e Resolucidn de pantalla minimo:640x480.

2.3.2.1. INSTALACION EN WINDOWS 95

e Insertar diskette N" 1/5

e Dar click en inicio

e Dar click en ejecutar.

e En el cuadro de didlogo “ejecutar”, escribir

a:\setup y aceptar.



e Marque el lenguaje de trabajo (espafiol) y dar
click en OK.

* Siga las instrucciones que aparecen en pantalla,
hasta terminar la instalacion.

e Lainstalacion del software esta dividido en:
-Disquete N" 1/5 hasta un 13%
-Disquete N” 2/5 hasta un 21%
-Disquete N” 3/5 hasta un 5806
-Disquete N” 4/5 hasta un 89%
-Disquete N” 5/5 hasta un 100%.

e Si lainstalacion es correcta, en la pantalla
principal de Windows 95, aparece STEP7-

Micro/win 16.

2.3.3. COMUNICACION

Apagar la computadora (PC)y la CPU (PLC).

En el cable de comunicacion ajustar la interface de protocolos
para una Vvelocidad de transferencia de 9600 bits/seg..
(velocidad dada por el fabricante de la CPU).

El extremo del cable RS-232 (protocolo de coinunicaciones
para el computador) debe conectarse via puerto serial al PC, en

el puerto COM1 o0 COM2.
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El extremo del cable RS-485 debe conectarse en la CPU
(PLC).

Encenderel PLC.

Encender el computador e ingresar al software STEP7-
Micro/win 16.

En el cuadro STEP7-Micro/win 16, dar click en proyecto.

En el cuadro proyecto, dar click en nuevo.

Aparece el cuadro tipo de CPU, seleccionar CPU 212y dar
click en comunicacion.

En el cuadro comunicacion, dar click en interface PG/PG.

En el cuadro Ajustar interface PG/PC, dar click en
“Propiedades”.

En el cuadro propiedades-PC/PPI cable, dar click en Red PPI,
y canfigurar de la siguiente manera:

- Direccion de la estacion local: O

- Timeout: Iseg.

- Velocidad de transferencia: 9.6Kbps.

- Direccion de la estacion mas alta: 126

En el mismo cuadro, dar click en, “enlace local”, seleccionar
el puerto COM, de acuerdo al puerto en donde se¢ conecto el
cable de comunicacion en el extremo RS-232, es decir,

COM1, COM2, etc. Finalmente click en ““Aceptar’.
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Regresamosal cuadro, “Ajustar Interface PG/PC™, dar click
en “Instalar”.

Aparece el cuadro “Instalar/retirar modulos”, verifique que
en la ventana “Instalados”, aparezca, “PC/PP1 Cable”, si no
es asi, debe aparecer en la ventana “Seleccion™, entonces
seleccionarloy con click en. “Instalar”, lo tendremos en la
ventana correcta. Posteriormente dar click en correr.
Aparece nuevamente el cuadro “Ajustar interface PG/PC”,
en la ventana “Juego de parametros utilizados™ seleccionar
“PC/PPI cable(PP1)”, finalmente click en “*Aceptar”.

En el cuadro “Comunicacion”, verifique la siguiente
configuracion:

Parametrizacion utilizada: PC/PPI Cable (PPI)

Direccion de la estacion local: 0

Velocidad de transferencia: 9.6Kbps

Puerto COM : 2

Direccion de la estacion remota: 2 (Valor predeterminado).
Si todo es correcto, entonces encender e PLC,
asegurandose que el selector “Term” se encuentre en la
lo cual es visualizado a través del

posicion “Run”

3

respectivo indicador luminoso del PLC.
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e Regresar al coinputador y en el mismo cuadro que
perinanece abierto, “Comunicacion™, dar click en
“Comprobar Setup”.

e Debe aparecer el cuadro, “Comprobar ajustes™, en el que se
indica: “Setup de comumicacion sin fallas”. dar clich en
“Aceptar”, y finalmente click en “Cerrar”

e En el cuadro “Tipo de CPU*, dar clich en “Aceptar”

e Si todo es correcto, aparece en el cuadro, “Step-7
Micro/winl6”, la pantalla de trabajo con todas sus
propiedadesy opciones tales como
Proyecto. Edicion, Ver, CPU, Test, Herrainientas, Instalar,

Ventana, etc

2.3.4. DESINSTALACION DEL SOFTWARE

Seguir los stgutentes pasos

e Entrar en la pantalla principal de Windows 95

e Dar doble click en “Mi PC”

e En el cuadro de “Mi PC™” dar doble click en “Panel de
Control™

e En el cuadro “Panel de control”, dar doble clich en ~Agregar o
quitar programas”

e En el cuadro propiedades, seleccionar SIMATIC STEP7-

Micro/win 16y dar click en agregar 0 quitar
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En el cuadro “Desinstalar” de STEP7-Micro/win16, seleccionar
automaticoy click en siguiente.

En la siguiente pantalla, dar click en terminar

Nuevamente aparece el cuadro de “Propicdades’™ de “Agregar 0
quitar” programas en donde no aparece STEP7-Micro/Win 16,
lo cual significa que ha sido desinstalado.

Cerramos todos los cuadrosy en la pantalla principal de

Windows 95 ya no aparece STEP7-Micro. Win 16.

2.35. LISTA DE OPERACIONES

La CPU S7-200-212 dispone de la siguiente lista de operaciones,

las mismas que se utilizan mediante los lenguajes de operacion

KOP (esquemas de contactos) y AWL ( lista de instrucciones ).

Contactos estaridar

Contactos directos

Comparar byte

Coinparar entero palabra
Comparar entero palabra doble
Not

Detectar flanco positivo y negativo
Asignar

Asignar directamente

Poner a 1, poner a 0



Poner a 1 directamente, poner a 0 directamente

Temporizador de retardo a la conexion

Temporizador de retardo a la conexion memorizado
Contar adelante

Contar adelanteiatras

Sumar enteros de 16 bits
Restar enteros de 16 bits
Sumar enteros de 32 bits
Restar enteros de 32 bits
Sumar reales

Restar reales

Multiplicar enteros de 16 bits

Dividir enteros de 16 bits
Incrementar palabra
Decrementar palabra
Incretnentar palabra doble
Decrementar palabra doble

Transferir byte

Transferir palabra

Transferir palabra doble

Transferir palabras en bloque

Invertir bytes de una palabra

40



Registro de desplazamiento

Desplazar palabra a la derecha
Desplazar palabra a la izquierda
Desplazar palabra doble a la derecha
Desplazar palabra doble a la izquierda
Rotar palabra a la derecha

Rotar palabra a la izquierda

Rotar palabra doble a la derecha

Rotar palabra doble a la izquierda
Inicializar memoria

End

stop

Borrar temporizador de vigilancia

Saltar a meta

Definir meta

Llamar a subrutina

Comenzar subrutina

Retorno de subrutina

Operaciones de control de rel¢ secuencial
Operacion nula

Combinar primer y segundo valor mediante Y
Coinbinar primer y segundo valor mediante O

Duplicar primer valor

41



Copiar segundo valor

Saca primer valor

Combinacion Y con bytes
Combinacion O con bytes
Combinacion O-exclusiva con bytes
Combinacion Y con palabras
Combinacion O con palabras
Combinacion 0-exclusiva con palabras
Combinacion Y con palabras dobles
Combinacion O con palabras dobles
Combinacion O-exclusiva con palabras dobles
Invertir byte

Invertir palabra

Invertir palabra doble

Convertir de BCDa entero

Convertir de entero a BCD
Decodificador

Codificar

Segmento

Convertir de ASCII a hexadecimal

Convertir de hexadecimal a ASCII

42
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2.3.6. ELEMENTOS DEL SISTEMA

Los eletnentos mas importantes que Se ban utilizado en el disefio y

montaje de este equipo “SIMULADOR LOGICO

PROGRAMABLE”, son:

Un PLC Siemens, S7-200, CPU 212, alimentacion A.C..
entradas D.C., salidas via rele, de ocho entradas digitales, seis
salidas digitales, con un modulo de ampliacion de ocho
entradas digitales, un modulo de ampliacion de ocbo salidas
digitales, via reté, y un modulo de tres entradas una salida
analdgicas.

Alimentacion de la CPU 120 Voltios A.C., alimentacion de los
modulos de ampliacion 24 Voitios D.C. tornados de la fuente
auxiliar de la misma CPU.

Fuente auxiliar de la CPU, +24 Voltios DC. 180
miliAmperios.

Alimentacion de entradas digitales de la CPU y modulo de
ampliacion +24 Voltios D.C.

Alimentacion de salidas digitales de la CPU y modulo de
ampliacion, +12 Voltios D.C.

Alimentacion de entradas analogicas, ( ver configuracion del

modulo ).
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Salida analogica, ( ver configuracion del modulo ).

Datos tecnicos adicionales, se encontraran en la tabla de
caracteristicas dadas por el fabricante.

Dos fuentes de alimentacton de corriente continua de tomas
fijas, +5 Voltios/2 Amperios, +12 Voltios/2 Amperios, +24
Voltios/3 Amperios, -5 Voltios/300 miliAmperios, -12
Voltios/300 miliAmperios.

Tres fuentes variables de voltaje continuo, de 1 a 10
Voltios/500 miliAmperios.

Tres fuentes variables de corriente de 4 a 20 miliAmperios,
impedancia maxima 150 Ohms.

Un Supervisor de Voltaje para Sistemas Trifasicos, EAC-8000,
dos puntos de control (entrada-salida), voltaje de linea de
entrada de 190 a 610 Voltios A.C., 50160 Hz, montitor de carga
en el lado del contactor de 190 a 610 Voltios A.C., 50/60 Hz,
(especificaciones adicionales ver caracteristicas dadas por el
fabricante).

Once contactores, Square-D, con contactos para 10 Amperios,
con bobina para 120 Voltios.

Un Relé¢ Térmico, Siemens, rango de control de 5 a 8
Amperios.

Un indicador trifasico lutninoso.

Un breaker 15 Amperios-3 polos.
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Dieciocho fusibles para 250 miliAmperios.

Un puente rectificador 600 Voltios-25 Amperios.

Un disipador de aluminio.

Un sitnulador de 16 entradas/16 salidas digitales.

Una interface de 20 relés-12 Voltios D.C., con contactos para
10 Amperios-120 Voltios A.C.

Un transformador trifasico, 220/440 Voltios, 100 VA.

Cables para conexiones de control, conexiones de fuerza y
alimentacion trifasica.

Regletas para conexiones de control, fuerza y alimentacion
trifasica.

Canastilla industrial.

Conectores para entradas y salidas del PLC.

Un motor trifasico 12 terminales, 230 Voltios, 500 W.

Un transductor de corriente, alimentaciéon 120 Voltios, corriente
maxima 5 Amperios, con salida de 4 a 20 miltAmperios.

Un transductor trifasico de potencia activa, voitaje de
alimentacion 500 Voltios trifasicos, corriente maxima de
entrada por linea 5 Amperios, con salida de 4 a 20
miliAmperios.

Tres galvanometros, 4 a 20 miliAmperios.

Una termocupla tipo K ( cromo, terminal positivo — aluminio,

terminal negativo), rango de sensado de -150 °C a 1375°C,
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sensibilidad 4 I uV/°C, identificacion, terminal negativo color
rojo, terminal negativo color amarillo, aislamientotipo teflon.

e Un tacometro unidireccional, maximo 12 Voltios D.C. para
3600 revoluciones por minuto.

e Dieciseis lamparas incandecentes 120 Voltios, 60 W.

e Dieciseis boquillas de loza.

e Una interface de ocho relés 12 Voltios D.C.,con contactos para
10 Amperios-120 Voltios.

* Tres motores de pasos, cuatro bobinas, 12 voltios D.C. sefiales
de control I, 5 Voltios D.C. alimentacion de fuerza.

e Una interface de 12 transistores NPN, 2N3055.

2.3.7. PRESENTACION DE PRACTICAS PARA SIEMENS

SIMATIC - S7-200

Para uso de Laboratorio se han desarrollado las siguientes

practicas:

e Practica N.- 1: Instalacion del software Step 7 - Micro/win 16
version 2.1

e Practica N.- 2: Comunicacién entre Step 7 — Micro/win 16 y el
PL.C Siemens S7-200 - CPU 212.

e PracticaN.- 3: Coritactos standars y relés auxiliares.

¢ Practica N.- 4: Bobinas de salida y temporizadores.
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¢ Practica N.- 5: Contadores.

¢ Practica N.- 6: Contactos de coinparacion.

e Practica N.- 7: Transferencia de datos.

e Practica N.- 8: Operaciones aritméticas.

e Practica N.- 9: Sefiales analogicas via corriente

e Practica N.- 10:Senales analogicas via voltaje.

23.7.1. PRACTICA N.- 1: INSTALACION DEL

SOFTWARE STEP 7 - MICRO/WIN 16 VERSION

2.1

Sequir los pasos indicados en la seccion 2.3.

2.3.7.2. PRACTICA N- 2: COMUNICACION EYTRE STEP

7 - MICRO/WIN 16 Y EL. PLC SIEMENS S7-200 -

CPU 212.

Seguir los pasos indicados en la seccion 2.3.3



2.3.7.3.2.
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APLICACION: FUNCIONAMIENTO

CONDICIONADO DE CUATRO MOTORES

Se dispone de cuatro motores, los cuales deben

tuncionar bajo las siguientescondiciones:

Los inotores son M1, M2, M3, M4,

Existen cuatro botoneras “Start” que seran
utilizadas para la marcha de cada uno de los
motores.

Existe una botonera “Stop” que debe ser
utilizada para el paro general del sistema.
Puede encenderse el motor M1 o el motor M2,
pero no los dos a la vez.

Solo si esta funcionando el motor MI o el
motor M2 puede funcionar el motor M3.

Solo si esta funcionando el inotor M3 puede
funcionar el motor M4.

En el instante que enciende el motor M4 debe
apagarse el motor M3.

El sistema se apaga totalmente cuando existe
una sobrecarga en cualquiera de los motores o

se da paro.
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e El sistema dispone de cuatro sefiales de
alarma, tres de sobrecarga para los motores
M1, M2, M3y una para cuando el sistema esta
apagado.

o Para el motor M3 no considere proteccion de
sobrecarga.

e Las entradas de control del sistema deben ser
simuladas, utilizando el simulador de
entradas/salidas de la unidad central de

control, bajo la siguiente nomenclatura:

CPU | SIMULADOR | SISTEMA
10.0 10 % Térmico para M1
10.1 I % Térmico para M2 |
10.2 14 | Térmico para M3
10.3 | I5 | Marcha para Ml
10.4 18 | Marcha para M2 |
10'—‘—7; 19 ““Mj{ Marcha para M3 h
106 | n %*MEFEH&E)&T&“MZL ‘
10.7 ; 113 rParo general -

|
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« Las salidas de control del sistema deben ser

codificadas de la siguiente manera:

SALIDAS/CPU SISTEMA
Q0.0 Control para motor M 1
Q0.1 Control para motor M2
Q0.2 Control para motor M3
Q0.3 Control para motor M4
Indicador de sohrecarga
Q0.4
para motor M|
Indicador de g(')“f)recargw
yO0.5
para motor M2
Indicador de sobrecarga
Q0.6
para motor M3
Indicador de sistema
Q0.7

detenido

2.3.7.3.3. OBSERVACIONES

e Escribir el programa de control utilizando el
lenguaje esquema de contactos (KOP), v ver
su equivalente en el lenguaje editor de texto

(AWL).
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23.74. PRACTICA N.- 4. BOBINAS DE SALIDA Y

TEMPORIZADORES.

2.3.74.1.

OBJETIVOS

Aprender a manejar las  siguientes

operaciones:

e Encendido con retencion y apagadn de
una bobina de salida.

e Bobina de salida directa.

e Encendido con retencion y apagado de
una bobina de salida directa.

¢ Bobina de salida con autoretencion.

e Bobina de salida directa con
autoretencion.

¢ Encendido de un temporizador con retardo
en la conexion.

e Prueba de funcionarniento de un
temporizador con retardo en la conexion.

¢ Encendido de un teinporizador con retardo

a la conexion meinorizado.
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e Prueba de funcionamiento de un
teinporizador con retardo a la conexion

inemorizado.

2.3.7.4.2. APLICACION: SECUENCIA AUTOMATICA

Disefie el control para sets salidas, tal que

funcionen de la siguiente manera:

e Las salidas sc identifican como Q0.0, QO0.1,
Q0.2,Q0.3,Q0.4,Q0.5.

e Se dispone de dos botoneras de marcha, una
para Q0.0 y otra para Q0.1.

o Sedispone de dos botoneras de paro, las mismas
que se deben utilizar para detener el sistema en
cualquier momento.

e La secuencia se inicia con la activacion de la
salida Q0.0 0 QO.I, pero no las dos a la vez.

¢ En el momento en que activamos Q0.0 o Q0.1
también se activa Q0.3.

e La senal Q0.2 permancce activada durante un
tiempo ti y luego se apaga.

e Una vez apagada QO0.2, se debe esperar un

tiempo t2, para que se active la sefial QO0.3.
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L.a sefial Q0.3 permanece encendida durante un
tiempo t3 y luego se apaga.

Una vez apagada QO.3, se debe esperar un
tiempo t4 para que encienda la sefial Q0.4.

La seiial QO0.4, permanece activada durante un
tiempo t5 v luego se apaga.

Una vez apagada Q0.4, se debe esperar un
tiempo t6 para que se active la serial QO0.5.

La seiial Q0.5, permanece activada un tiempo t7
y luego se apaga.

Una vez apagada QO.5, se debe esperar un
tiempo t8 para que nuevamente encienda la
sefial QO0.2.

Activada la seiial QO0.2, la secuencia debe
repetirse hasta que se de paro.

Cada uno de los tiempos utilizados en la
secuencia, son independientes, pudiéndose

calibrar indistintamente.
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e Las entradas de control para este sistema deben

simularse de acuerdo a la siguiente tabla:

CPU | SIMULADOR SISTEMA

10.0 10 Paro general 1. |

10.7 113 Paro general 2.

[10.1 11 l Marcha pﬁQ0.0.ﬁ

102 | 14 ;L Marcha para QO.1. |
|

e Las salidas de control para este sistema deben

realizarse bajo la siguiente nomenclatura:

SALIDAS/CPU i SISTEMA |
Q0.0 %Control para la sefial 1.
Q0. ! %Control para la sefial 2.
Q02 -feontrol parala sefal 3.
Q0.3 - Control para la senal 4.
Q0.4 Control para la sefial 5.

| Q0.5 Control para la seiial 6. |
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e Lostiempos de calibracion de la secuencia son:

CPU | TIEMPOS SISTEMA
]
! Tiempo durante el cual
T40 | t1=2seg.
\ sermanece encendido Q0.2
Tempo de espera para que
T41 | 12=1 seg.
! >ncienda QO0.3.
1
I Tiempo durante el cual
T42 | 132 seg.
permanece encendido ($0.3
Tiempo de espera para que
T43 t4=1 seg.
! encienda Q0 .4.
_____ i
* Tiempo durante el cual
T44 t5=2 seg.
permanece encendido Q0.4
| Tiempo de espera para que
T45 | t6-1ses.
encienda Q0.5.
Tiempo durante el cual
T46 t7-2 seg.
permanece encendido QO0.5.
i Tiempo de espera para que
T47 | t8=1seg |empiece nuevamente el

ciclo
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2.3.7.4.3. OBSERVACIONES

e Escribir el programa de control utilizando el
lenguaje esquema de contactos (KOP), y ver su

equivalente en el lenguaje editor de texto

(AWL).

2.3.7.5. PRACTICA N.-5: CONTADORES

2.3.7.5.1. OBJETIVOS

Aprender a utilizar las siguientes operaciones:
¢ Contadores hacia adelante.

e Contadores adelante — atras.

DE UNA SECIJENC'IA

AUTOMATICA

Disefie el control para seis salidas, tal que
funcionen de la siguiente manera:
e Las sahdas se identifican como QO.0,

Q0.1, Q0.2,Q0.3,Q0.4, QU5.
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Se dispone de dos botoneras de marcha,
una para Q0.0 y otra para Q0. I.

Se dispone de dos botoneras de paro, las
mismas que se deben utilizar para detener
el sistema en cualquier momento.

La secuencia inicia con la activacion de la
salida Q0.0 o Q0.1 pero no las dos a la
Vez.

En el momento que activamos Q0.0 o
QO.1 tambien se activa QO0.2.

La sefial Q0.0 0 QO.I permanece activada
hasta que via botonera se de paro.

La sefial Q0.2 permanece activada durante
un tiempo t1y luego se apaga.

Una vez apagada QO0.2, se debe esperar un
tiempo t2, para que se active la senal
Q0.3.

La sefial Q0.3 permanece encendida
durante un tiempo t3 y luego se apaga.
Una vez apagada QO0.3, se debe esperar un
tiempo t4 para que encienda la serial Q0.4.
La seiial QO0.4, permanece activada

durante un tiempo t5 v luego se apaga.
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Una vez apagada QO0.4, se debe esperar un
tiempo t6 para que se active la sefal QO.5.
La seiial QO0.5, permanece activada un
tiempo t7 y luego se apaga.

Una vez apagada QO0.5, se debe esperar un
tiempo t8 para que nuevamente encienda
la sefial QO0.2.

Activada la sefial Q0.2, la secuencia debe
repetirse hasta que se de paro.

Cada uno de los tiempos utilizados en la
secuencia, son independientes, pudiendose
calibrar indistintamente.

Las entradas de control para este sistema

deben simularse de acuerdo a la siguiente

tabla:
CPU SlMULADOR} SISTEMA
]
10.0 10 EParo general |
|
107 13 Paogeneral2 |
10.1 i Marcha para Q0.0 |
11022 14 Marcha para Q0.1 |

|

| 10.6 112 Reset \
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o Los tiempos de calibracion de la secuencia

son:

CPU | TIEMPOS | SISTEMA

| Tiempo durante el cual

T40 | t1=2 seq.

; | pennanece encendido QO.2.
i |

| Tiempo de espera para que
T4l | 12=1seg. |

encienda QO0.3.

Tiempo durante el cual
T42 t3=2 seg.
permanece encendido QO0.3.

T43 | t4=1 seg.
encienda QO0.4.
Tiempo de espera para que
T4S | t6=1 seg. |
encienda QO.5.
| Tiempo durante el cual
T46 t7-2 seg.

permanece encendido Q0.5.

Tiempo de espera para que

T47 | t8=1 seg. |empiece nuevamente el

ciclo.
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e Las salidas de control para este sistema
deben realizarse bajo la siguiente

nomenclatura:

SALIDAS/CPU SISTEMA
Q0.0 Control para la seiial 1
Q0.1 Control para la sefial 2
Q0.2 Control para la sefial 3
Q0.3 Control para la sefial 4
Q0.4 Control para la senal 5
Q0.5 1Control para la sefial 6
i

e Utilizando un contador, conseguir que la
secuencia se repita tan solo un
determinadonamero de veces

e La secuencia debe repetirse tres veces, es
decir:

C0=3

e Para poner en marcha nuevamente la

secuencia, se debe resetear el sistema,

para lo cual se debe utilizar 10.6.
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2.3.7.5.3. OBSERVACIONES

e Escribir el programa de control utilizando el
lenguaje esquema de contactos (KOP), y
ver su equivalente en el lenguaje editor de

texto (AWL).

2.3.7.6. PRACTICA N.- 6: CONTACTOS DE

COMPARACION

2.3.7.6.1. OBJETIVOS

Aprender a manejar correctamente las

siguientes operaciones:

e Contactos de comparacion (Igualdad)

o Contactos de comparacion (Desigualdad,
Mayor o i1gual)

e Contactos de comparacion (Desigualdad,

Menor 0 igual)
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2.3.7.6.2. APLICACION: LLAVE DE

SEGURIDAD

Existen cinco motores los mismos que deben

ser encendidos de acuerdo a las siguientes

condiciones:

e Los motores son M1, M2, M3, M4, M5.

e El equipo controlailor dispone de ocho
entradas digitales las mismas que son
codificadas de acuerdo a la siguiente
tabla.

ENI’RADAS |
SIMULADOR | SISTEMA }
CPU !
10.0 10 N-1 |
10.1 “2’* H N.-2 1]
10.2 14 N.-3 %
10.3 15 " N.-4 |
10 4 18 N5 E
105 9 N6
10.6 % 112 N.-7
10.7 i 113 N-8 |
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Para encender el motor M1, deben
activarse las entradas:
10.0- 10.3- 10.7.
Codigo: 1 -4 _8.
Para encender el motor M2, deben
activarse las entradas:
10.4-105-10.6
Codigo.5 -6 -7.
Para encender el motor M3, deben
activarse las entradas.
10.0-10.1- 10.3-10.5.
Codigo:1 2-4-6
Para encender el motor M4, deben
activarse las entradas:
10.2—-10.4-10.6- 10.7.
Codigo:3-5-7-8.
Para encender el motor M5, deben
activarse todas las entradas siendo el

codigo: 1-2_-3-4_5-6-7-8.
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e Las salidas de control deben codificarse

de acuerdo a la siguiente tabla:

SALIDAS/CPU | SISTEMA
Q0.0 % Control de motor M1
Q0.1 Control de motor M2
| Q0.2  Control de motor M3
| Q0.3 | Control de motor M4
[ Q0.4 Control de motor M5

2.3.7.6.3. OBSERVACIONES

Los contactos de comparacion procesan
infonnacion en forma de byte (8 bits), de
palabra (16 bits) o de doble palabra (32 bits),
la aplicacion que se pide se debe resolver
utilizando todas las sefales de entrada en
forma de byte, pudiéndose expresar a traves
de un numero en forma decimal o en forma
hexadecimal, la configuracion de las 8
entradas de la CPU en forma de byte es como

se indica a continuacion:
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to

<,_______-b<__t\)
- O g N
- — -—

ENTRADAS: IBO [:>

| bt
{107 106 105 104 103 102 101 10.0!
1 i
' i
1 i
1 1
i i
1 i
'. CPU !
t >
I |
Ejemplo.- CoDIGO: 3 - 5 - 7 - 8:
102 104 10.6 107
180
| -pf——c==> PRENDE M4
212

1 1 1

b

128 64 16

Nuamero en fonna deciinal = 4 +16 + 64 + 128= 212

De la misma forma para los otros codigos:

e CodigoMI:1--4_8:100- 10.3- 10.7
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Nimero= 1+8+128 = 137

Codigo M2: 5 6-7:10.4- 10.5- 10.6

Numero = 16+32+64 = 112

CodigoM3: 1 -2 -4 -6:10.0- 0.1
10.3- 105

Numero = 1+2+8+32 = 43

CodigoM4: 3 -5 -7 -8:102 104 -
10.6- 10.7

Numero = 4+16+64+128 = 212

CodigoMs5: 1 -2 3-4_5-6_-7-8:
100 - 101 - 102 - 10.3 -
10.4- 10.5- 10.6- 10.7.

Numero = | +2+4+8+16+32+64+ 128 = 255

e Escribir el programa de control utilizando el
lenguaje esquema de contactos (KOP), y
ver su equivalente en el lenguaje editor de

texto (AWL).

2.3.7.7. PRACTICA N.- 7: TRANSFERENCIA DE

DATOS

2.3.7.7.1. OBJETIVOS

e Transferir datos en forma de byte

cargando de manera decimal.
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e Transferir datos en forma de
palabra cargando de manera
decimal.

e Transferir datos en forma de bvte
cargando de manera hexadecimal.

e Transferir datos en forma de
palabra cargando de manera

hexadecimal.

2.3.7.7.2. APLICACION N.-t: SEMAFOKO

PARA CUATRO VIAS

Disefiar los estados de

funcionamiento para un semaforo de

cuatro vias, bajo las siguientes

condiciones:

e Con la entrada 10.0 activada
arranca la secuencia.

e Con la entrada 10.0 desactivada se
detiene la secuencia.

e El semaforo dispone dc cuatrc

luces verdes, cuatro luces
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amarillas, cuatro luces rojas y
cuatro luces de flecha.

Estas luces deben funcionar en
paralelo de a dos, de la siguiente
forma:

Luz verde de la cara uno en
paralelo con luz verde de la cara
tres.

Luz roja de la cara uno en paralelo
con luz roja de la cara tres.

Luz amarilla de la cara uno en
paralelo con luz ainarilla de la cara
tres.

Luz de flecha de la cara uno en
paralelo con luz de flecha de la
cara tres.

Para las caras dos y cuatro el
paralelo de luces se mantiene de la
misma forma.

Las salidas de control deben
codificarse de acuerdo a la

siguiente tabla:
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SALIDAS
SISTEM A

CPU

Control de luz verde
Q0.0

1 y luz verde 3.

Control de luz roja 2
Q0.1

y luz roja 4.

Control de luz
Q0.2 ainarilla 1y luz

amarilla 3.

Control deflecha 1y
Q0.3

flecha 3

Control de luz verde
Q0.4

2y luz verde 4

Control de luz roja !
Q0.5

y luz roja 3

Control de luz
Q1.0 ainarilla2 y luz

ainarilla 4.

Control de flecha2y
Q1.1

flecha 4.
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e Fl funcionamiento de cada uno de
estos estados se indica en el

sigutente dragrama de tiempo:

A

Q0.0 _V1-3

Q1 , JR2-4
i

G , A13
P

a0 SF1-3
v

04 ) 5V2-4
g

. . JR1-3

01 G e S A2-4
P

Q1 JF2-4
4

(3)
>/
o
Semaforo
~ s 3
@) (&

o)
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2.3.7.7.3. APLICACION N.-2: CONTROL

DE UN MOTOR TRIFASICO DE

12 TERMINALES.

Se dispone de un inotor trifasico de

induccion tipo Jaula de ardilla de 12

terminales. el mismo que debe ser

controlado bajo las  siguientes

condiciones

El motor debe arrancar por
estados, estrella-serie, delta-serrie,
estrella-paralelo, delta-paralelo
Puede funcionar con giro a la
derecha 0 a la izquierda.

Dispone de un relé de sobre-carga
(Térmico) y un supervisor de
voltaje trifasico de alimentacion.
Puede ser controlado desde dos
puestos, a traves de la unidad
central de control 0 cn la misma
magqueta( Motor Trifasico)

A traves de dos botoneras de

marcha, el motor puede ftuncionar
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con giro a la derecha o giro a la
1zquierda.-

En cada puesto de control deben
existir dos botoneras de paro.

El motor se detiene por una sobre-
carga, falla en la alimentacion
trifasica, o porque se dio paro
desde cualquier puesto de control.

Si por cualquier motivo el motor
se apaga, este debe detenerse
utilizando el método de frenado
dinamico.

El frenado debe producirse con el
motor en estrella-serie.

El motor puede funcionar de modo
manual 0 automatico,
considerando como modo manual,
el apagado del motor via botonera,
mientras que modo automatico
significa que debe repetir un
detenninado numero de veces el

arranque y quedarse funcionando
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durante un detenninado intervalo
de tiernpo en delta paralelo.

Si el funcionamiento del motor
esta seleccionado en rnodo
automatico, éste  repite  su
secuencia siempre respetando el
sentido de giro con el que arranch
la primera vez.

El arranque del motor tanto de
manera automatica como manual,
se lo hace via botonera, desde
cualquier puesto de control.

Una vez que arrancé el motor no
se puede directamente cambiar su
sentido de giro, sino que se debe
pararlo y luego cambiar su sentido
de giro, si es necesario.

El  selector de modo de
funcionamiento(Manual/Automat. )
, se lo hace a través de una sola
botonera colocada solamente en la

unidad central de control.
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e En al unidad central de control
deben existir, una botonera de
marcha de giro a la derecha, otra
botonera de marcha de giro a la
izquierda. una  botonera de
seleccion del inodo de
funcionamiento
(Manual/Automatico), dos
botoneras de paro que pueden
actuar en cualquier momento y en
cualquiera de los dos modos de
funcionamiento, finalmente una
botonera que sirve para resetear €l
sistema cuando el motor ha
funcionado bajo modo automatico

e En el puesto de control que esta
junto a la maqueta, deben existir.
una botonera de marcha de giro a
la derecha, otra de marcha de giro
a la izquierda, v dos botoneras de
paro que pueden actuar e

cualquier momento y en cualquiera
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que sea el modo de
funcionainiento del motor.

Las entradas de control deben
codificarse de acuerdo a la

siguientetabla:

Sistema | Unidad Central de Control | Etradas/CPU | Maqueta/Motor
Derecha 1 10.1 | I
lzquierda 14 1 02 , B
| ,
"Manual/Automatic. I5 10.3 | -
Paro-1 I8 10.4 - 15
Paro-2 % 12 10.6 % 111
Reset. ‘| 113 L 10.7 | .
Termico | - i 10.0 ; -
Superv. de Voltaje E - i 10.5 j - o

Se debe asegurar que las entradas
a la CPU 10.0e 10.5se encuentran
desactivadas desde el simulador o
desde el tablero de control de la
maqueta. esto se debe a que son
entradas que se encuentran
conectadas en paralelo, €S

importante considerar lo anotado
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para que tenga validez la accion
tanto del relé de sobrecarga como
la del supervisor de voltaje.

En el simulador de entradas los
switches deben ser utilizados tan
solo como botoneras, es decir,
solo dan un pulso de entrada y
luego se desactivan, excepcion de
15, entrada que debe funcionar
necesariamente como  switch,
considerando 15 desactivada,
funcionaiiiiento en inodo manual,
I5 activada, funcionamiento en
modo automatico.

En la maqueta, igualmente los
siwtches deben ser utilizados tan
solo como botoneras (cierran
teinporalmente v  luego se
desactivan).

Las salidas de control deben
codificarse de acuerdo a la

siguiente tabla:
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Salidas/CPU | SISTEMA ]
. Q0.0 Estrella-Serie.. ... ]
Q01 DeltaSerie. |
Q0.2 Estrella-Paralelo.
Q03 Delta-Paralelo.
Q0.4 Pre-Freno.
Q0.5 Freno.
Q1.0 Giro a la Derecha. N
Q1.1 Giro a la Izquierda. o
1 Q1.2 Fin de Ciclo Automatico |
| Q1.7 Falla (Sobrecargao falla de

[

alimentacion) N

Se considera como pre-freno al
intervalo de tiempo en el que se
desconecta la  alimentacion
trifasica al motor y se garantiza la
accion del frenado dinamico
(alimentacion  con  corriente
continua a dos fases del motor)

El indicador de falla Q1.7, se
activa de manera intermitente
cuando se ha producido una
sobrecarga en el motor o una falla
en el sistema trifasico de
alimentacion.

Para garantizar la operacion de los
contactores, se debe dar wun
pequefio intervalo de tiempo entre

estado y estado
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e Sj el funcionamiento del motor es

bajo modo automadtico, este debe
repetir su secuencia de trabajo
durante tres periodos.

e Los tiempos de calibracion deben

ir de acuerdo a la siguiente tabla.

Temporizador/CPU | Tiempo( Segundos) Sistema
T37 20 B Estrella-Serie
T38 1 Transicion Y serie-Dserie
B T40 1 Prefreno
T41 1 N Freno
T44 10 Espera para que se repita la secuencia modo
automatico
T45 20 Delta Paralelo/Mod. Aut.
Eﬁaﬁw T58 | Tiempo durante el cual
Permanece encendido el indicador de falla
- T59 1 o Tiempo durante el cual
Permanece apagado el indicador de falla
T50 20 ) Delta-Serie.
TS1 1 Transicion Dserie-Yparalelo
T53 20 Estrella-Paralelo
T53 1 Transicion Yparalelo-Dparalelo
T54 1 Final Prefreno
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El sistema esta dispuesto a
funcionar cuando se tiene
activadas solamente las entradas:
10 0 (Termico)e 10 5 (Supervisor)
El control de este motor se detalla
en el siguiente diagrama de
tiempo, en el que se indica los
estados de funcionamiento cuando
el motor trabaja bajo modo

manual, con sentido de giro a la

t derecha
!
Q1.0 jmme :_DERECHA
Q11 et e Ce e = el IZQUIERDA
Estrella-Serie 5 Y - SERIE
Delta-Serie . >D - SERIE

»Y - PARALELO

3D - PARALELO

5

s

PRE - FRENO

5 FRENO

5 FIN CICLO AUT

5FALLA

» RELE TERMICO

5 SUPERVISOR

5 DERECHA

3 IZQUIERDA

o3 PARO - 1

5 PARO -2

»RESET
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23.7.8. PRACTICA N.- 8: OPERACIONES

LOGICAS Y ARITMETICAS.

2.3.7.8.1. OBJETIVOS

Aprender a manejar operaciones
logicas vy aritméticas mediante las
siguientes aplicaciones:

e Suma de dos numeros enteros en
forma decimal.

e Suma de dos numeros enteros en
forma hexadecimal.

e Suma de dos numeros enteros, uno
en forma decimal y otro en forma
hexadecimal.

e Suma de dos nmeros enteros
presentados en forma de palabra.

e Resta de dos numeros enteros
prssentados en forma de palabra.

e Suma de dos numeros enteros, un
valor constante y un valor

temporizado.
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Funcion logica AND trabajando
con valores decimales en forma de
byte.

Funcion logica AND trabajando
con valores decimales en forma de
palabra.

Funcién logica AND trabajando
con valores hexadeciinales en
forma de palabra.

Funcion logica AND trabajando
con valores combinados en forma
de palabra.

Funcion logica OK trabajando con
valores combinados en forina de
byte.

Funcion {égica OR trabajando con
valores coinbinados en forma de
palabra.

Funcion logica EXOR trabajando
con valores combinados en forma

de byte.
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Funcion logica inversor,
trabajando con valores decimales

en forma de byte.

2.3.7.8.2. APLICACION N.-1: CONTROL

DE UN MOTOR DE PASOS DE

CUATRO BOBINAS.

Se desea controfar un motor de pasos

de cuatro bobinas, el mismo que debe

funcionar bajo  las  siguientes

condiciones:

El control de este motor se debe
realizar en funcion de operaciones
logicas.

Puede empezar su rotacion en
cualquier posicibn.

Debe realizar una secuencia
comprendida de cuatro
movimientos.

Con la entrada de control 10.0
arranca la secuencia, y esta debt:
pemanecer activada durantc todo

el tiernpo que dura la secuencia.
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El motor inicia la secuencia
partiendo desde cualquier posicion
y debe desplazarse un angulo de
136° con un sentido de rotacion
antihorario, considerandose a este
desplazamiento como el primer
movimiento de la secuencia.
Cumplido el primer movimiento,
el motor se detiene durante un
tiompo t1=10seg.. e
inmediatamente inicia su segundo
movimiento.

El siguiente movimiento,
comprende un desplazamiento de
286" con sentido de rotacion
horario, cumplido este movimiento
el motor se vuelve a detener un
tiempo t2=10seg., e
inmediatamente inicia su tercer
movimiento.

El tercer movitniento comprende
un desplazamiento de 60" con

sentido de rotacion horario,
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El motor inicia la secuencia
partiendo desde cualquier posicion
y debe desplazarse un angulo de
136° con un sentido de rotacion
antihorario, considerandose a este
desplazamiento como el primer
rnovimiento de la secuencia.
Cuinplido el primer movimiento,
el motor se detiene durante un
tiempo t1=10seg., e
inmediatainente inicia su segundo
movimiento.

El siguiente movimiento,
comprende un desplazamiento de
286° con sentido de rotacidn
horario, cumplido este movimiento
el motor se vuelve a detener un
tiempo t2=10seg., e
inmediatamente inicia su tercer
movimiento.

El tsrcer movimiento comprende
un desplazamiento de 60° con

sentido de rotacion horario,
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deteniendose una vez mas durante
un tiempo t=10seg., e
inmediatamente iniciandose el
cuarto y ultimo movimiento.

El cuarto moviiniento comprende
un desplazamiento de 210° con un
sentido de rotacion antihorario.
Terminada la secuencia el motor
debe estar justamente en la
posicion de la cual partio.

Para iniciar nuevamente la
secuencia se debe utilizar un
pulsador que haga la funcion de
reset.

Si por algun motivo en el
desarrollo de la secuencia de
funcionamiento def motor, Ia
entrada de control 100 se
desactiva, la secuencia debe
detenerse, quedando encendido el
estado en que se encuentra en ese

tnomento el motor.
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¢ Debe mostrarse mediante un
indicador luininoso el instante en
que termino la secuencia

e Las entradas de control para este
sistema deben codificarse

mediante la siguiente tabla.

[r Entradas/CPU | Simulador Sistema

| 10.0 ! 10 ; Inicia la secuencia (Perm. Activado) |

| | | [
107 113 Reset (Solamente Pulso) |

e Los estados de control para este
motor de pasos, deben codificarse

de acuerdo a la siguiente tabla

Salidas/CPU
' Esados | Q03 | Q02 | Q01 | Q00 | Fquiv Decimal
1 1 0 0 0 s
2 1 0 0 Y
3 0 0 0 ] I
4 0 [ 0 i | 5
s 0 ] |0 0 _W 4 _
_“___ L S |
6 0 1 ’ i 0 | 6
7 0 J 0 | o 1 D
8 ! ! 0 i 0 f 0 |
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Para desplazamiento del motor en
sentido horario se debe seguir la
secuencia de control 8 -9 -1 - 5—
4 -6-2 - 10, indicada en la tabla
anterior en forma de equivalente
decimal.

Para desplazamiento del motor en
sentido antihorario se debe seguir
la secuencia de control que
expresada en forma decimal es
10-2-6-4-5-1-9-8.

El control de este sistema se
detalla en el siguiente diagrama
de tiempo.

La frecuencia de rotacion del
motor debe ser de 2Hz, lo cual
indica que el tiempo de duracion
de cada estado es de 500ms. Los
mismos que deben ser codificados

de acuerdo a la siguientetabla.



Rotacion: Sentido Horario

Tiempo (milisegundos) Estado | CPU

500 Primero (8) T40

500 Segundo(9) T41

500 Tercero (1) } T42

N 500 Cuarto (5) T43

500 Quinto (4) T44

500 Sexto (6) T45

500 Séptimo (2) T46

500 Octavo (10) T47
Rotacion: Sentido Antihorario

Tiempo (milisegundos) Estado CPU

500 Primero (10) T48

- 500 Segundo (2) T49

500 Tercero (6) | T50

500 Cuarto (4) l T51

500 | Quinto(5) | T52

500 Sexto (1) T53

500 Séptimo (9) | T55

500 Octavo (8) } TS6

89
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¢ Después de cada movimiento el
motor se detiene durante un
tiempo indicado en la siguiente

tabla.

i Tiempo (Segundos)

CPU

t

Sistema

10

T57

- e}

| N
! Tiempo de espera para iniciar el segundo
movimiento

10

T58

Tiempo de espera para iniciar el tercer
' movimiento

10

T59

[T o0 de espera para iniciar el cuarto
movimiento

e b

f
|
!

O —

» El control del desplazamiento del
motor se efectuara en funcion del
numero de secuencias  que
sucedan, utiiizando para ello
contadores, los mismos que deben

codificarse bajo la siguiente tabla.

Sistema
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2.3.7.8.3. APLICACION N.-2: CONTROL

DE UN TRES MOTORES DE

PASOS DE CUATRO BOBINAS

CADA UNO.

Se desea controlar tres motores de

paso los mismos que deben funcionar

bajo las siguientes condiciones.

e ElI control debe realizarse en
funcion de la  operacion
transferencia de datos en fonna de
palabra de manera hexadecimal.

e Los motores a utilizarse son los
correspondientes a la maqueta
funcional namero dos.

e La secuencia de funcionainiento
de los tres motores es igual a la
utilizada en la aplicacion numero
uno (control de un motor de
pasos), pero cada uno recibe las
sefiales de control de manera
independiente, de modo que
tendremos doce sefiales de control

para los tres motores de paso.
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e Cada uno de los motores tiene
diferente numero de pasos, pero
debido a que realizan la misma
secuencia (cuatro movimientos).
la posicion original va a coincidir
con la posicion final una vez que
se ha terminado la secuencia.

® La frecuencia de rotacion de cada
uno de ellos se mantiene en dos
Hz.

e Las salidas de control deben
codificarse de acuerdo a la

stguiente tabla:

Motor N° 1 Motor N° 2 Motor N° 3 |
|
fstado | Q0.3 | Q02 | Q0.1 !Qoo QL1 Q10005 | Qud Q15| QL4 | 013 {Ql,l e |
Pecimal
1 f o] 0o 0 1 0 0 | 0 ] 0 0 | 0 8
2 I 0 0 1 i 0 0 1 I 0 0 I 9
3 ol ol o 1 0o | o 0 ! o | o 0 1 1
4 0 ! 0 I 0 1 0 1 0 I 0 ! s
5 0 1 o] o | o 1 01 01 0 1 0o | o 4
6 0 1 1 01 0 i 1 0] o | I 0o 6
7 oo 1tlof]o 0o 1o 0ol 1 o0 2
8 1 0 1 0 I 0 1 0 1 0 1 0 10
]




El sistema arranca con la entrada
de control 10.0 activada debiendo
permanecer en este estado
inientras dura la secuencia.
Terminada la secuencia para
repetirla se  debe resetear
manualmente, utilizando para ello
la entrada de control 10.7.

Se debe inostrar inediante un
indicador luminoso €l instante en
que termind la  secuencia,
utilizando para ello la salida de
control Q1.7, esto se indica en la

siguiente tabla:

Sistema

Inicia la secuencia

(Debe perrnanecer activado)

Reset (Solamente un pulso)

C.P.U. | Simulador |
i
10.0 1.0
10.7 113
—
Q1.7 o

Indicador de secuencia terminada
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2.3.7.8.4. OPERACION AND EN FORMA DE BYTE.

0 0 0} 0 }0 |1 0O 11

T O e

Entrada2__,, —» Equivalente decimal =7
0L o0 0oy o foftr] 1|1

Salida o ¢ 9 0 0o 1 0 1
IREEER
| |
CPU
En Forma decimal En Forma Hexadecimal

,_+ ™| WAND-B ——-I |—~ WAND- B
3|

. 1645 |
IN Qio —p Prende IN1 Quo —p»Prende

Q0.0- Q0.2 4 0.0 Q0.2
W 647 | vy Q00 Q

Tablas de Verdad

INT | AND | IN2 IN1 | OR | IN2 INT | EXOR | IN2
0 0 0 0 0 0 0 0 0
0 0 1 0 1 1 0 1 1
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2.3.7.8.5. OPERACION AND EN FORMA DE PALABRA.

)

ERERRERERERER

IN2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

I A A

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

T
l
|
| 1

|
i Op. AND
i

I

1

] { 0 { 1 iEq.Dec.ZS
]

Eg. Dec. =7

Sal.

QWo

frtrrretetrretst

l Q0.7 QU.6 Q035 Q0.40Q03Q020Q01Q00FQI7Q16QI3QI4Q1I3 Q12 QIIQI0
|

CPU. Modulo de Ampliacion

En Forma decimal

QW(,)_.» Prende

10-Q12

En forma hexadecimal es el inismo procedimiento cambiando: 5= 16 # 5 (IN1)y

7=16#7(IN2).
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2.3.7.9. PRACTICA N.- 9: SENALES ANALOGICAS

VIA CORRIENTE.

2.3.7.9.1. OBJETIVOS

Aprender a trabajar con sefiales
analdgicas via corriente, considerando
las siguientes aiternativas:

e Crear un limite superior mediante
la operacion suma, para la seial
analogica de entrada 11.

e Crear un limite inferior mediante
la operacion resta para la seiial
analogica de entrada [1.

e Prender una salida digital, cuando
el valor dado esta entre los limites
de wvariacion de la entrada
analogica I1.

e Prender una salida digital cuando
la entrada analogica || es mayor 0

igual a un valor dado.
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Prender una salida digital cuando
dos entradas analogicas son iguales
(11, 12).

Prender una salida digital cuando
tres entradas analogicas  son
iguales (1, 12, 13).

Activar una salida analogica.
Intermitencia de una salida
analogica.

Inversion del sentido de una
entrada analogica.

Funcion AND, operacion necesaria
para inantener el bit de signo.
Activacion de una salida analogica
que varia inversamente respecto a

una entrada analogica de control.
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] EqTalencia entre corriemalor convertido
] por la C.P.U.
1(mA) ‘ Convertidor/C.P.U. 12 bits
i | | ~ 1638
3 | =3276
3 ~ 4914
4 ~ 6552
5 ~ 8190
6 ~ 9828
7 =11466
8 ~ 13104
i 9 ~ 14742
| lo ~ 16380
11 ~ 18018
12 = 19656
13 ~ 21294
14 ~22932 -
15 ~ 24570
16 ~ 26208
17 ~ 27846 Esta equivalencia esta dada
por larelacion:
18 = 29484 Convertidor/CPU= (1638)(1)
19 = 31122
20 =32760
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e El  modulo de ampliacion
entradas salidas analdgicas debe
ser configurado para el tratamento
de sefales analogicas via corriente
(de 0 a 20mA) utiiizando para ello
los respectivos nterruptores  de
configuracion que se muestran cn

la sigutente tabla

" A Interruptores de Conﬁguragi'n_l

| o

‘ﬁ P s T s 1 9 o
i i | ! i !

’ § B E— i

: ON ‘ OFF ' OFF | ON | OFF | OFF |

| |

i i
I ! |
| [ [

e Para cada una de las schales
analogicas de entrada se debe crear
una banda de histéresis, mientras
mas amplia sea esta mayor
estabilidad se tendra en el control

de la misma

A10 ~ 500 Limite Superior

Banda de

AIO 1steresis

A10 - 5300: Limite Inferior
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e AIO, representa la sefial analogica
de entrada, tomamos como
ejemplo una banda de histéresis de
aproximadamente 600  micro-
amperios que en valores de la CPU
representa un limite superior de
+500 y un limite inferior de --500.

e Para realizarpruebas de
funcionamiento  con  senales
analogicas via corriente,
consideramos los siguientes casos:
o Utilizando la fuente variable de

corriente 11 (de 0 a 20mA)
encender la salida digital Q0.0
cuando la sefal analogica se
encuentra en un valor leido por
la C.P.U. de 2500 + 500.

e Con la fuente variable de
corriente 12 activar la salida
digital Q0.1 cuando el valor
leido por la C.P.U.se encuentra

entre 10000+ 500.



Con la fuente variable de
corriente I3 prender la salida
digital Q0.2, cuando el valor
leido por la C.P.U. se encuentra
en 5000 + 500.

En estas tres primeras pruebas
no es necesario ninguna entrada
digital de control.

Con la entrada digital 10.0
activada encender la salida
digital Q1.0 cuando la entrada
analogica de corriente |11 sea
igual a la entrada analdgica de
corriente 12.

Con la entrada digital 10.1
activada prender la salida
digital QI. I, cuando la entrada
analogica de corriente 12 sea
igual a la entrada analogica de
corriente 13.

Con la entrada digital 10.2
activada encender la salida

digital Q1.2, cuando las tres
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sefiales analogicas de corriente
de entrada sean iguales
(H=12=13).

Con la seiial digital 10.3
activada y la seiial de entrada
10.4 desactivada encender la
salida analogica tal que varie
directarnente con respecto a la
sefial analogica de entrada |1,
esto sucede hasta cuando el
valor leido por la C.P.U. sea de
20000 + 500, si la seiial
analogica de entrada 11 excede
este valor entonces la salida
analogica debe funcionar de
manera interinitente a una
frecuencia de 1 Hz (tiempo de
encendido igual al tiempo de
apagado = 1 segundo).

Con la entrada digital 10.4
activada y la entrada digital 0.3
desactivada , encender la salida

analogica tal que varie
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inversamente con respecto a la
sefial analogica de entrada 11.

e En cualquiera de los casos que
se encienda la salid digital para
visualizar la respectiva prueba
de funcionamiento se debe
realizar un ajuste de carga (Adj.
Carga).

e El programa de control debe

codificarse dc la siguiente

manera:
SIMULADOR | C.P.U. | SISTEMA
Fuente: 11 AIW0 Entrada analogica de corriente 11. |
Fuente: 12 AITW2 Entrada analdgica de corriente 12.
Fuente: 13 AIW4 Entrada analogica de corriente I3.
10 10.0 Entrada de control para: [1=12—»01.0.
I 10 1 -|I_Entrada de control para 12=13—%Q| 1
—ﬂivﬁ 10.2 Entrada de control para 11=17-13—» Q1 1
5 10.3 Entrada de control para AQWO |
18 10.4 Entrada de control para AQWO
Aqw0  |Salida analogica -
T40 {| Control de tiempo - Intermitencia.
T41 iControl de tiempo - Intennitencia.

|
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e En lasiguiente tabla se presenta un
resumen de estas pruebas de
funcionamiento de seiiales

analogicas via corriente

i Fuentede Prueba de Entradas digitales | Valor leido en -
Salidas/C.P.U.

% Corriente Funcionamiento de control C.P.U. laC.P.U.
] 25001500 QOO
o 10000+ 500 Q0.1
[ 13 10000+ 500 Q02
| n=n 10.0 Q1.0
| R2=1I3 10.1 Q1.1
- nN=R=13 10.2 Q1.2
o 103 i AQWO

I 10.4 AQWO

2.3.7.10. PRACTICA  N.- 10:  SENALES

ANALOGICAS VIA VOLTAIJE.

2.3.7.10.1. OBJETIVOS

Aprender a trabajar con sefales

analogicas via voltaje, considerando

las siguientes alternativas:
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e Crear una banda de histéresis para
una sefial analogica de entrada via
voltaje.

e Controlar salidas digitales
mediante sefiales analogicas de
entrada via voltaje y controlar una
salida analogica via voltaje
mediante serales analdgicas de

entrada via voltaje.

2.3.7.10.2. APLICACION: PRUEBAS DE

FUNCIONAMIENTO.

e Para el tratamiento de sefiales
analogicas via voltaje, se debe
configurar el moédulo de
ampliacion de entradasisalidas
analogicas de la siguiente

manera:

INTERRIJPTORESDE CONFIGURACION

PARA VALORES DE: 0- 10VOLTIOS

1 3 5 7 9 Y

ON OFF OFF OFF ON OFF
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e La equivalenciaentre el voltaje y
el valor leido por la C.P.U. a
traves de un convertidor de 12

bits se muestra en la siguiente

tabla:
EQUIVALENCIA ENTRE VOLTAJE Y
VALOR LEIDQ POR LA C.P.L.
VOLTAJE (Voltios) | CONVERTIDOR / C.P.U

1 < 3250

2 B ~ 6500 N
3 <9750

4 ~ 13000 N
5 < 16250 o
6 19500
7 ~ 22750 o
8 ~ 26000 ]
9 ~29250
10 ~ 32500 .

CONVERTIDOR / C.P.U.= (3250) V

Para realizar las siguientes pruebas

de sefales analogicas via voltaje se
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debe considerar los siguientes

aspectos:

Utilizar fuentes variables de
voltaje de 0 a 10 voltios, las
mismas que simulan las entradas
analogicas via voltaje.

En la C.P.U. cada una de las
sefiales analogicas de entrada via
voltaje debe tener su banda de
histeresis, utilizando como limite
superior + 200 y como limite
inferior — 200.

Prender la salida digital Q0.0
cuando la sefial analogica de
entrada ( VI ) es igual a

12000+ 260.
Prender la salida digital QO.l
cuando el valor dado por la
entrada analogica (V2) es
20000 + 200.
Prender la salida digital Q0.2

cuando el valor dado por la
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entrada analogica (V3) es de
25000 + 200.

Prender la salida digital Q0.3
cuando la sefial analogica de
entrada (V1) es mayor o igual a
25000.

Con la entrada digital 10.0
activada, prender la salida digital
Q1.0, cuando las entradas
analogicas V1 y V2 son iguales.
Con la entrada digital 10.3
activada y la entrada digital 104
desactivada, prender la salida
analogica, de tal manera que
varie directamente con la entrada
analogica V1 hasta que el valor
leido por la C.P.U. sea de 20000,
si excede este valor entonces la
salida analogica debe funcionar
bajo un estado de intermitencia a
una frecuencia de 1 Hz (tiempo
de encendido igual al tiempo de

apagado = 1 segundo).
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Con la entrada digital 10.4
activada vy la entrada digital 10.3
desactivada, encender la salida
analogica de tal manera que varie
inversamente  respecto a  la
entrada analogica de control V1.

En cualquiera de los casos que
haya sido activada la salida
analogica se debe realizar un
ajuste de carga (Adj. Carga) para
visualizar tales pruebas de

funcionamiento.
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CAPITULO I

VISUALIZACION Y CONTROL, DE PROCESOS

3.1. INTRODUCCION.

La automatizacion industrial de un proceso esta completo si existe un sistema
de monitoreo 0 visualizacion del mismo, lograndose por medio de una central
de operaciones tener la imagen del proceso representada a través de una
realidad virtual, en donde el ingeniero o el administrador de planta tiene
acceso a cualquier infonnacion de lo que sucede en dicha planta. En el
momento que se logra visualizar un proceso se abre la posibilidad de no solo
monitorear sino tambien desde el mismo sitio controlar, ejemplo, encender
bombas, motores, valvulas, arrancar o detener una parte 0 toda la linea de

produccion.

Wonderware, creadora de softwares para automatizacion industrial presenta
un paquete computacional llamado “FactorySuite™, el mismo que representa
una herramienta indispensable y capaz que perinite a los operadores,
supervisores, ingenieros y administradores, disefiar aplicaciones de
visualizaciony control de procesos y conseguir de esta forma que las plantas

industrialestrabajen de forma mas eficiente y con mayor productividad.



112

3.2.WONDERWARE - FACTORYSUITE.

FactorySuite es un paquete computacional ( software ) creado para la
visualizacion y control de procesos industriales, su mision en las fabricas de
hoy es conseguir que el software reemplace al hardware, considerandose esta

accion como la segunda revolucion industrial.

FactorySuite se ejecuta en el sistema operativo Windows NT 4.0 de la
Microsoft, motivo por el cual se considera a este paquete cotnputacional
como parte de la interface hombre-maquina mas popular y eficiente de la
actualidad. Para cumplir el objetivo por el cual fue creado este software, se
divide en los siguientes grupos de funciones:

¢ InTouch

e InControl

e IndustrialSQL Server

e Scout

e InTrack

e InBatch

e Toolkit

Todo este paquete computacional es version FactorySuite 2000,

individualmente version 7.0.
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3.2.1. INTOUCH - VERSION 7.0: VISUALIZACION DE PROCESOS

InTouch es el software que el paquete FactorySuite destina o encarga
para visualizar o monitorear procesos industriales, posee mas de 2000
asistentes que facilitan la creacion de nuevas aplicaciones industriales.
InTouch se divide en tres grandes grupos de funciones, las mismas que
son:

e Funciones que aumentan el rendimiento

e Modulos especiales

e Servidoresentradas y salidas

3.2.1.1. FUNCIONES QUE AUMENTAN EL RENDIMIENTO
InTouch presenta una gama de funciones para que el operador,
ingeniero o administrador desarrolle con facilidad sus
aplicaciones, siempre buscando optimizar un proceso
industrial, clasificandose dichas funciones de la siguiente
mancra:
¢ Graficos orientados a objetos
¢ Enlaces de animacion
e Asistentes
e Scripts
¢ Referenciadinamica

e Alarmas distribuidas
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e Tendencia histcirica distribuida

3.2.1.1.1.

3.2.1.1.2.

GRAFICOSORIENTADOSA OBJETOS

Esta parte de InTouch presenta herramientas de
desarrollo orientadas a objetos, con las cuales el
operador, el ingeniero, el administrador, el
supervisor puede dibujar, organizar, alinear,
disponer en capas, espaciar, rotar, invertir, duplicar,
cortar, copiar, pegar, borrar, etc. Los objetos 0
grupos de objetos de esta manera pueden moverse,
redimensionarse y animarse en dos dimensionesy en
una virtual ubicacion en el espacio, superando
completamente la técnica basada en los graficos de
mapa de bits, las resoluciones graficas es posible en
monitores de tipo, EGA, VGA y Super VGA,
permitiendo un numero lo suficientemente grande de

objetos animados en cada ventana.

ENLACES DE ANIMACION

Los enlaces de animacion son funciones que

permiten combinar tamafios, colores, movimientos,

cambios de posicion. Incluyendo también entradas



115

de contacto discretas, analogicas y de cadena,
deslizadores horizontales y verticales, pulsadores
discretos y de accion, pulsadores para ocultar y
mostrar ventanas, enlaces de color de linea, rellenoy
texto para valores de alarma digitales y analogicas,
enlaces de altura y espesor de objeto, enlaces de

posicion vertical y horizontal, etc.

321.1.3. ASISTENTES.
InTouch a traves de este grupo de funciones presenta
una biblioteca extensa de asistentes preconfigurados
como interruptores, pulsadores, deslizadores,
medidores, indicadores luminosos,  motores,
valvulas, tanques y de manera general simbologia
industrial, con los cuales el usuario puede utilizarlos,

enlazarlos, modificarlos y duplicarlos libremente.

Sirve de gran ayuda durante el desarrollo de
aplicaciones tener algunos de estos asistentes en la

barra herramientas, facilita el acceso.
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3.2.1.1.4. SCRIPTS

3.2.1.1.5.

InTouch presenta esta funcion como un lenguaje
flexible, potente y facil de usar a tal punto que se
pueden crear Scripts simplemente apuntando y
haciendo clip, sin necesidad de tocar el teclado,
considerando tambien la posibilidad de escribir
funciones de Scipt propias, las mismas que pueden
ser incorporadas al menu mediante la funcion

Extensibility Toolkit.

REFERENCIADINAMICA.

La funcion referencia dinamica permite al operario,
supervisor, ingeniero o administrador cambiar las
referencias de base de datos a etiquetas de
entrada/salida durante la ejecucion de un proyecto,
lo cual significa que los usuarios pueden cambiar en
todo momento las referencias de datos para
direcciones PLC, referencias de intercambio
dinamico de datos (DDE), y celdas de hojas dc

calculo de Excel.
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3.2.1.1.6. ALARMAS DISTRIBUIDAS.
InTouch presenta esta funciéon que admite varios
servidores 0o  suministradores de alarma
simultaneamente, lo que da a los operadores,
supervisores, ingenieros 0 administradores la
posibilidad de ver informacion de alarmas desde

varias ubicaciones remotas al mismo tiempo.

3.2.1.1.7. TENDENCIA HISTORICA DISTRIBUIDA.

Esta funcion permite especificar de forma dinamica
diferentes bases de datos de archivos historicos para
cada una de las plumas de un grafico de tendencia,
sumado la posibilidad de usar hasta ocho plumas por
grafico, el usuario puede disponer de una cantidad
muy grande de datos historicos para un instante

dado.

3.2.1.2. MODULOS ESPECIALES DE INTOUCH

InTouch presenta tres modulos especiales, que complementan

el paquete de herramientas necesarias para el desarrolio de una

determinadaaplicacion, estos modulos son:
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e Administradorde recetas
e Control estadistico de procesos (SPC)

e Acceso a lenguaje estructurado de pregunta (SQL) Access

3.2.1.2.1. ADMINISTRADOR DE RECETAS

Este primer modulo especial que presenta InTouch
esta disefiado para aplicaciones de proceso Yy
manufactura en las que se generan productos por
lotes, utilizando parametros de configuracion

dependientesdel producto.

Esta funcién incorpora la seleccion de recetas
mediante apuntar y hacer clic, division de unidades
de proceso, llamadas funcionales para carga
dinamica, modificacion de recetas, almacenamiento

y recuperacion remotos de recetas.

3.2.1.2.2. CONTROL ESTADISTICO DE PROCESOS

Funcion conocida tambien como (SPC), este

modulo proporciona eficientes operaciones de
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analisis y supervision en tiempo real, a nivel del

operador.

Si  comparamos el rendimiento de procesos
estadisticos en tiempo real con limites de control
definidos altos y bajos, se optimiza y se mejora la
calidad del proceso, y por consiguiente los
productos. A través de este modulo se puede
realizar isogramas, mapas de parcto y una gama

extensa de graficos de control.

LENGUAJE ESTRUCTURADO DE

PREGUNTA - (SQL) ACCESS

El modulo SQL ACCESS o modulo para lenguaje

estructurado de pregunta, proporciona a los usuarios

acceso directo a los programas de bases de datos

mas importantes entre los que se destacan, SQL
Server de Microsoft, Oracle, Sybase, Dbase y otras
bases de datos que admitan el estandar Open Data

Base Connectivity (ODBC).
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3.2.1.3. SERVIDORESENTRADAS/SALIDAS DE INTOUCH

FactorySuite proporciona una extensa seleccion de
servidores para entradas/salidas de 16 y 32 bits, para
conectarse con dispositivos de control, entre los que se
consideran:

e Allen — Bradley

e Siemens

e Modicon

n Opto 22

e SquareD

e Otros.

3.2.2. INCONTROL

InControl es un software que forma parte del paquete FactorySuite, el
mismo que divide sus funciones de trabajo en:
e Controlador de Arquitectura Abierta

e Funciones que aumentan el rendimiento.
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3.2.2.1. CONTROLADOR DE ARQUITECTURA ABIERTA

InControl es un sistema de control de arquitectura abierta en
tiempo real, que permite disefiar, crear, probar y ejecutar
programas de aplicaciones para controlar los procesos. Se
puede encontrar con la utilizacion de esta funcion una solucion
particular a un sistema de automatizacion, basado en una gran

variedad de lenguajes, graficosy textos.

InControl admite interfaces directas con una gran variedad de
dispositivos de entradas/salidas, por ejemplo, motores,
valvulas, sensores y otros dispositivos de planta, asi como
interfaces legados y nuevas interfaces abiertas de dispositivo
como DeviceNet, Profibus e Interbus-S. InControl esta
estrechamente relacionado con InTouch, de forma que presenta

la misma apariencia que otras funciones de FactorySuite.

3.2.2.2. FUNCIONES QUE AUMENTAN EL RENDIMIENTO

Estas funciones se clasifican en:
e Arquitecturaabierta
e Soporte entradas/salidas

e Estandares internacionales
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e Funciones en linea

e Control de movimiento multi eje integrado

3.2.2.21. ARQUITECTURA ABIERTA

InControl ~ puede utilizarse sobre  cualquier
plataforma que admite el sistema operativo
Windows NT de Microsoft, incluyendo estaciones
de trabajo industriales y controladores industriales

abiertos.

3.2.2.2.2. SOPORTE ENTRADAS/SALIDAS

InControl admite las interfaces entradas/salidas mas
sencillas y populares entre las que se incluyen:

e DeviceNet

e Profibus DP

e Interbus-S

e A-B1771

e GE90/30

e Delta Tau

e PMAC

e PCDIO



e DDE

e Oftros

3.2.2.2.3. ESTANDARES INTERNACIONALES

InControl cumple con la mayoria de estandares
internacionales de automatizacion  industrial
existentes, en las que se incluyen:

IEC 1131-3

OMAC

RS-274-D

Open Device Network interfaces

3.2.2.2.4. FUNCIONES EN LINEA

InControl admite una extensa variedad de funciones
de supervision en linea y edicion entre las que se
incluyen supervision del estado del proceso, forzado
de entradas/salidas, descarga en linea de cainbios en

el programay depuracion de aplicaciones.
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3.2.2.2.5. CONTROL DE MOVIMIENTO MULTI EJE

INTEGRADO

Los usuarios pueden incluir codigo de programa
basado en la especificacion RS-274 - D para
gestionar las aplicaciones de control de
movimiento. Se puede especificar parametros tales
como coordenadas, tasas de alimentacion vy
moviiniento entre posiciones con aceleracion y
desaceleracion ~ controlada en  aplicaciones

bidimensionalesy tridimensionales.

INDUSTRIALSQL SERVER - (BASE DE DATOS)

Industrial SQL Server es una base de datos abierta de FactorySuite
para informacién de planta y de procesos, recoge y almacena datos
con resolucion completa e integra todos los datos historicos en tiempo

real, junto a datos de eventos, de resumen y de produccion.

Industrial SQL Server combina la potencia, apertura y flexibilidad de
SQL Server de Microsoft con la operatibilidad y rendimiento
necesario en las aplicaciones en tiempo real. Se dispone de acceso a

informacién de planta completa a traves de cientos de aplicaciones
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cliente que pueden acceder a SQL Server de Microsoft. El uso de SQL
como interface estandar entre servidor y cliente, asegura un nivel de
apertura y flexibilidad en el campo del software industrial, enlazando
realmente la oficina con la planta. Las funciones que aumentan el
rendimiento de Industrial SQL Server son:

e Arquitectura Cliente/Servidor

e Historial Potente

e Dispositivo de consulta sofisticado

e Base de datos flexibley abierta

e Integracion con BackOffice

La arquitectura cliente/servidor de IndustrialSQL Server permite
conectar un entorno de control y supervision de planta de gran

volumen en tiempo real con el entorno de informacion empresarial,

Industrial SQL Server recoge y almacena todos los datos historicos,
integrando estrechamente eventos y acciones con un historial
continuo, los datos pueden recogerse de los dispositivos de control y
usando los servidores entradas/salidas de Wonderware. Las funciones
avanzadas de compresion de informacion permiten guardar grandes

cantidades de datos de una planta durante varios afios.
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Un poderoso elemento de busqueda, denominado dispositivo de
consulta permite al usuario buscar y encontrar los datos que permiten
entender las relaciones complejas y correlaciones entre propiedades

fisicas, condiciones de operacion y eventos del proceso.

La base de datos flexible y abierta de IndustrialSQL Server pennite a
los usuarios acceder a datos en tiempo real, histéricos y de
configuracion mediante el software de su eleccion, esto incluye

software de oficina populares como Excel de Microsoft.

La integracion con BackOffice de Microsoft, asegura la integridad y
seguridad de los datos de planta, adicionalmente se puede duplicar

esta infonnacion, enlazarlos mediante correo electronico, Internet, etc.

SCOUT - (VISUALIZACION DE DATOS EN TIEMPO REAL A

TRAVES DE INTERNET)

Scout de Wonderware es una familia de herramientas de
Internet/Intranet que permite a los usuarios industriales visualizar
graficos de procesos en tiempo real y datos de automatizacion
industrial en forma remota mediante Windows 95 o Windows NT.
Scout puede ser usado por supervisores y adininistradores para ver

informacion en tiempo real y/o estaticos de diferentes parte de la
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INTRACK - (ADMINISTRACION DE PRODUCCION Y

SEGUIMIENTO WIP)

Intrack al igual que los anteriores forma parte de FactorySuite de
Wonderware, s una herramienta grafica de desarrollo de aplicaciones
cliente/servidor que supervisen, administreny mejoren las operaciones
de produccion. Intrack permite a las plantas industriales modelar y
realizar un seguimiento de cada paso del proceso, desde las materias
primas hasta los productos terminados, entre sus funciones que
aumentan el rendimiento tenemos:

Facilidad de uso

Seguimientototal de produccion

Componente integral de FactoySuite

Sistema extensibley escalable

e Funciones de generacion de informes

Las facilidades de uso que presenta Intrack demuestra que es posible
reducir tiempo y costos asociados con la administracion de la
produccion. Considerando que se puede definir y modelar los procesos
realizando un seguimiento total de la produccion, seguimiento
denominado WIP, como también un inventario de planta, un
seguimiento de la utilizacion del equipo y del tiempo activo/inactivo,

autoinatizar la recoleccion de datos, suministrar a los operadores
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instrucciones de trabajo y especificaciones actualizadas, dar prioridad

de planificacion y despacho de algun trabajo concreto, etc.

Intrack constituye una componente integral de FactorySuite, porque
puede apoyarse en funciones de alto rendimiento como los modulos

Industrial SQL Servery SPC.

El sistema extensible y escalable puede proporcionar enlaces con
dispositivos  entradas/salidas, como también funciones de
automatizacion ActiveX, para desarrollar interfaces de usuario en un

entorno alternativo como Visual Basic de Microsoft.

Las funciones de generacion de informes hacen posible crear plantillas
propias para cada situacion, utilizando herramientas apropiadas para
crear reportes personalizados utilizando el diccionario de datos

disponible de forma inmediatay eficaz.

INBATCH - (ADMINISTRACION DE LOTES)

InBatch es un software para administracion de lotes, modelando
recetas, implementando el marco de trabajo y automatizando el
sistema, y todo sin escribir una sola linea de codigo de control, entre

las funciones que aumentan el rendimiento tenemos:
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e Funciones de administracion de lotes
e Administracion de recetas
e Integracion con InTouch

e Extensibley abierto

La administracion de lotes unidad por unidad se contigura en el
modelo del proceso, lo que elimina la necesidad de un codigo
personalizado en el PLC, simplificando de esta manera el disefio del

proyecto.

Las recetas se crean seleccionando el equipo y las funciones de
procesamiento en el modelo de proceso. Las recetas se introducen
como recetas maestras (equipo y trayectoria independientes) y se
transforman en recetas de control (dependientesdel equipo) durante la

ejecucion.

InBatch se integra con InTouch a traves de asistentes preconfigurados,
pantallas predispuestas para el uso, scripts y aplicaciones. InBatch
tambien puede interactuar con las distintas funciones que presentan

los modulos Industrial SQL Servery SPC.

InBatch se considera un software extensible y abierto porque ofrece

un amplio juego de funciones API para integrar aplicaciones externas
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como ERP 0 sistemas de planificacion que permiten el intercambio de

formulas/recetas, requisitos de planificacion, materiales y resultados

de produccion.

FACTORYSUITE TOOLKIT

FactorySuite Toolkit es un potente conjunto de herramientas que

permite a los disefiadores de aplicaciones personalizar los modulos de

software de FactorySuite, para lo cual utiliza los siguientes Kits de

desarrollo:

InTouch Extensibility SDK
/0 Server SDK
InControl SDK

InBatch SDK

InTouch extensibility SDK contiene las siguientes funciones:

Wizard Development Kit, para crear objetos graficos
preconfigurados o secuencias de control.

Scripts Development Kit, para crear algoritmos y utilizarlos
directamente en el lenguaje de scriptsen InTouch.

InTouch Database Extension APls, permite al usuario utilizar la

base de datos de InTouch para aplicaciones extemas.
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/O Server SDK permite al usuario desarrollar servidores de
entradas/salidas que utilizan los protocolos DDE y Fast DDE, de tal
forma que cualquier cliente DDE de Windows puede acceder a los
datos desde el servidor entradas/salidas desarrollando con el 1/0

Server Toolkit.

InControl SDK permite al usuario desarrollar servidores

entradas/salidas para comunicar con el cliente InControl.

InBatch SDK permite al usuario acceder a las diferentes bases de
datos de InBatch. El usuario puede tambien encontrar ciertos

procesos de InBatch.

Scout SDK permite al usuario desarrollar agentes para sus bases de
datos. El cliente Scout puede acceder luego a la infonnacion a traves

de los agentes de bases datos.
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3.3. INSTALACION DE INTOUCH 7.0

3.3.1. REQUERIMIENTOS DEL SISTEMA

Antes de instalar InTouch asegurese de que su sistema cumple por lo

menos con los siguientes requisitos tanto de hardware como de

software:

e Cualquier PC compatible con IBM con un procesador Pentium a
|00Mhz 0 superior.

e Al menos 100MB de espacio disponible en el disco duro.

e Al menos 32MB de memoria RAM
Nota: Se recomienda 5MB de RAM por cada SK tagnames. Por
ejemplo, 32MB de RAM por 32K tagname y 128MB de RAM para
60K tagnames.

o Adaptador de display SVGA (se recomienda 2MB).

» Dispositivo puntero. Por ejemplo mouse, touch screen.

e Sistema operativo Windows 95 o0 Windows NT.

e Para Windows 95 se necesitara implementar Wonderware NetDDE.



3.3.2. PASOS A SEGUIR PARA INSTALAR INTOUCH

e Inserte el CD de instalacion FactorySuite disco |

e Haga clich en el botcn “Inicio™, haga chck en “Ejecutar™ En esta
linea de comando escriba
“D ‘Intouch! Setup exe™

Donde “D T es la unida de CD-ROM

®* Se empezara a cargar el programa de instalacion de InTouch 70
Luego aparecera el cuadro de dialogo de bienvenida, de clich en

“Siguiente™.

e Se comenzaran a instalar los componentes comunes de
FactorySuite 2000 Luego aparecera una ventana en la cual se
pide el nombre de la carpeta en la que se instalaraInTouch 7 0

e Haga click en “Siguiente™ para instalar en la carpeta por default
C Factorysuite\InTouch

e Haga clich en “Browse™ para cambiar el nornbre de la carpeta

e Luego aparecera la ventana “Select Components™ FElya las
aplicactones v demos que quwera instalar v de click en

“Siguiente”



e Aparecera el cuadro de dialogo “Choose Configuration Options”
En la que se pueden escoger las opciones de configuracion de la

nstalacion de InTouch.

« De click en la opcion de configuracion descada
“Full Development System”, Todas las herramientas para crear
y correr una aplicacion HMI
“Runtime Only*“, Programa utilizado por el operador de la planta
para interactuar con la aplicacion HMLI en tiempo real
“Factory Focus™, Obtendra la version solo para ver de InTouch
Runtime
“Include Help Files”, Se instalaran en su disco duro todos los
archivos de ayuda que usted seleccione

» De click en “Siguiente™

e Aparecera el cuadro de dialogo “Start Copying Files™
Asegurese de que todos los detalles de la instalacion son
correctos Para cambiar aluno de los detalles, use ¢l boton “Atras”
para retornar al comienzo de las opciones de configuracion Si
todos los detalles son correctos, de click en “Siguiente™ para

finalizar la instalacion
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e Se empezaran a instalar todos los componentes de InTouch 7 0

e Aparecera el cuadro de dialogo “Setup Complete” cuando la
instalacion esté cotnpleta

e Declick en QK.

PASOS A SEGUIR PARA DESINSTALAR DE INTOUCH

e Haga click en el boton “Inicio™ en la barra de Tareas

*  Ubiquese en “Configuracion™y haga clich en “Panel de Control..

e Aparecera la ventana “Panel de Control’* Haga doble click en el
1cono “Agregar o quitar prograinas”

e Se abrira la ventana “Agregar o quitar Prograinas Properties™ Fn
la parte inferior de esta ventana se encuentra una lista de
programas yue estan instalados en su PC, haga clich en
“Wondcrware Inlouch 707, se habilitara el boton “Agregar o
quitar " en el cual debe hacer click

e Aparece la ventana “Wonderware InTouch Uninstall™ Si desea
desinstalar InTouch 7 0 haga click en el boton “Uninstall™. caso
contrar1o haga click en el boton “Cancel”

e Aparecera la ventana “Wonderware Uminstall Processing’. Al
terminar el conteo aparecera un cuadro de dialogo yue le avisara

que la desinstalacion se ha completado Haga clich en “Aceptar”
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3.4. COMUNICACION ENTRE INTOUCH Y SIEMENS -

SIMATIC S7-200

El software de monitoreo (InTouch) va a recibir 0 enviar informacion al
PLC, gran parte de su aplicacion estd proyectada en este sentido. es decir,
dehe darse una comunicacion entre los softwares Intouch y Simatic S7-
200/Microwin 16, necesitandose para ello un tercer software, clue es quien
hara posible dicha cornunicacion, denominandose a este tercer software
“KepServer”, que viene incorporado en el paquete computacional InTouch,
correspondiente al CD WonderTools Trird Party Reference Resource, la

instalacion de este Software se presenta a continuacion

3.5. INSTALACION DEL SOFTWARE "KEPSERVER"

Para la instalacion de cste software se deben seguir los siguientes pasos

o En la pantalla principal de Windows 95 hacer doble clich en el icono Mi
PC

e Doble click en la unidad de CD

e Aparece la ventana con el contenido det CD a instalarse

e Doble click en el icono “Start”

e Aparece el menu principal del CD

e Doble click en “WonderTools”

o Aparece el menu de WonderTools



e Doble click en “Demos”

e Apareceii todos los deinos de los distintos servidores

e Doble click en “Software Toolbox™

e Aparece la pagina de los softwares demostrativos

e Doble click en “Demo”

e Aparece la pagina de los deinos

e Doble click en “Demo™ del “KepServer FastDDE arid OPC Servers with
Modem Support and 34 different PL.C and drive drivers™

* Aparece la pagina del “KepServer”

¢ Doble click en “Setup exe™.

e Aparece una ventana de dialogo de “Internet Explorer™

e Seleccionar “Abrirlo” y Aceptar

e Aparece una ventana “Tecnologia de seguridad Authenticode (tin)*.
¢ Click en la opcion “Si”

¢ Aparece la ventana de dialogo de instalacion

e Aparece un cuadro de bienvenida

e Seleccionar y dar click en “Next”

e Aparece el cuadro de acuerdo de licencia

e Click en “Yes”

e Aparece la ventana de dialogo para escoger el directorio de destino
e Chick en “Next’.

e Aparece el cuadro de dialogo para seleccionar los drivers

e Seleccionar “Siemens S7-200"" y dar click en “Next”
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e Aparece el cuadro de dialogo para opcion de Modem

e Click en “Next”.

e Aparece el cuadro de dialogo para seleccionar la carpeta donde se van a

ubicar los iconos de inicio del programa.

e Seleccionar “Accesorios”, (puede ser cualquiera) v click en “Next”

» Aparece la vcntana de confirmacion de instalacion

e Click en *Next”

e Aparece el cuadro de dialogo del estado de la instalacion

e Aparecc la carpeta “Accesorios™ dondr se copiaron los 1conos

e Cerrar la carpeta “Accesorios”

e Aparece el cuadro “Setup Complete™

e Click en "Finish”

eEn la pantalla principal de Window 95, aparece el icono de arranque
“KepServer”

e | a instalacion esta terminada

3.5.1. ENLACE ENTRE KEPSERVER Y SIMATIC

S7-200/MICROWIN [6

e En la pantalla principal de Windows 95, doble click en ¢l icono de
arranque “Kepserver.
o Aparece la ventana de dialogo “Kepserver Untitled™

e En el menu dar click en “File”.
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Click en “New”.

En el menu dar click en “Channels”.

Click en “Add Channel” ( Abrimos el canal de comunicacion).
Aparece el cuadro de dialogo ““NewChannel - ldentification”.
Establecer un nombre para la conexion, por ejemplo, “O‘TTO”
(Escribaen el espacio indicado), y click en “Siguiente™

Aparece el cuadro de dialogo “New Channel — Device Driver™.
Seleccionar el dispositivo que se va a asignar al canal, “Siemens
S7-200“ y click en “Siguiente”.

Aparece el cuadro de dialogo “New Channel - Driver Setup.’.
Seleccionar el “Master ID” que se utilizara como el namero del
nodo en la red. (En este caso, como s¢ trata de un solo PLC,
colocar el nimero cero), y click en ~“Siguiente™

Aparece el cuadro de dialogo “New Channel - Comunications™
Establecer los parametros adecuados para el canal de
comunicacion, esto dcpende de los recursos disponibles de la

computadora, por ¢jemplo:

ID COML, (Puerto Serial 1)

e Baud Rate 9600, (Velocidad de Transferencia)
¢ Data Bits 8, (Bitse datos)

o Parity Even, (Paridad)

e Stop Bits 1. (Bit de Parada)

¢ Flow Control None, (Control de Fiujo)
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e Dar click en “Siguiente”

Aparece el cuadro de didlogo “New Channel  Summary™

Chick en “Finalizar”

Aparece el cuadro de dialogo “Kepserver  ntitled”, en donde
debe mostrar el canal de coinunicacion “OTTO”

Click en “Devices.’ (Asigna un dispositivo al canal de
comunicacion “OTTO”, en este caso el dispositivo es un PLC,
Siemens. 7-200. CPU 212)

Click en “Add device” (Agregar el dispositivo)

Aparece el cuadro de dialogo “New Device Name”

Establecer un nombre para el dispositivo, por ejemplo, “PLC™. y
click en “Siguiente”

Aparece el cuadro de dialogo “New Device ID” (Se debe indicar €l
numero de este dispositivo en lared)

Colocar en ~“Device ID“ el numero 17, y click en “Siguiente™
Aparece el cuadro de dialogo “New Device Summary™

Click en “Finalizar”

Aparece el cuadro de dialogo "Kepservewr  Untitled”, donde
muestra al dispositivo “PLC”, que va a utilizar ¢l canal de
comunicacion “OTTO”

Grabar el proyecto, click en “File”

Grabar, click en “Save”



e En la ventana “Save As”. establecer un nombre. por ejemplo,
“Aplicacion™, click en “Guardar™

e Aparece el cuadro de dialogo “Kepserver -Aplicacion™ listo para
conectarse con el PLC, se ve claramente activado el icono “Start
Server”, (Coloracion Verde)

e Click en “Start Server”

e Tenemos listo el servidor para enlazarlo con InTouch

3.6. PRESENTACION DE PRAC‘TICAS PARA INTOUCH.

Coino practicas para InTouch se han considerado las suiguientes:
e Practica N.-1: Wizards.

e Practica N.-2: Animacién de una ventana de InTouch.

e Practica N .-3: ComunicaciOn InTouch-Siernens-S7-200.

e Practica N -4: Comunicacion InTouch-Siemens-S7-200.

e Practica N.-5: Comunicacion InTouch-Siecmens-S7-200.



3.6.1. PRACTICA N° 1: WIZARDS (ELEMENTOS)

3.6.1.1. OBJETIVOS:

Aprender a manejar wizards tales como switches, luces, motores,
bombas, valvulas, medidores, botoneras ¢ histogramas en tiempo

real.

3.6.1.2. APLICACION N° 1: SWITCHES Y LUCES

En la ventana “InTouch - Window Maker", buscar la barra de
herramientas v a través del tcono "Wizards' abrir la ventana
“Wizard Selection.', seleccionar “lights™ v utilizar los modelos de

luces que ahi se encuentran, Hlevandolos a la pantalla de trabajo

Nuevamente a través del 1cono “Wizards™ 1r a la ventana “Wizard
Selection'., seleccionar “Switches™ y Hevarlos a la pantalla de

trabajo cada uno de ellos

En la pantalla de trabajo "Window Maker" s¢ dcbe tener ocho
indicadores luminosos y siete switches, los mismos que deben

trabajar de la siguiente manera
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El primer Switch (SW1) debe controlar al priiner indicador
fuminoso (H1)

Un segundo tipo de switch (SW2), debe controlar otro indicador
luminoso (H2)

Un tercer tipo de switch {(SW3) debe controlar otro indicador
luininoso (H3), que cuando esta acticado debe funcionar de
manera intermitente

Con un switch de tres posiciones (SW6) se debe controlar dos
indicadores luininosos (HS v H6)

Con un switch de tres posictones (SW7) se debe controlar dos
indicadores luminosos (H7 y H8) que deben funcionar de
manera intermitente

Utilizando dos switches de llave (S4 v S5) conectados en serie

deben controlar el indicador luminoso H4

3.6.1.2.1. OBSERVACIONES:

Para la animacion de todos los elementos a utilizarse en
esta aplicacion se debe tener en cuenta las siguientes
consideraciones

e Todos los elementos (Switches y luces) deben ser

definidos como variables discretas
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Los indicadores luminosos que funcionan bajo
condicion de mtermitencia deben ser definidos a
traves del icono “Enable Blink™, definiendo tambien
la velocidad de la mtermitencia (Slow, Medium, Fast)
y en que inomento entra al estado de intermitencia
Para los switches de tres posiciones se define cada
una como si Se tratara de un switch simple (dos
posiciones)

Al momento de definir el eleinento (Wizard), puede
seleccionar los respecticos colores de aniinacion

Para enlazar el eleinento de control (switch) y el
eleinento a controlar (indicador luminoso) sc debe
establecer una regla de correspondencia logica
(condiciones de funcionamiento) la misma que se
establece a traves el icono “Script’., utilizando la
ventana “Application Script”, donde debe establecerse
a traves de las operaciones logicas (AND, 0K, NOT,
IF, THEN, ENDIF. <« = >=,. .., -, - +_-,%,/),con
las cuales debemos establecer las condiciones de
funcionainiento requeridas

Una vez establecidas las condiciones ¢
funcionamiento estas deben ser aceptadas a traves del

icono “Validate”
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e Finalmente se¢ debe pasar a la pantalla de aplicacion
(WindowViewer), a traves de un click en “"Runtime”

e Enlaventana “InTouch - WindowVicwer™ o también
pantalla de aplicacion o “Development™, tenemos
listos todos los elementos con sus respectivas
condiciones de funcionamiento para probar la

aplicacion

3.6.1.3. APLICACION N° 2: OTKOS ELEMENTOS

En la ventana “Wizard Selection” seleccionar los siguientes
eleinentos v lievarlos a la pantalla de trabajo (InTouch - Window
Maker)

e Super Button 1 1 (PP}, Super botonera

e Un indicador luminoso cualquiera (Icono lights)

o Seleccionar el icono “Symbol Factory’ v abrir esta ventana,
seleccionar el icono “Pipes Default Sizes™ y de esta ventana
llevar a la pantalla de trabajo tres valvulas de distinto tipo

e Fn la ventana “Symbol Factory* seleccionar el icono ~Tanks™,
escoger uno y lievarlo a la pantalla de trabajo, como también un

indicador de nivel (corte del tanque)
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De la ventana “Symbol Factory” seleccionar el icono “Bonus
Pack 17y de aqui llevar a la pantalla de trabajo cuatro motores
eléctricos cualquiera.

De la ventana “Symbol Factory.* seleccionar el icono “InTouch
NT Objects: Interface (VGA)™, y de esta ventana llcvar a la
pantalla de trabajo un display de siete segmentos.

De la ventana “Symbol Factory’. seleccionar el icono “Control
System Hardware”, llevar a la pantalla de trabajo un Micro PLC.
De la ventana general de Wizard, seleccionar el icono “Sliders”,
llevarlo a la pantalla de trabajo y reproducirlo tres veces.

De la ventana general de wizard, seleccionar el icono “Meters”,
y llevar a la pantalla de trabajo el instrumento “Panel Meter”.

De manera que en la pantalla de trabajo vamos a tener:

e 4 Motores eléctricos.

3 Valwvulas.

1 Superbotonera.

1 Micro PLC.

| Indicador luminoso.

3 Simuladores (Sliders).

| Medidor analogico.

1 Display de 7 segmentos.

e 1 Tanque con su respectivo simulador de nivel.
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e Estos elementos deben funcionar de la siguiente inanera:

e El indicador luminoso (H1), un motor cléctrico (Mt) y dos
valvulas cualquiera (V1, V2) deben ser controlados vy
aniinados por ia super botanera, de inanera que con un click
en la super botonera los cuatro elementos anotados
anterionnente se activan, y con otro click s¢ apagan. La
animacion del indicador luminoso (H1) y de la valvula (V1)
debe ser bajo condicion de intennitencia con su respectivo
cambio de coloracion, mientras que los otros dos elementos
(M1 v V2) simplemente cambian SU coloracion cuando se
activan.

e LoOs restantes tres motores eléctricos (M2, M3, M4 ). la tercera
valvula (V3) y el micro PLC. son eleinentos que van a ser
animados directamente a través del puntero del mouse..
teniendo como particulandad el respectivo cambio de
coloracion cuando son activados, conjuncion de intennitencia
uno de los motores (M3).

e Con los tres sliders (simulador 1, sirnulador 2, simulador 3)
se debe controlar el llenado del tanque, ei tnedidor analogico

y el display de siete segmentos respectivamente.
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3.6.1.3.1. OBSERVACIONES:

Para controlar y ammar esta ventana de aplicacion
debemos tomar en consideracion los siguientes
aspectoc
e Para utilizar el Super boton (Super Button). en la
respectiva ventana de caracteristicas del elemento
teneinos las opcionex de indicar el texto que
aparecera, la forma y el color de la superficie que
representa este wizard. por ejemplo, texto,
“Marcha”, forma "Rectangular”. color, “Azul”
En la misma ventana seleccionar el icono
“Animation.” y entramos a la subventana
“Animation Links”, a traves del icono “Discrete”
correspondiente al bloque “Fill Color” definimos
la expresion que controla este wizard, por
ejemplo, (Marcha = = 1), como también los
respecticos colores para cuando esta expresion es
verdadera o falsa, click en “OK” y regresamos a
la subventana “Animation Links™ Seleccionamos
el icono “Action”. con el cual aparece una nueva

subventana “Wizard Script Editor” y definimos
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las condiciones de funcionamiento de este
elemento. por ejemplo

IF MARCHA - - 1 THEN

MARCHA- 0;
ELSE

MARCHA = I;
ENDIF,;

Afirmamos esta aplicacion a través del 1cono
“Validate”. y cerrainos con click en “OK”

En la subventana “Animation Links™ damos click
en “Done” y finalmente cerrainos la ventana
“Super Button” con click en “OK”

De esta manera queda definido el wizard “Super
Button” el mismo que se activara mediante el
puntero del mouse

El indicador luminoso (HI), funciona bajo
condicion de intermitencia, HI es una variable
definida como memona discreta. en la ventana
“Light Wizard” activar el estado “Enable Blink”
y colocar la condicion de funcionainiento en el
espacio “Blink When“, por ejemplo, (Marcha -
1), y seleccionar la coloracion respectiva y definir

la frecuencia de intermitencia a traves de “Blink
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Rate”, por ejemplo , “Fast”. Finalmente click en
“OK™.

Para el motor cléctrico (M1), el mismo quc debe
ser definido como variable de memoria discreta,
en la ventana ‘“*AnimationLinks” seleccionar “Fill
Color - Discrete”, colocar la expresion de control,
en este caso (Marcha = = 1), seleccionar la
respectiva coloracion del Wizard, click en “OK™,
click en “Done”, click en “OK”.

Para la valvula (V1), definirla como memoria
discreta, en la ventana de animacion seleccionar
“Fill Color -- Discrete” y colocar la expresion de
control (Marcha = = 1), asi como la respectiva
coloracion, dar click en “OK” y regresar a la
ventana de animacion, en esta misma ventana
seleccionar el icono “Blink” y colocar la
expresion de control (Marcha = = 1). asi como
tainbien la frecuencia de intermitencia (Fast),
cerrar las respectivas ventanas.

Para la valvula (V2) el procedimiento de
configuracion del wizard es el mismo que e¢i
utilizado para la configuracion del wizard que

representa el motor eléctrico (M1).
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e El siguiente grupo de elementos (M2, M3. M4,

V3 y PLC) son wizards que deben ser activados
directainente con el puntero del mouse, de los
cuales el inotor eleéctrico (M3) debe funcionar de
manera intermitente, los demds de manera
continua.
El motor eléctrico (M2) es definido como una
variable de memoria discreta, y es animado a
través de “Fill Color - Discrete” utilizando la
expresion de control (M2 = = 1), adicionalinente
a esto en la misma ventana de animacion dentro
de “Touch Push Button”, seleccionar “Action” v
en la ventana “Wizard Script Editor” escribir las
lineas de control, por ejemplo:

IF M2 == 1 THEN

M2 =0;
ELSE

M2-1,;
ENDIF;

Validar la expresion y cerrar las respectivas
ventanas.
Para el control de (M3, M4, V3 Y PLC) la

antmacion de estos wizards sigue el mismo



proccdiiniento que el utilizado para ¢l wizard que
representa al motor eiéctrico (M2), adicionando la
funcién de ntermitencia para el wizard que
representa al motor eléctrico (M3)

Utilizando el simulador 1 se dehe controlar el
llenado del tanque, para definir el simulador |
con doble click cn el wizard entrainos a la
ventana  “Slider Wizard”. en “Tagname”
colocamos el nombre de la aplicacion, por
giemplo (SIMULADORT1), csta variable va
definida conio memoria discreta y el enlace entre
el siinulador y el tanque debe realizarse inediante
lineas de programa en la ventana “Application
Scripts’*

Para definir los wizards que representan al
siinulador 2 y 3 se utiliza el mismo procedimicnto
que utilizamos para el wizard que representa al
siinulador 1

Para la ammacion del tanque es suficiente con
activar el corte de llenado, el mismo que debe ser
definido en la ventana “Animation Links™ en
“Porcent Fill - Vertical™ con la expresion de

control, por ejemplo, (TANQUE), colocando los
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valores miniinos y maximos de llenado, esta
variable por supuesto es definida coino inemoria
discreta.

Para definir el medidor analogico con doble click
entrainos a la ventana “Meter Wizard”, Ilamando
a este elemento, por ejemplo (MEDIDOR) vy
seleccionamos los demas parametros de
definicion del wizard, como son, texto interno
(Label), color de lienado (Fill Color), color de
texto ("TextColor), rango de medicion, numero de
divisiones, etc. Al igual que los anteriores este
wizard es definido como una variable de inemoria
discreta.

Con doble click en el display de siete segmentos
entramos a la ventana “Substitute Tagnames™, en
donde le dainos un nombre a esta variable, por
ejemplo, (Digital) la misma que es def’inida como
una variable de inemoria entera (Memory
Integred).

Para controlar la animacion del tanque, medidor
analdgico y display de siete seginentos a través
del simulador 1, 2 y 3 respectivamente debemos

abrir la ventana "*ApplicationScripts” y escribir
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un programa que controle estas animaciones, por
ejemplo:
IF SIMULADORT <= 100 THEN
TANQUE = SIMULADOKI;
ENDIF;
IF SIMULADOR2 <= 100 THEN
MEDIDOR =SIMULADOR?;

ENDIF:

IF SIMULADOR3 <=9 THEN
DIGITAL =SIMULADOR3;

ENDIF:

Validar el programa y cerrar la respectiva
ventana. Finalmente click en *“‘Runtime” y la

aplicacion estara lista.

3.6.1.4. APLICACION N° 3: HISTOGRAMAS EN TIEMPO REAL

El objetivo de esta aplicacion es visualizar la variacion en tiempo

real de cuatro sefiales cualquiera, sefiales que deben ser simuladas

utilizando cuatro sliders.
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De la barra de dibujos (Drawing) seleccionamos el icono “Real
time trend’ y llevamos a la pantalla el histograma en tiempo real,
con doble click en este elemento entramos a la ventana “Real time
trend configuration”y definimoslos siguientes parametros
e Comment: Astudillo
e Time Span: 10, seleccionado segundos
¢ |Interval: 100, seleccionado milisegundos
e Number of Major Div.: 2, color balnco
¢ Minor Div / Major Div.: 1, color azul
e Major Div/ Time Labet: 1, color verde
¢ Valve divisions
e Number of Major Div: 2, color blanco
e Minor Div / Major Div: 1, color azul

Major Div/ Value Labet: 1, color verde

e Min Value: 0, max: 100
e Activados los siguientes iconos
e Botton Labels
e HH : MM : SS Display, HH, MM, SS
o Left Labels
» Las expresiones de control para cada sefial son por ejemplo:
e Seiial 1, denominada “OTTQO?”, color rojo, width: 1
e Sefial 2, denominada“KK”, color negro, width: |

e Seifial 3, denominada“LL", color negro, width: 1
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e Seiial 4, denominada“AA”, color azul, width: 1
e Cada una de estas variables se definen como memoria real
(Memory Real)
e Abrir la ventana “Application Script” y escribir las lincas de
programa necesarias para simular estas sefiales, por ejemplo:
IF SIMULADOR-1 <= 100 THEN
OTTO = SIMULADOR-I,
ENDIF;
IF SIMULADOR-2<= 100 THEN
KK = SIMULADOR-2;
ENDIF;
IF SIMULADOR-3 <= 100 THEN
LL = SIMULADOR-3;
ENDIF;
IF SIMULADOR-4 <= 100 THEN
AA=SIMULADOR-4;

ENDIF,;

¢ Finalmente validar el programa y cerrar la ventana con click en
GCOK”.

o Paraprobar laaplicacion, dar click en “Runtime”.
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3.6.2. PRACTICA N° 2: ANIMACIONDE UNA VENTANA DE INTOUCH

3.6.2.1. OBJETIVOS:

Simular un proceso industrial a traves de una ventana en InTouch,

utilizando para ello algunos de fos wizards presentes en InTouch.

3.6.2.2. APLICACION: ANIMACION DE UNA VENTANA

Para la animacion de una ventana en InTouch utilizamos como

aplicacion un sistema mezclador de sustancias.

Este sistema esta formado por las siguientes partes:

¢ Un tanque mezclador principal.

e Tres bombas que transportaran las sustancias a mezclarse hacia
el tanque principal.

e Un agitador colocado en el tanque principal.

e Una bomba que transportara la sustancia utilizada para lavar el
tanque principal.

e Cuatro simuladores de existencia de sustancias (tres de los
cuales son las sustancias a mezclarse, y la otra la sustancia con

la que se lava el tanque).
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¢ Cinco botones para seleccionar el tipo de producto a elaborarse
(A,B,C, D, E).

e Dos valvulas, una para salida del producto tenninado y otra para
salida de la sustancia con la que se lava el tanque principal.

e Tres histogramas en tiempo real que presentan el
comportamiento de las cuatro bombas, de las dos valvulas y
agitador, porcentaje de llenado del tanque principal,
respectivamente.

e Tanquesen los cuales sera envasado el producto terminado.

¢ Un boton para reset general del proceso.

e Un indicador luminoso de falla en el sistema.

¢ Un indicador luminoso para cuando el sistema es reseteado.

¢ Un indicador numerico del tiempo de trabajo por ciclo.

¢ Un indicador numerico de la cantidad de tanques envasados.

3.6.2.2.1. MODO DE FUNCIONAMIENTO

Este sistema mezclador tiene la capacidad de elaborar
cinco tipos de productos, que obedecen a las siguientes
combinciones:
e Productotipo A

e Sustancia-1: 30%

¢ Sustancia-2:50%
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e Sustancia-3: 20%

Producto tipo B
e Sustancia-1: 70%
e Sustancia-2:15%

e Sustancia-3: 15%

Producto tipo C
e Sustancia-1:25%
e Sustancia-2:40%

e Sustancia-3:35%

Producto tipo D
e Sustancia-1:40%
e Sustancia-2:20%

e Sustancia-3:40%

Producto tipo E
e Sustancia-1: 40%

e Sustancia-2:60%

El tipo de producto a elaborarse debe seleccionarse a
través de los respectivos botones selectores, el tanque
principal se llena automaticainente y entra en
funcionamiento el agitador, durante un intervalo de

tiempo.
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Las sustancias asi mezcladas deben ser envasadas en los
respectivos tanques del producto terminado.

El tanque principal debe ser lavado despues de cada ciclo
de trabajo, utilizdndose para ello una bomba que
transporte la sustancia con la que se va a lavar, esta debe
llenar el tanque principal, posteriormente debe funcionar
el agitador y finalmente esta sustancia debe transportarse
hacia el exterior del tanque principal.

Si cualquiera de los simuladores de existencia de
sustancias indican la falta de una de ellas, se activa el
indicador luminoso “Falla™.

Seleccionado el tipo de producto a elaborarse no se
puede seleccionar otro sin antes haber reseteado el
sistema.

Se debe utilizar una gama de colores para indicar
elementos activados o desactivados (tuberias, bombas,

valvulas, motores, tanques, sustancias, etc).
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3.6.3. PRACTICA N° 3: COMUNICACION INTOUCH - SIEMENS,

SIMATIC S§7-200

3.6.3.1. OBJETIVOS:

Enlazar un sistema de control (Siemens — SIMATIC S7-200) con

un sistema de monitoreo (InTouch), considerando las siguientes

alternativas:

e Desde InTouch, utilizando un PC activar las seis salidas
digitales de la CPU-212.

e Desde InTouch utilizando un PC visualizar la activacion de las
ocho entradas digitales de la CPU-2 12.

¢ Mediante un tanque con visualizacion de nivel, un tennometro y
un medidor analogico visualizar en InTouch la variacién de las
tres sefiales analogicas de entrada al modulo de ampliacion

entrada/salida analogica de la CPU-212.

3.6.3.2. PROCEDIMIENTO:

Para desarrollar esta aplicacion es necesario considerar los

siguientes aspectos:
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e Cargar en la CPU (PLC) un programa de Simatic en blanco,
asegurandose de que el estado de funcionamientodel PLC quede
en “RUN”.

o Traeral sistema (Enel PC) un servidor de datos, es decir, entrar
al software (KepServer), configurarlo y dejarlo listo para la
aaplicacion.

¢ Abrir una ventana de trabajo en InTouch en la que tengamos los
siguientes elementos:

e Seis switches de dos posiciones (SW1, SW2, SW3, SW4,
SW5, SWé).

e Ocho indicadores luminosos {H1, H2, H3, H4, HS, H6, H7,
H8).

e Un tanque con visualizador de nivel, un termometro y un
medidor analogico.

e Cada uno de los switches debe ser definido como una
variable de tipo “I/O Discrete” (entrada/salida discreta),y en
el cuadro “Item” debe colocarse la salida digital del PLC que
va a ser controlada por el respectivo switch, por ejemplo:

e Switch: SW1
e Item: Q0.0

e Para definir los indicadores luminosos seguimos el mismo

procedimiento utilizado para definir los switches, cambiando

légicamente la direccion de la CPU, por ejemplo:
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¢ Indicador Luminoso: H1
e Variable tipo: I/O Discrete
e |tem:10.0
e El visualizador de nivel colocado en el tanque es definido
como:
e Tagname: Tanque
e Variable tipo: I/O Real
o ltem: ALQ
e El wizard que representa un inedidor de temperatura
(termometro), debe ser definido de la siguiente manera:
e Tagname: Termo
e Variabletipo: I/O Real
e ltem: Al2
o El medidor analogico tiene los siguientes parametros de
configuracion:
e Tagname:Corriente
e Variable tipo: /O Real
e [tem:Al4
e Colocar junto a cada uno de los eleinentos que van a ser
controlados por las sefiales analogicas de entrada un
indicador numerico para visualizar la lectura de las sefales
analogicas de entrada via corriente en el convertidor de la

CPU.
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o Para probar esta aplicacion necesitamos que este conectado al
PLC el siinulador de entradas analdgicas via corriente para de
esta forma controlar el llenado del tanque a traves de la fuente
de corriente 11, el control del termometro a traves de una fuente
de corriente 12 y el medidor analogico a través de la fuente de
corriente 13.

e Para iniciar la prueba de esta aplicacion es posible que en la
ventana de desarrollo de InTouch (Window Viewer), necesite a
traves del icono “Especial” dar click en “Start Uninitiated
Conversations” y otro click en “Keinitialize 1/O”, y la

comunicacion debe iniciarse.

3.6.4. PRACTICA N° 4: COMUNICACION INTOUCH - SIEMENS,

SIMATIC S7-200

3.6.4.1. OBJETIVOS:

Monitorear las salidas digitales de la CPU-212 cuando el PLC esta

operando en funcion del respectivo programa que ha sido cargado

enél.
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3.642. APLICACION: MONITOREO DE LOS ESI’ADOS DE

FUNCIONAMIENTO DE UN SEMAFORO

Para el desarrollo de esta aplicacion se deben considerar los

siguientes aspectos.

e En la CPU debe estar cargado el programa de control para esta
aplicacion (control de un semaforo para cuatro vias), puede
hacerse uso del control desarroilado en la practica # 7,
aplicacion # 1 de simatic, este control sin minguna inodificacion
esta predispuesto para ser monitoreado.

e En InTouch se debe crear una ventana de animacion en la que se
represente la interseccion de las cuatro vias y siinular el trafico
vehicular.

e El trafico vehicular es controlado por indicadores luminosos que
resultan del monitoreo de los estados de funcionamiento del
semaforo real.

e La simulacion del trafico es controlada por un switch de dos

posiciones, el mismo que es definido a traves de:

e Tagname: Boton

e Tipo de variable: Memoria Discreta
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e El trafico en cada via es simulado por un vehiculo, definiéndose
estos de la siguiente manera:
e Vehiculo-1 (Izquierdaa Derecha)
e Location: Horizontal
e Tagname: Alto
e Variable tipo: Memoria real
e Expression: Alto
e Value:
e At Left End: 0
e At Right End: 100
e Horizontal Movement:
e Toleft:O

e To Right: 730

e Vehiculo-2 (Derechaa Izquierda)

e [.ocation: Horizontal

Tagname: lzqu

Variable tipo: Memoria real

Expression: Izqui

Value.

e At Left End: 500

¢ At Right End: 800
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¢ Horizontal Movement:
e To Left: 740

e To Right: 50

¢ Vehiculo-3 (Arriba hacia abajo)
e Location: Vertical
e Tagname: NorSur
e Variable tipo: Memoria real
e Expression: NorSur
e Value:
o AtTop: 1
e At bottom: 100
e Horizontal Movement:
e Up:'5

e Down: 730

e Vehiculo-4 (Abajo hacia Arriba)

El monitoreo de los estados de funcionamiento del semaforo es
realizado a traves de 16 indicadores luminosos que trabajan en
paralelo de a 2 de acuerdo a las condiciones de funcionainiento
del programa cargado en el PLC, estos indicadores luminosos se

definen de la siguiente manera:
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¢ Rojo 1-3:

Object type: Ellipse
Miscellaneous: Visibility
Tagname:R1-3

Variable tipo: 1/O Discrete
Item: Q0.5

Expression:R1-3 == 1

¢ Amarillo 1-3:

Object type: Ellipse
Miscellaneous: Visibility
Tagname: A 1-3

Variable tipo: /O Discrete
Item: Q0.2

Expression: A 1-3= = |

e \erde 1-3:

Object type: Ellipse
Miscellaneous: Visibility
Tagname: V 1-3

Variable tipo: /O Discrete
Item: Q0.0

Expression: VI-3 ==

e Flecha 1-3:

Object type: Ellipse



Miscellaneous: Visibility

e Tagname: F1-3

Variable tipo: I/O Discrete

Item: Q0.3
e Expression:F1-3 ==

e Rojo 2-4:
e Object type: Ellipse
e Miscellaneous: Visibility
e Tagname: R2-4
e Variabletipo: I/O Discrete
e |tem:QO.l
e Expression:R2-4 == |

e Amarillo 2-4:
e Object type: Ellipse
e Miscellaneous: Visibility
e 'Tagname: A2-4
e Variable tipo: I/O Discrete
e [tem: QLO

e Expression: A2-4 == 1

e Verde2-4:
e Object type: Ellipse

e Miscellaneous: Visibility



171

e Tagname: V2-4
e Variable tipo: I/O Discrete
e |tem: Q0.4
e Expression: V2-4 ==1

e Flecha 2-4:
e Object type: Ellipse
e Miscellaneous: Visibility
e Tagname: F2-4
e Variable tipo: 1/0O Discrete
e Item: QO1.l

e Expression: F2-4=- |

e En la ventana “Application Script’. en funcion de las variables
definidas se debe escribir el programa de control, a través del

cual se va a simulary controlar el trafico vehicular.
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PRACTICA N° 5: COMUNICACION INTOUCH - SIEMENS,

SIMATIC' 87-200

3.6.5.1. OBJETIVOS:

Manejar de manera conjunta un sistema de control (PLC)
utilizando entradas y salidas digitales, entradas y salidas analégicas
reales provenientes de transductores de corriente. temperatura,
velocidad y un sistema de momitoreo (InTouch), en el que aparte de
visualizar los estados de funcionamiento de la carga, también cs

posible controlar dicha carga

3.6.5.2. APLICACION: CONTROL DE UN MOTOR TRIFASICO DE

12 TERMINALES

Haciendo uso del control desarrollado en Simatic S7-200 del
programa para el tnando de un motor trifasico de 12 terminales
debemos preparar el programa para enlazarlo con InTouch, el
monitoreo de las sefales de entradas y salidas tanto digitales como
analogicas lo hacemos simplemente direccionando desde InTouch
los puntos en el PLC de los cuales necesitamos informacion para

ser visualizados
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Para controlar directamente desde el PC, a través de una ventana de
InTouch, necesitamos al programa en Simatic agregar y sustituir
determinadas funciones para que el control de la carga desde una
ventana de InTouch sea posible. Para esta aplicacion es necesario
utilizar espacios de memoria de la CPU, los mismos que trabajando
en forma de contactos normalmente abiertos 0 cerrados, cumpliran

la funcion deseada.

La pantalla de InTouch debe disefiarse de la siguiente forma:

e Un indicador luminoso para cada estado y modo de
funcionamiento, como tambien para proteccionese indicadores
adicionales del sistema, Jos mismos que son:

e  Estrella serie
e Delta serie
e  Estrella paralelo

e Delta paralelo

e Pre-freno
e Freno
¢  Manual

e Automatico
e Derecha
e lzquierda

e  Supervisor de voltaje
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e Sobrecarga

e Fin de ciclo automatico

o Falla
e Paro-1
¢ Paro-2

e Sistema listo para funcionar
e Marcha derecha

e Marcha izquierda

Cabe indicar que estos visualizadores monitorean los estados
de control tanto para entradas como para salidas digitales,

desarrolladas en Simatic.

Cuatro botoneras de control, las mismas que se utilizan para:
e Paro general
e Marcha hacia !a derecha

e Marcha hacia la izquierda

Un switch de dos posiciones como selector de modo de
funcionarniento manual o automatico.

Un wizard que representa un motor trifasico, el mismo que
debe animarse de acuerdo al funcionamiento de la carga

(Motor trifasico).
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e A traves de indicadores numericos se debe presentar en la

pantalla los siguientes parametros:

e Corriente de linea def motor

e  Temperatura del motor

e Velocidad del motor

e Considerando el voltaje trifasico de alimentacion
constante (Voltaje de linea a linea, VL-L, 220V) y un
factor de potencia paraa el motor trabajando a vacio de
0.6, calcular y presentar via indicadores numericos los
siguientes parametros:
e Potenciatrifasicaactiva
e Potenciatrifasica reactiva

e Potencia trifasica compleja

e Para el enlace entre Simatic e InTouch, en el programa
desarrollado en  Simatic realizamos las  siguientes
modificaciones:

e Parogeneral: V1.0

e Derecha: V1.1

e lzquierda: V1.2

e Manual - Automatico: V1.3
e Reset:V1.7

e \Wizard de motor trifasico: V2.0



3.6.5.3. RESUMEN:

Sistema listo para funcionar:V2.1

El control de esta carga se puede realizar desde tres puestos:

e Desde la unidad central de control

e Desde una ventana de InTouch

Desde la maqueta funcional “Motor Trifasico”

Estos puestos de control se detallan en las siguiente tabla

|
|

UNIDAD
ENTRADAS / MAQUETA VENTANA DE
SISTEMA CENTRAL DE
CPU MOTOR INTOUCH
CONTROL
Derecha 11 10.1/ V1.1 [1 DER.
Izquierda 14 102/V12 13 17Q.
Manual / Manual /
- v1.3 -

Automatico Automatico
Paro-1 I8 0.4 15 Paro-1
Paro-2 112 10.6 11 Paro-2

Paro General o V1.0 - Paro
Reset 113 10.7/V1.7

Reset

176
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

Los objetivos yue se trazaron para el desarrollo de este proyecto considero que
han sido cumplidos, porque el equipo simulador logico programable ha sido
diseiiado, construtdo y sometido a pruebas de funcionainiento obteniéndose
resultados aceptables en cuanto a la operatividad de funcionainiento dentro de

un laboratorio

El esfuerzo economico realizado para la construcciéon de este equipo es inuy
significativo, pero sin embargo, no ha sido lo suficiente, lo cual indica que
dicho equipo puede ser mejorado v optimizado buscando logicamente cubrir la
mayor cantidad de areas en las que es aplicable un sistema de automatizacion

industrial,

En la Unidad Central de Control se utilizaron algunos clementos de medio uso.
que para fines didacticos dentro de un laboratorio funcionan correctamente,
mientras quUe otros eclementos necesartamente se tUCo que adquirir nuevos, el
montaje y cableado han sido realizados de manera sencilla y todo punto de
conexion eléctrica esta detallado en el respectivo diagrama de conextones,
garantizando de esta forma la funcionalidad del equipo y cualquier falla que
ocurra pueda ser identificada y corregida Todos los eleinentos que cstan
sujetos a daiios por mal manejo, disponen de sus respectivos dispositivos de

proteccion, pero Sin embargo, es recomendable poner cierta atencion cuando

LA
POLITECHICA DEL Litopa;
IR 'OnAy
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inaneje la alimentacion de circuitos de control, interfaces., potencia y

conectores de sefiales analdgicas vy digitales tanto en entradas como en salidas,

Coino norma general para el uso de este equipo, es necesario considcrar que
cualquier programa cargado en el PL C. prmero debe ser probado y
garantizado el correcto funcionainiento del mismo, antes de energizar la
interface de potencia y peor aun el circuito de fuerza. esto implica cargar y
probar un prograina solamente con el P L C energizado y cuando todo es

correcto podeinos entonces energizar los demas elementos del sistema

En la Unidad Central de Control también Se dispone de un auto transformador
trifasico de 220/440 voltios de linea a linea, este elemento fue incorporado para
realizar pruebas en el transductor trifasico de potencia activa, eleinento que se
encuentra instalado en la inaqueta N -1. pero lamentablemente no se pudo
adquirir los transformadores de corriente, dispositivos indispensables para el

correcto funcionamiento de este transductor

En la maqueta N.- 1. se dispone de elementos de tipo industrial coino es el caso
de los transductores de corriente y potencia activa, de tres galvanometros y una
fuente de alimentacion, como también clementos disefiados y construidos
durante el desarrolio de este proyecto, tal es el caso de los transductores de

teinperatura y velocidad, como también el sensor de velocidad, finalmente el
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motor es de tipo estrictamente didactico, dificilmente se podria conseguir un

motor de tipo industrial de estas caracteristicas.

Las maquetas numero 2 y 3 estan disenadas siinpleinente para recibir sefales
de control, en la una un maximo de doce sefiales digitales de control, en la otra

un maximo de ocho senales digitales de control.

Finalmente, este equipo puede ser mejorado considerando fos siguientes

aspectos:

e Enla Unidad Central de Control buscar la posibilidad de incorporar P.L.C.s
adicionales para poder armar redes de control.

e Incorporar otros P.L.C.s de distintas marcas para conocimiento de los
mismos y desarrollar practicas de comunicacion con InTouch.

e En la maqueta N.- 1, se puede adicionar mas elementos de control, como
transductores de potencia reactiva, de factor de potencia, de voltaje, un
regulador de velocidad con entradas y salidas analogicas, etc.

* Para analizar redes eléctricas de manera general, seria conveniente la
adquisicion de un equipo analizador de red como por ejemplo el “Power
Logic”, clase 3020, equipo que Se comunica directatnente via puerto serial
con InTouch, con el cual se tendria informacion referente a voltajes,

corrientes, potencias, energia, demanda, etc.
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Profundizar el estudio de los softwares Simatic e InTouch, buscando
desarrollar nuevas aplicaciones que permitan descubrir mayores bondades
que presentan dichos softwares.

Para la mejor conceptualizacion del desarrollo académico de la materia
automatizacion industrial, es indispensable el disefio y construccion de
nuevas maquetas funcionales, proyectadas fundamentalmente a otros
sisteinas de aplicacion, como es el caso de los sistemas neumaticos,
hidraulicos, etc.

Este trabajo, personalmente considero que €s un aporte inuy significativo
para el desarrollo de la ingenieria en electricidad, especialidad industrial,
pero sin embargo, ante la realidad tecnologica i-nundial, creo que solamente
es la primera piedra de una estructura que para poder desarrollarla do
acuerdo a la exigencia tecnologica actual falta mucho vy es una ilusion
personal que la Escuela Superior Politécnica del Litoral y/o cualquier otra
Universidad, tome este trabajo como punto de referencia para un verdadero
desarrollo en la formacion de ingenieros en electricidad, con
especializacion en electronica industrial.

Este equipo se denomina ELSITA 1.0, en honor a mi sefiora madre,

inspiradora de mis mas grandes proyectos.



APENDICE

DESARROLLO DE PRACTICAS EN SIMATIC.

Las practicas planteadas y desarrolladas en Simatic Step 7 micro/Win 16, version

2.1 estan guardadas en los siguientes archivos:

e Practica N.-1: Instalacion del software Step 7.

e Practica N.-2: Comunicacion entre Step 7 y el P.L.C. Siemens S7-200,
CPU-212.

e Practica N.-3: Contactos cstandars y teles auxiliares.

Archivos:

e OTTO-1: Contactos estandars

e OTTO-2: Relés auxiliares.

e OTTO-3: Aplicacion - funcionamienio condicionado de
cuatro motores.

e Practica N.-4: Bobinas de salidas y temporizadores

Archivos:

e OTTO-4: Bobinas de salida.

e OTTO-5: Temporizadores.

¢  OTTO-6 a: Aplicacion - secuencia automatica.

e Practica N.-5: Contadores.



Archivos:
e OTTO-9: Contadores.
e OTTO-9 a: Aplicacion — contador de una sccuencia
automatica.
Practica N.-6: Contactos de comparacion.
Archivos:
¢ OTTO-7 a: Contactos de comparacion.
e OTTO-8: Aplicacion - Llave de seguridad.
Practica N.-7: Transferencia de datos.
Archivos:
e OTTO-13: Transferencia de datos en forma decimal.
e OTTO-13a: ‘Transferenciade datos en forma Hexadecimal.
e OTTO-15: Aplicacion N.-1 ~ Semaforo para cuatro vias.
e OTTO-36: Aplicacion N,-3 - Control de un motor trifasico de
12 terminales.
Practica N.-8: Operaciones logicas y aritméticas.
Archivos:
* OTTO-11: Operaciones aritmeéticas.
e OTTO-25: Operaciones logicas.
o OTTO-I8: Aplicacion N.-1 - Control de un motor de pasos.

¢ OTTO-26: Control de tres motores de pasos.
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* Practica N -9 Seales analdgicas via corriente
Archivo
e OTTO-19 Pruebas de funcionamiento
® Practica N -10 Sefiales analogicas via voltaje
Archivo

e OTTO-19a Pruebas de funcionamiento

Todos estos archivos se encuentran respaldados en el CD-ROM ~TESIS™, vy ¢l

desarrollo de los mismos se muestran a continuacion.
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L //

z //PRACTICA N.-3
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//
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NETWORK = //CONTRCTOS ¢ I EN SERIT
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LM 10
A 10

24  NETWORK 3
25  //Encendido
contactos

"
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LD
O
jpxe) ==
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37y T TR RET -~ . - P -~ . 1
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4+ o R - Ty s
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[N
A
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44 //tipe VYSTANDAR",ncrmalmente

"o TGN A 1

NETWORK &
//Utilizando
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NETWORK ¢ //FIN DEL
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//

//PRACTICA N.-3

/7

//RPLICACION : FUNCIO

NETWORK 1
/7
// //
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ALD
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MOTOR MZ
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()]

)

3
DE

0

4
70 NETWORK 2 DE SOBRECARGA M2
' LDN MO 1
73
74 NETWORK 10 //INDICADOR [E M3,

DICADOR DE SISTEMA DETENIDO

4
95 NETWORK 12 //FIN DEL PROGRAMZ
86 MEND
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//PRACTICA N.-4.

Iy
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//TEMPORIZADORES .

g

s

NETWORK 1 //ENCENDIDO DE UN TEMPORIZADOR CON RETARDIO BN LA

CONEXTION,
/7

r/
///

NETWORK //PUEBA DEL TEMPORIZADCR
L.D 140

= QG.L0

NETWORK 3 //PRUEBA DEL TEMPORIZADOR
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= Q0.1
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10.1

o e A
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T
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NETWORK © //PRUEBA DEIL
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NETWORK 7/ //FIN DEL PROGRAMA.
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//PRACTICA N.-4.
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A V.1
LD T46
C V0.5

ALD

TOM

NETWORK 14 //AUYILTAR PARA EMPERAZAR NUBVAMENTE B CICLO

Ny VO.1
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NETWORK 15 //FIN DEL PROGRAMA.
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LD VO.1
AN Q0.3
LD T40

) VL2

= VO, 2

TON T41, +10
&7
63 NETWORK & //TIEMPC DURANTE EL CUAL PERMANECE ENCENDIDO QU. 3.
69 LN VO.3
70 A Vi,
71 LD T41
72 O oG 3
73 ALD
74 = Q0.3
75 TON T42, +20
76
77 NETWORK 9 ESPERA PARA QUE ENCIENDA QU.4.
78 LDN
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—
s}

= vo.3
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O VO.5

i
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TOM T47, +10

NETWORK 14 //BUXILIAR PARA EMPERAZAR BL 0T
LD Vo, 1

AN V0.2

LD T47

0 VD, 6

ALD

1

130 NETWORK 15 .

131 LD V0.6

132 LD f0.¢e

133 CTU ca, +3

134

135 NETWORK 16 //DETIENIE LA SECUENCIA POR EFECTO DEL

CONTADOR.
LD C

NETWORK 17 //FIN DEL PROGPAMA
MEND




PRAC

c:\microwin\projects\otto-9a.obl

AL DE UNA SECUENCIA AUTOMATICA
MNetwork 1 PARO DEL SISTEMA.
o P ¢
e i/} { )
Nebworic O & Q0.1
g P i1 ;o
— 7 i 1 17 f { )
! 1 ¢
]} I { )
Networi 3 CONDICION PARA QUE PBUEDA ENCENDER Q0.2
! y 11 7
— 1 f I { )
H
Network 4 ATULTILIAR PARA CONTROL DEL CICLO.
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UXTLIAR PARA CONTRCL DEL

s
(I
h
3
e}
et
;
¢
U
=

CONTROL DEL TIEMPO DURANTE EL CUAL PERMANECE ENCEMDIDO

Co.L2.

Network &

[ |1 L Y
— | b 1 1 (S
} W Tov
dp1
7 TIEMPO DE ESPERA PARA QUE ENCIENDA Q0.3

- W TON
ey
Network & TIEMPO [iIJRANTE EL CUAL PERMANECE Y Q0L
1 P [ L ;
~— | 1 1 { )
t N 1OV
It




Network

c:\microwin\projects\otto-9a.obl

ESPERA PARA QUE ENCIENDA 0.4,

Network

— o}

e TIEMPO DFE
| P -
i 1 | { )
k N
4T
10 TIZMPO DURANTE EL CUAL
i |y ;o
1 1 { )
f N
JpT
; 11 TIEMPO DE

Network

ToN

PERMANECE ENCENDIDO QO0.4.

oy

ESPERA PARA QUE ENCIENDA 0.5,

i | o
i 1 | { )
1
I

(el
i

217
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(&

>
=
~
rd

'

w

I S po S

TR

Db VA

T

v

ork

W

49
|9
e

Fie s

+4PT

el
'
G
'z

o
v
L
Z

CONTADOR

15

WOY kK

i)
[d]

[
a4

S

laryis

Y
L

e

-
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1

e e 4 o T T TR T AR TTEN T T Ty T N R T
Network 16 DETIENIE LA SECUENCIA POR BEFpCTO DEL CONTADOR.

T

Network 17 FIN DEL PROGRAMA.

e {EN T

~
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/ I/
//PRACTICA
/7
//CONTACTOS DE
s

N.-6.

COMPARACION.

NETWORK 1 //CONTACTOS DE COMPARACION ---~
/7
// r/
/7
LDB= IBG, 1
B OO0 .0

[WAVINES,
NETWORK I //CONTACTOS DE COMPARACION ---
LDB= IBC, 2

Q0.1

//CONTACTOS DE COMPARACION —-—-~

NETWORK 4 //CONTACTOS DE COMPARACION —--
LDRB= IB0G, 4
- oo

L2

NETWORK

T R=

1 LI
NETWORK &  //CONTACTOS [DE COMPARACION —--
LDB>= IBU, 5

NETWORK 7/ //CONTACTOS DE COMPARACION —--
LDB<= RO, B

~
o
v
Vo
3

-
&3]
=
v

NETWORK & PROGRAMA .

MEND

ITGUALLAD

TGUALDAD.
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Network & CONTAC

IE COMPARACICON --- D

Network 7 CONTACTOS DE COMPARACION ---— DESTGUALDAD

Netwotrk & FIN DEL PROGRAMA.

—(END
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€~7-~-PRENDE MOTOR MI.

1~2-4-6--PRENDE MOl

NETWORK

LDB=

NETWORK 4
LDB= IBD,
3

= QUL e

-
3Th

50 1-2-3-4-0H~

[}

NETWORK ©
LDB= IBG
= o0 . 4

I

NETWORK ©

MEND



1-4-8---PRE]

(

1-2~4-6~-PR

e )

CODIGO 3-5-7-8--PRENDE MOTOR

M1

M

“
8]

NUE MOTCR M5,
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Network 6

——(ENT)




W ho
RS
~
el

e

o]

3

}_a

[

@

b=

e

i

~J

4 //TRANSFERENCIA DE DATOS.--- CARGANDO DE MANERA [ECTMAL
L /

g /

€

NETWORK 1 //TRANSFERIR DATOS EN FORMA DE BYTE.--— CARGANDO EN
-

FORMA DECIMAL,

’

/7
//
s

1 LD I0.0
2 MOVB 1, QRs

hed L b e g
N

4  NETWORK =2 //TRANSFERIR DATOS EN FORMA DR

FORMA DECIMAL.

15 LD 0.1

14 MOVB 42, QBU

177

17

1% NETWORK 3 //TRANSFERIR DATOS EN FORMA DE PALABRA.-- CARGANDO

EN FORMA DECIMAL.

Ty ;

LD

MOVW
21
22 NSFERIR DATOS EN FORMA DE PALABRA.-- CARCGANDO
-

QW0

Z& NETWORK 5 //FIN DEL PROGRAMA.
27 MENWD



c:\microwin\projects\otto-13.0obl

o

PRACTICA N.-7

TRANSFERENCIA

DATOS ---

Network 1 TRANSFERIR DATOS EN FORMA DE BYTE.--- CARCANDO EN FORMA
DECIMAL .
: MOV B
4N outh,
Networl 2 DATOS EN FORMA DE BYTE.--- CARGANDO BN FORMA

Network 3 TRANSFERIR DATOS EN FORMA DE PALABRA . ~-— y KN
FORMA DECIMAL.
. MOV W
4N ouTh,
Network 4 TRANSFERIR DATOS EN FORMA -~ CARCANDO EN
FORMA DECIMAL.

. Moy w
H
i e E 1




Network

—{ENL)

c:\microwin\projects\otto-13.0bl

ST T D 7
FIN DEL PROGRAMA.

|8
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Iy
//PRACTTICA N.-7.

s

i

//TRANSFERENCTA DE
///

1

NETWORK 1 //TRANSFERENCIA EN
MANERA HENADECIMAL.

TRANSFERE

14

NETWORK = /
MANERA HE;
LD

MOVE

NETWORK
MANERA

MOV

y

W

NETWORK 4 //TRANSFERENCIA EN

MAWNERA HEXMADECIMAL,

I
A

10

~
QWO

CARGANDO

FORMA

FORMA

FORMA

DE

DE

T
[R5

MANERA

PALABRA. ——
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PRACTICA

TRANSFERENCIA DE DATOS.-—-
Network 1 TRANSFERENCIA EN

HEMADECIMAT,,

: MOV B
—  ———————EN

hn N
LN

Networi

~_4

N SUT

T

Netw

MOV W
EN

. 4IN TUTE
Network 4 TEANSFERENCIA EN
HEXADECIMAL.

MOV W

—  |———n

N OUTE

B

EORMA

OR

MA

b
i

-

LE

BYTE.

FALABRA ., —--

ARGANDO

IR

N0

DE

MANERA

MANERA
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//
//PRACTICA N-7.
/7
/7
//KLTT CACION N,

NETWORK 1 /7
/7
/7
/, /'(
LD
MOVW

NETWORK
Lk

AN 745
TON T40, +250

NETWORK //CRRGAR SECUNDO
3.

LD T4
MOVW  16#600, QWD

NETWORK 4 //TIEMFPO DR
LD T40

TOMN T41, +50

2=§ --- F

—
T

SOHA 1-3 -

NETWORK > //CABRGAR TERCER ESTADO ——-- ROJ

- ROJO 1-3.
) T41
162200, QWO

Jok
DEL

G //TIEMPO

4z, +100

NETWORK 7 //CARGAR CUARTO ESTADO ---
LD T42

MOV 16#3000, QWD

DE DURACION DIEL

BSTADO

NETWORK ¢ //CARGAR QUINTO ESTALC --- ROJU 1-3 —-- YVERD
AMARILLO 2-4.
LD T43
MOVH 1CHZ00L, QWO
//TIEMPO DE DURACION ESTADO

L
TOR T44, +50
NETWORK 1 //CRRGAR SEXTO ESTA -—— ROJO -4 -~= ROJO 1-3 —-—-

1
FLECHA 2-4.
Ny it

MOVW

DE DURZ

NETWORK




PRACT

1o

Ty

NETWO

e am—

c:\microwin\projects\otto-15.0bl

TICA N-7.

ACION N.- 1.- SEMAFORO PARA CUATRO VIAS.

rko 1 CARGAR PRIMER ESTADO ---

" MOV W

A -
. 1

[EMFPO DE FUNCIONAMIENTO DEL PRIMER ESTADC

-

} | F N 7Oo%

e

4pT
Network 3 CARGAR SEGUNDO ——— i=d4 -—- RMARILLO

MOV_W

4w ootk

vork 4 TIEMPO DE DURACION DEL SEGUNDO ESTADO

f————f o~

4pT

- ROJO 2-4

234
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CARGAR TERCER ESTADO --- ROJO -4 -~-- FLECHA 1-3 —-—-—
~ T

ROJO 1-3.

wn

Network

MOV W

4N ouTh,

Network 6 TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTADO.

Network 7 CARGAR CUARTC ESTADO --- VERDE 2-4 --- RCJO 1-3.

MOV W

-—;{ }———-—-— BN

41N DUTE.

Network 8 TIEMPO DE DURACION DEL

=
(

[
o
vl
=]
o)
[
%3}
~3
et
=
e}

—{ } ™ 7ON

]
(o8]



Network

— }————————————m -

10 TIEMPC DE DL

c:\microwin\projects\otto-15.0bl

CARGAR QUINTG ESTADO -~- RQJO 1-3 --- VILRDE
4

MOV W

s IN OUTH

—

Network

N

-

LWOI K

D

N rax
k)
11 CARGAR -—- ROJO Z-4 --~ RCQIO

e

1

FLECHA

MOV W

i ~IN DQUT .

2 TIEMPO DE DURACION LEL SEXTO ESTALO.

3 FIN DEL PROGRAMA.

oy
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/
2 //PRACTICA N.-7
3 //
! //APLICACION N.-2 : CONTROL DE UN MOTOR TRIF DR DOCE
TERMINALES.
5 /7
6
7 NETWORK 1 //CONDICIONES DE PARC DEL SISTEMA.
o LDN 10
’ A 0
10 AN i0.é
11 A 0.0
12 AN Q1.5
13 = V.2
14
b NETWORK -2 //INDICADOR INTERMITENTE DE FALLA DEL SISTEMA.
16 DN I0.5
17 ON IG.0
15 3N T59
19 LES
20 AN T3
21 = Q1.7
LPP
8 TON T58, +10C
24
o5 NETWORK 2 //CONTRQL DEL TIEMPO INDICADOR
DE FALLA.
LD 758
TON T59, +10

NETWORK 4 //CONDICION DE FUNCIONAMIENTO LEL SISTEMA.

0 LD vVO.2
i = V0.0

3

//ARRANQUE A LA DERECHA.

o

NETWORK
LD 3
A

3
3
3
3
3

i
"
(-

G W
TSI e &
PP o
Pl (]
)
oNQR e O H < <

[ =D O
. T
[ OO

[i=N
>
[

o
=

)

41 = .0

a2

43 NETWORK 6 //ARRANQUE A LA IZQUIERDA
14 LD VO.2

45 A V0.0

46 D 0.2

47 o] Q1.1

48 ALD

49 AN 1.0

50 i

AN

[
—

O OO

B D

53 NETWORK 7 //FUNCTIONAMIENTO EN ESTRELLA SERIE .
54 // /

55 //COMENTARIO DEL SECMENTO

56 7/

57 LD Q1.1

53 O ©l.0
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AN CO
MOVB 1641, QBO

NETWORK ¢ //REPITE LA SECUENCIA.

/
LD Q1.0
O Q1.1
o] V0.3

AN T44

NETWORK 9 //CONTROL DEL TIEMPO DE FUNCTONAMIENTO EN ESTRELLA
SERIE.

LD Q1.0
0 Q1.1
AN T44

TON 37,

NETWORK 10 //TRANSTICION DE ESTRELLA SERIE A DELTA SERTH.
LD T37

AN co

MOVE  16#0, QRO

NETWORK //CONTROL DEL TIEMPO DE TRANSTCION
LD T
AN T44

TON T8, +10

eS|

NETWORK //FUNCIONAMIENTO EN DELTA SE
LD

AN

MOVB
NETWORK //CONTROL DEL TIEMPO DE FUNCIONAMIENTG EN
DELTA SERI

LD
AN
TON

NETWORK 14 //TRANSICION DE DELTA A FESTRELL:
PARALELC.

LD T50

AN Co

MOVE 16#0, QBO

NETWORK 15 //CONTROL DEL TIEMPO DE TRANSICIOM.
LD T50

AN T44

TON Thi, +10

NETWORK 1¢ //FUNCIONAMIENTO EN ESTRELLA PARALELO.
LD i
AN

MOVEB

NETWORK 17 //CONTROL DEL TIEMPG DE FUNCICNAMIENTO RN
ESTRELLA PARALELO.

LD T51

AN T44

TON T2, +200
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=
=

NETWORK 13 //TRANSICION DE ESTRELLA
PARALELO.

116 LD 52
117 AN (510]

MOVB &, QBO

et b
w0 -

[

NETWORK 19 //CONTROL DEL TIEMFO
101 Lo TSZ2
122 AN T44
23 TON T53, +10

= o b
[
U

v ON

y (N

~
O

o5 NETWORK =0 //FUNCIONAMIENTO EN DELTA PARALELG.

26 LD T53

127 AN CC

123 MOV 16#8, ORC

129

130 NETWORK =21 //AUXILIAR DE APAGADO.

131 LD V0.3

132 o] T37

133 O M3, 0

134 AN T44

135 = MO, 0

136

137 NETWORK 22 JCONTROL DEL TIEMPO DE ESPERA PARA ACTIVAR
ESTADO DE FRE~-FRENO, PARA CUANDGO EL SISTEMA TRABAJA EN
AUTOMATICO.

13y LD T53

139 A 10.2

140 TON T45, +200

141

142 NETWORK 23 //AUXILIAR DE APAGADO.

143 LN V3.0

144 O VO.7

145 A 10.3

14¢ AN T41

147 = VO, 7

148

149 NETWORK 24 //ESTADO DE PRE-FRENO.

i50 LDN 10.3

151 A vO.7

152 iy VO. 2

153 0 MC

154 AN 1.1

155 AN QL. O

156 0 T45

157 AN ofb}

1549 MOVE 16410, QBO

15¢

160 NETWORK 25 //CONTROL DEL TIEMPO DE PRE-FRENO.

161 LDN 10.3

162 A ).z

163 A

1

1

1

65 AN

9 EN

167 O

168 AN

169 TON +10

170

171 NETWORK 26 //CARGA ESTADO DE PRE-FRENQ, FRENO ¥ HARILITA

3
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REPETICION DE

7 LOMN

Al

CCUENCIAL

A
MOVE

TARO DE

NETWORK 27/ //CONTROL DEL
FRENO.

LD T40
AN T44
TON T41, +10

NETWORK =8 //PERMANECE
iRy :

AN
MOVEB

NETWORK =P //CONTROL FINAL DEL TIEMPO
FRENO.

‘!K xr“ B

LB T41
AN T44
TON T4, +10

NETWORK 30 //SIST
LD T54
AN co
MOVE 0, QRO

NETWORK TEMPO DE ESPERA PARA Q1
REPITA
LD
2

it

-

A
TON

NUMERO DE

//INDICADOR DE CICLO AUTOMATICO TERMINMADO.

0 = ol
211

212 NETWORK 34 //FIN DEL PROGRAMA.
o1 MEND
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TEPMINALES

—~
=
>
o
O
g

PRACTICA N.-
APLICACION N.-2 : CONTROL DE UN MO

CONDICIONES DE PAROC DEL

Network

0 |1

— P

SISTEMA.

DEL

/ INDICADOR INTERMITENTE DE FALLA

Network

N ToN

VICADOR DE

T
L

ey ) 3 NTRAT T n T
Networx 3 CONTROL DEL TIE
DAT TR
rallLAa.,

CONDICION DE FUR

4

()

5 ARRANQUE A LA DERECHA.

Network 5

L »—E e
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Network & ARRANQUE A LA TZQUIERDA.

= — e — ——( )

Network 7 FUNCIONAMIENTO EN

.ff;;;:,;;_ a%&
— | 1} EN

s AIN L.
Network = REPITE LA SECUENCIA.

1

L
L

KXo
oy
]
O
=
=
3
O
e

Network DEL TIEMPO DE PURCIONAMIENTC

—i m ] ¢} N TON
R {pr
Network 10 TRANSICION DE ESTRELLA SERIE A DELTA SERIE.
T MOV B
— I EN
o Ay %

o
3}



c:\microwin\projects\otto-36.0obl

Network

ork 11 CONTROL DEL TIEMPO DE TRANSICION.

- ¢ Y

dpr
12 FUNCIONAMIENTO EN DELTA SERIE.
EIE Wov B
i)

s oAIN ouTh
13 CONTROL DEL TIEMFQ DE FUNCIONAMIENTO EN DELTA
— N fON

dpr |

14 TRANSICION DE DELTA SERIE A ESTRELLA PARALELO.

Network

—

IR MOV B
{ ‘ E, EN
AN OUTE
15 CONTROL DEL TIEMPO DE TRANSICION.
{ . } N O
- by

o

(S}
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Network 16 PUNCIONAMIENTC EN ESTRELLA PARALELG.

ma o MOV B

Netwerk 17 CONTROL DEL TIEMPO DE FUNCIONAMIENTO BN ESTRELLA
T)?\T\z‘ FT()
ranA o),

— ] |+ } N ToM

Network 18 TRANSICION DE ESTRELLA PARALELO A DELTA PARALELO.

o)

AR MOV B

Network 19 CONTROL DEL TIEMPO DE TRANSICION

— | { t N TON

+P7T

ZC FUNCIONAMIENTO EN DELTA PARALELO.

[

Network

MOV B

—

} EN

o

T

4N o




Network 21 AUXTLIAR DE APAGADO.
! ], ;
IL A CF i u
m
||* _||
Network 22 CONTROL DEL TIEMPO RA PARA ACTIVAR

PRE-FRENO, PARA CUAD
AUTCMATICO.

STEMA TRABAJA

J;L_ “ ! “ & TON
dor
Network 23 AUXILIAR DE APAGADO.

Network 24 ESTADO DE PRE-FRENO.

w 0 o ) . _;_. oy - ;o HUOV B
— 1 1| 1 1 _ 170 EN
‘ |
i
| ﬁ
* <IN -
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Network 25 CONTROL DEL TIEMPC DE PRE~FRENO.
] Pl 1l 1o P oo
N LI 1 0 17 170 m 1T i
| 47
i !
I |
m
Network 2¢ CARGA ESTADD DE PRE-FRENO, FRENO Y "HABILTTA
DE SECUENCIA.
T MOV B
1 [
— 1
4N ouths
N twork 27 CONTROL DEL TIEMPO DE DURACION DEL
1 1, -
— H 11 i
Codpr
Network 28 PERMANECE ESTADO DE PRE-FRENO.
. , _ " MOV B
— } LI EN
W - IN OUTE
Network 29 CONTROL FINAL DEL TIEMPO DEL FRE
1 1.1 —
— } { 7} N T
407

~-FRENO.
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30 SISTEMA APAGADOC.
MOV B

Network 31

TN R N B!
— | (. it v 7oy

APT
Networlk 32 CONTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS.
b———{
— e [
4oy
Network 33 INDICADOR DE CICLGO AUTOMATICO TERMINADO.
Network 34 FIN DEL PROGRAMA.

—{END)
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//

//PRACTICA N.-3.

/7

//OPERACIONES ARITMETICAS.

P
v

NETWORK //SUMA DE DOS NUMEROS ENTEROS EN FORMA L
/7
s

I /'/

/7

LD (0.0
MOVW +50, ACO
+1 +30, ACO

NETWORK 2 //VERIFICACICN DE LA SUMA.

LbB= ACU, 8O
- Q0.0
NETWORK //SUMA DE

LD
MOVW , ACIL
+1 , ACT

NETWORK 4 //VERIFICACTON DE LA SUMA.
LDB=  AC1, 16430

= Q0.1

NETWORK 5 //SUMA DE DOS NUMERCS ENTEROS ,UNO EN FORMA
14

Y OTRO EN FORMA HEXADECIMAL.

LD 0.2

MOVW +7, ACZ

+1 1648, ACZ

NETWORK 7/ //SUMA DE DOS NUMEROS ENTEROS, PRESENTADOS EMN FORMA
DE PALABRA.

LD I0.73
MOVW +840, QWO
+1 +240, QWO

PRESENTADOS EN FORMA

NETWORK & //RESTA DE D
DE PALABRA.

e

LD 10,4
MOVW +100, QWO

-1 5%, GWO

NETWORK 9 //8UMA DE DOS NUMEROS ENTEROS,UN VALOR CONSTANTE Y
UN VALCOR TEMPORIZADO.

Ny 2

LPS

AN Q0.5

TON T40, +50
LPP

MOVW T40, AC3
+1 +10, AC3

NETWORK 10 //VERIFICACION DE LA SUMA.

1
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~
3

A
QU

-

NETWORK 11 //FIN DEL PROGRAMA.
MEND
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PRACTI

OPERACTONES ARITMETICAS.

Network 1 SUMA DE DOS NUMEROS ENTERCS EN FORMA DECTMAL

4INT UT
Networj 2 VERIFICACION DE LA SUMA.
————i:" :BI———* )
Network 3 SUMA DE DOS NUMEROS ENTEROS EN FORMA HEMADECT)

Network 4 VERIFICACION DE LA SUMA.

sl )
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Network 5 SUMA DE DOS NUMEROS ENTEROS ,UNO EN FORMA DECIMAL Y
OTRO EN FORMA HEXADECIMAL.

ADD I

i -}'————-—EN

N
-4z ourh
Network ¢ VERIFICACION DE LA SUMA.

o
=
m
p
o]
[
o
v

SUMA DE DOS NUMEROS ENTEROS, PRESENTADOS EN FORMA DE
PALABRA .

] .ih—————-—-—-——EN

PALABRA.

SUB 1

I NN

+HiN1
HIN2 OUTE
Network B3 RESTA DE DOS NUMEROS ENTEROS, PRESENTADOS EN FORMA DR
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STTMA T Ty |
SUMA DE DOS NUM

VALOR TEM

4pT
ADD [
EN
4!
42 outh
Jetwork 10 VERIFICACION DE LA SUMA

PROGRAMA

=t
e

Jetwork 11 F DEL

—{END)
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//

//PRACTICA N.-8

/ /

//OPERACIONES LOGICAS.
/7

NETWORK 1 //FUNCION 1
DECIMALES EN FORMA DE B
/7

//

/ /'/

LD 10,1
MOVE 5, QBO
ANDB 7, QBO

NETWORK = //FUNCION LOGICA AND, TRABAJANDO CON Vi

rJFI’['mE\'LIALTS EN FORMA
LD I0.

MOVE
ANDB

NETWORK 3 //FUNCION

DE

LOGICA AND, TRABAJANDC CON VALORES
TE.

‘:

LORES
DE BYTE.

LOGICA AND, TRABAJANDO CON VALORES
ECIMALES EN FORMA DE PALAERA.

LD 10,2
MOVW +5, QWO
THTaT 7 y(\
ANDW o QWO
NETWORK 4 //FUNCION LOGICA AND, TRABAJANDO CON VALORES

HEXADECIMALES EN FORMA
LD 0.3

MOVW 1GH#5, QWO

ANDW L1687, QWO

NETWORK & //FUNCION 1
COMBINADOS EN FORMA DE
LD 0.4

MOVW  1GHFFFF, QWO
ANDW €400, QWO

NETWORK € //FUNCION
COMBINADOS EN FORMA DE
LD T0.5
MOVB 5, OBO
ORB TEHT,

-

QRO

NETWORK 7/ //FUNCION I

L OMBINADOS EN FORMA DE
D 10.6

(OY W 1 QWG

ORW 400, QWO

NETWORK & //FUNCION
COMBINALOS N FORMA DE
LD Tt

MOVRB 5, QRO
YORB 16#7, OBRD
TON T40, +100

NETWORK 9 a
DECIMAL EN FORMA DE BYT

DE PALABPRA.

JOGICA AND, TRABAJANDO CON VALORES
PALABRA.

LOGICA OR,TRABAJANDO CON VALORES

BYTE.

LOGICA OR, TRABAJANDC CON VALORES
PALABRA.

KOR, TRABAJANDO CON VALORES

LOGICA INVERSOR, TRARBAJANDO CON VAL

1

]

253
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LD T40
MOVE 5, QBO
VB OBOG

NETWORK 10 //FIN DEL PROGRAMA.

MEND

N
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PRACTICA M.-¥

OPERACIONES LOGICA

Networlk L FUNCION LOGICA AND, TRABAJANDO CON VALORES
'—‘!'\T)I\A’A IBH RV"\"‘F

&N

Network 2

}Q

NCION LOGICA AND, TRABAJANDO CON VALORES HEXADECIMALES
FORMA DE BYTE.

WAND B
p——————iEx~
o hil
42 ouTe

@
5
O
e
&)

FUNCION LOGICA AND, TRABAJADM

FORMA DE PALABRA.

WAND W

— { BN

=

Network 4 FUNCION LOGICA AND, TRABAJANDO CON VALORES HEXADECIMALES

I 1L
EN FORMA DE PAL ABR_H

s A IN? OUTE:
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detwork  § FUNCION LOGICA AND, TRABAJANDO
FORMA DE PALAEBRA.

VALORES COMBINADOS EM

WAND W

I R —
4IN

e cuth

Network ¢ FUNCION LOGICA OR, TRABAJANDO CCN VALORES COMBINADOS EN
FORMA [DE BYTE.

— » e

Network 7 FUNCION LOGICA OR, TRABAJANDO CON VALORES COMBINADOS EN
FORMA DE PALABRA.

WOR_W

——]- | {5y

~IN

N2 DUT R

Networx 8 FUNCION LOGICA EXOR, TRABAJANDO CON VALORES COMBINALOS
EN FORMA DE BYTE.

- WIOR B
—1 EN
{in:

{m:  our}

N fov
{or




Network

—{EnE)

e]

e
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FUNCION LOGICA INVERSOR, TRABAJANDO CON VALOR
T

.
L -
FORMA DE BYTE.

10 FIN DEL PROGRAMA.

DECIMAL

L

il

T

J
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/7

//PRACTICA N.-8
//

//BPLICACION N.-1
/ i/

/
7

CONTROL DE UN MOTOR IE PASOS.

NETWORK 1 //EJECUTA EL PRIMER ESTADO : 1-0-0-0, (&) --
IZQUIERDA.

/7

/7

/7

LDN Co

0 T5G

AN C3

a 10.0
MOVB 15, OBO
ANDB €, 0OBO

NETWORK 2 //TIEMPC DE DURACION DEL PRIMER ESTADO.
LDN
0

AN
A

AN
TON

ARG

=oed o0

s O
o

=

~
+
o

NETWORK 3 //EJECUTA EL SEGUNDO ESTADO : 1-0-0-1, {(9) --
IZQUIERDA

LD T40

MOVE 15, QBO

ANDB 9, QED

NETWORK 4 //TIEMPO DE DURACION DEL SEGUNDO ESTADO.
LD T40
TON T41, +5

NETWORK 5> //EJECUTA EL TERCER ESTADO
1TZQUIERDA.

LD 741
MOVEB 15, QBO

ANDB 1, QBO

NETWORK ¢ //TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTADG.
LD T41
TON T4z, +5

NETWORK 7 //E
TZO0UIERDA .

LD T42
MOVE 15, QBO
ANDB 5, ©BO

AT ST oTIADT O R Ty e R .
JECUTA EL CUARTO ESTALC : 0-1-0-1 , (5) —-

NETWORK ¢ //TIEMPO DE DURACION DEL CUARTO ESTADO.
LD T42
TON T43, +5

NETWORK 2 //BEJECUTA EL QUINTO E3TADO : U~1-0-0 , (4) --
IZQUIERDA.

LD T43

MOVB 15, 0RO
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NETWORK -

NETWORK
NETWORK
NETWORK

NETWOREK

NETWORK
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LD
MOVE
ANDB

NETWORK //TIEMPO DE DURACION DEL
LD
TON

U U S T T S U

NETWORK 33 //EJECUTA EL SEPTIMO ESTADO : 1-0-0-1, {9} --
DERECHA

173 LD T53

174 MOVE 15, QB

17k ANDE 9, QRO

176

177 NETWORK 3 //TIEMPO DE DEL SEPTIMO ESTADG,

178 LD TER

179 TON 755, +5

150

181 NETWORK 35 //EJECUTA EL QCTAVO ESTADO (= -
DERECHA.

1 LD TS5

1 MOVB 15, RO

1 ANDB %, QRO

17

1ne NETWORK 36 //TIEMPO DE DURACION DEL OCTAVO ESTALO.
LD 755
TON T56, +5

NETWORK 37 //CONTADOR DEI "MEP\Q DE SECUENCIAS ~-
LA DERECHA -- SEGUNDO MOVIMIENTO.

H
1¢ LDN vo. 0
A T56
LD 0.7
CTU Cl, +19

[ T Y

NETWORK 3 5 //TIEMPO TE ESPERA

197 uD Cl

192 TON =8, +100

199

200 NETWORK 3 //AUKILIAR PARA INICIAR EL TERCER MOVIMIENT
T T

201 LD

NETWORK 40 //CONTADOR DEL NUMERQ DE SECUENC1AS -- GLRO A
LA DERECHA -- TERCER MOVIMIENTO.

LD T56

A VL0
LD 0.7
~T . -
CTU cz2, +2

NETWORK 41 //TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL CUARTO
MOVIMIENTO.

LD :

TON

NETWORK 42 //INDICADOR PARA CUANDO EL CICLO DE TRABAJO HA
TERMINADO.
LD \;;.

= ¢l.4




ry DN ba
= b
~1

.
Najyvel
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NETWORK 43 //FIN DEL PROGRAMA,

MEND

262
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N, -1 CONTROL DE UN MOTOR DE PASOS

] 0=t (Ry —— 1AGULERDA.

EJECUTA EL PRIMER ESTADRC 1-0-0-U,

Netwol

WAND_B

Network TIEMPCO DE DURACION DEL PRIMER ESTADRO.

S o

pT

L

J‘— .

letwork 3 BJECUTA EL SRGURDO ESTADO

Network 4 TIEMPOQ DE DURACION DEL SEGUNDO ESTADO.

—
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5 EJECUTA EL TERCER ESTADO 0-0-0-1

-

Network

—

WAND_B
EN
4t
4wz outh
6 TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTADO.
I N TON
4PT

-
53

NN,
JECUTA

EL CUARTO ESTADO : 0-1-0~1 ,

Network

WaND_B
BN

4N

4z cuTh,

2 TIEMPO DE DURACION DEL

IN TN

— |

+PT

CUARTO ESTADO.

Py
{1

—— I1ZQUIERDA.
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Network 9 EJECUTA EL QUINTO ESTADRO @ 0-1-0-0 , (4} -— 1ZQUIERDA.

WAND B

AINZ OUTH

Network 10 TIEMPO DE DURACION DEL QUINTO ESTADO.

— } N 7oA

Network 11 EJECUTA EL SEXTO ESTADC @ 0-1-1-0, (&) -~ 17

WAND B

— B in

N
1
-
g3
£
e
A
o)
3]
s
)
<}

Network 12 URACION DEL SEXTO ESTADO

— } IN OV




Network 13

'24
10}
—
b3
@]
d
e
—
[aN

TIEMPO DE DURACION DEL SEPTIMO ESTADO.

(S

Network 1

IN TON

—

EJECUTA EL OCTAVO

WAND B

I e

Network 10

N

CUTER

DURACION DEL OCTAVO ESTADO.

e RN

266
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17 CONTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS -- GIRO A LA
TZQUIERDA --PRIMER MOVIMIENTO,

O
i
-

Ne

-t

W

— T

PV
Network 18 TIEMPO DE ESFERRA PARA INICIAR EL SEQUNDG MOVIMIENTO
— F N ToN
+PT
Network 14
Network 20 CONTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS —-— GIRC A LA
TZQUIERDA —— CUARTO MOVIMIENTO

PV




Network

— )
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— =

Network

21 EJECUTA EL PRIMER ESTADO 1-0=1-0 , {107 —— DERECHA.
i ;: 1 1 1oL AND B
1 1 | T ZN
N
4z ootk

TADO.

—

-

Network

22 TIEMPC DE DURACION DEL PRIMER ES
! 1 | —
1 1 17 I

23

EJECUTA EL

TON

— |

Network

24

WAND B
EN

AN

4N OUTR.

— |

PT

DE DURACION DEL SEGUNDO E
TON

SEGUNDO ESTADC : 0-0-1

DERECHA.

STADO.
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i Network 25 EJECUTA EL TERCER ESTADC : O0-1-1-3, (€} —-- DERECHA.

— |

dme cuthke

Network 26 TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTADO
__.! !
f
Network 27 EJECUTA EL CUARTO ESTADC : 0-1-0-0, (4} -~ DERECHA.
WAND B
—
4Nt
4Nz oUTk

Network 28 TIEMPO DE DURACION DEL CUARTO ESTADO.

— r—
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Network 29 EJECUTA EL QUINTO ESTADO : 0-1-0-1, (5) —-= OERECHA.

WaND _B
‘N

fes]

~4INt

<4 outh.

Network 30 TIEMPO DE DURACION DEL QUINTO ESTALO.

— | N Tow

=77
Network 31 EJECUTA EL SEXTC ESTADO )-0=-0-1, (1) --

<MPO DE DURACION DEL SEXTO ESTADO.

Network 32

—i } N FON

45T
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Network 33  EJECUTA EL SEPTIMO ESTADO : G-, -~ LERECHA
WaAND_B
— | EN
- IN1
: cuTh
Networi 34 TIEMPO DE DURACION DEL SEPTIMC ESTALDO.
—  E N Tow
JeT
Network 35 EJECUTA EL OCTAVO ESTADC : e

WAND B

II¢

T
m
Z

= I3T

VI

- INZ

Network 36 TIEMPO DE DURACION DEL OCTAV(O ESTADO.

N ToN

II;

—p—
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Jetwork 327 CCNTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS -- GIROG A LA DERECHA
-—- SEGUNDO MOVIMIENTO.

For
)

i { Cu
H
f R
- PV

Network 3%  TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL TERCER MOVIMIENTO.
__i |

F
Network 3%  AUXILIAR PARA INICIAR EL TERCER MOVIMIENTO.

()

Network 40 CONTADOR DEL NUMERC DE
~= TERCER MOVIMIENTO.

o
o5}
rTy
P
s}
rri
ol
=
!
-
o=

|

t
[
—
rel
=
2
)
=
>

10
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Network 41 TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL CUARTO MOVIMIENTO.

— W T

NDICADOR PARA CUANDO EL CICLOC DE TRABAJD HA
T
1

Network 42 ND
ERMINADO.

1
T
— ()
Network 43 FIN DEL PROGRAMA.

—{EnD)

11
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/7

J/PRACTICA N.-#.

/

4

//BRPLICACION N.-2 : CONTROL DR
/7

P

[Ga ISR §V]

[

7 NETWORK 1 //BEJECUTA EL PRIMER ESTAZO @ 1-0-0-0.
g8 /7

G /7

10 //

11 LD

12 O

13 AN

14 A

15 MOVW QWO

16
17 NETWORK - //TIEMPO DE DURACICN DEL PRIMER ESTADO
1w LDN (919]
19 o T59
20 AN C3
A I0.¢
AN T47
TON T40, +5

NETWORK 3 //EJECUTA EL SEGUNDO ESTADO : 1-0-0-1.
LD T40

MOVW 1641926, OWO

NETWORK 4 //TIEMPC DE DURACION DEL SEGUNDO ESTADO,
LD T40
TON T41, +5

3

)
1
PR

P

NETWORK & //EJECUTA EL TERCER ESTADO : 0-0-0-1.

w W

Fa L)

—

£
3

—

MOV

AR

[FR IOV
o O

37 NETWORK ¢ //TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTADO
34 LD T41
39 TON T4Z, +5

NN
PO

NETWORK 7 //EJECUTA EL CUARTO ESTADO : O-1-0-1.
LD T4C
1€

MOVW CH1515, QWO

NN
B OY AN

//TIEMPO DE DURACION DEL CUARTO

[ S S SN N
W ~d gy N
=z
o1
]
o
. A
=33
[oe)

r

4 NETWORK ¢ //EJECUTA EL QUINTO ESTADD : 0O-1-0-0.
50 LD T43
51 MOVW 164411, QWC
52
53 NETWORK 14 //TIEMPC LDE DURACION DEL QUINTO ESTADO
54 LD T43
55 TON T44, +5
56
57 NETWORK 11 //EJECUTA EL SEXTO ESTADO @ O0-1-1-0
53 LD T44

9 MOVW 16#2619, QWO

o N
(e
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NETWORK 12 //TIEMPO DE DURACION DEL SEXTO ESTADO
LD T44
TON T45, +5
NETWORK 13 //EJECUTA EL SEPTIMO ESTADC @ 0-0-1-0.
LD T45
MOVW 16#2208, QWO

//TIEMPO DE DURACION DEL SEPTIMO

NETWORK 15 //EJECUTA EL OCTAVO ESTADO @ 1-0-1-0,

iy
MOV 16#2A2A, QWO
NETWORK 16 //TIEMPO DE DURACION DEL OCTAVO ESTADO.
LD T46
TON T4T7, +5

NETWORK 17 //CONTADOR DEL NUMERQ DE SECUENCIAS --
MOVIMIENTO.

LDN V0.1
A T47
LD 10.7
CTU co, +5

NETWORK 18 //TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL SEGUNTIO

MOVIMIENTO.

LD CG
TON T57 +100

NETWORK 192 //AUXILIAR.
D T55
= V0.1

NETWORK 20 //CONTADCR DEL NUMERO DE SECUENCIAS --
MOVIMIENTO.
LD T47

A VoLl
LD 10.7
CTuU C3, +7

NETWORK //EJECUTA EL PRIMER ESTADO @ 1-0-1-0.--
INVERTIDO.

pDN Ci

//TIEMPO DE DURACION PRIMER ESTADO.

CUART
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[
O 2O -d

|39

(&)

[VEIRVS IS

[9]

s (W b 2

USRS O S U S

i

V]
g

ul

‘

~3 o

[KelNes

PN VR TN

ot

3

IR SS U T E
=N

i

BN

W
0~ Lt W

A
L Es B s

H
©

U
o

¢

o

o

(SIS

1
b
4
1
1
1

[
)
=
3
L.
9]

T

VLT

NETWORK 23 //EJECUTA EL SEGUNDO ESTADO @ 0-0-1-0G. -- GIRO
INVERTIDO.

Ln T485

MOVW 1e#2208, QWO

NETWORK 24 //TIEMPG DE DURACION DEL SEGUNDG ESTALO.

LD T48B

TON T49, +5

NETWORK =5 /JEJECUTA EL TERCER ESTADO : O-1-i-ii. -- GIRO
INVERTIDO.

LD T49

MOVW 16#2€19, QWO

NETWORK -6 //TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTALO.
LD T49
TON TS0, +5

NETWORK 27 //EJECUTA EL CUARTC ESTADO @ U-1-0-0. -- GIiRO
INVERTIDC

LD T50

MOVW T6#411, QWO

NETWORK 2% //TIEMPC DE DURACION DEL TALO.
LD T50

TON T

NETWORK 29 J/EJECUTA EL QUINTO ESTADO @ O-1-0-1. -- GIRO
INVERTIDO

LD T51

MOVW 16#1b15, QWO

NETWORK (' //TIEMPO DE DURACION DEL QUINTO ESTADO.
LD

TON +5

NETWORK 31 //EJECUTA EL SEXTCO ESTADD @ 0-u-0-1. -- GILRO
INVERTIDO

LD 752

MOVW  16#1104, QWO

NETWORK 32 //TIEMPO DE DURACION DEL SEXTO ESTADO.
LD T52
TON T53, +5

NETWORK 33 //EJECUTA EL SEPTIMO ESTADO : 1-0-0-1. —-- GIRO
INVERTIDO.
D T53

MOVW 16#1926, QWO

NETWORK 34 //TIEMPO DE DURACION DEL SEPTIMO ESTADO.
LD T53
TON T55, +5

NETWORK 35 //EJECUTA EL CCTAVO ESTADC @ 1-0-0-0. -- GIRO
INVERTIDO.

) T55

MOVW 16#822, QWO
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NETWORK SE //TIEMPO DE DURACION DEL OCTAVO TSTADO.
LD

TON

NETWORK 37 //CONTADOR DEL NUMERC DE SECUENCIAS .--
SEGUNDO MOVIMIENTO.

LDN V0.0

//TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL TERCER

NETWORK 39 J/AUXILIAR.

NETWORK 40 //CONTADOR DEL NUMERC DE SECURNCIAS .-~ TERCER
MOVIMIENTO.

LD T56

A Ve

LD

CTU

NETWORK 41 //TIEMPC DE ESPERA FARA INICTAR FI CUARTO
MOVIMIENTO
.0

eI

i

NETWORK 47 //INDICADOR DE CICLO TERMINADO.
LD c3
= 01.7

NETWORK 43 //FIN DEL PROGRAMA.
MEND
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PRACTICA N.-&.

APLICACION N.-2 : CONTROL DE TRES MOTORES DE PASO.

Network 1 EJECUTA EL PRIMER ESTADO : 1-0-0-0,

MOV W
N

___4'1 |l Pl
i i i i H

i1

o

{n DUTE:

Network 2 TTeMPO DE DURACION DEL PRIMER ESTADO,

—

L
A
3
=

Network 3 EJECUTA EL SEGUNDO ESTADO @ 1-0-0-1.

MOV W

vl
Z

Netw

S

J

[
N

TIEMPO DE DURACION DEL SEGUNDO ESTADRO.

=




279

c:\microwin\projects\otto-26.0obl

Network 5 EJECUTA EL TERCER ESTADO : 0-0-0-1.

MOV W

— |

e =N CUTE

Network & TEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTANDO.

ed N TON

~J]

Network EJECUTA EL CUARTO ESTADC : 0-1-0-1.

MOV W

— |

- N CUT

o
=
®

¢

twork B TIEMPO DE DURACION DEL CUARTO ESTALO.

] | N TON
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L0

EJECUTA EL QUINTO ESTADO : 0~1-0-0.

J_l

Network

0

o

EN

Mav w

CUTE

TIEMPO DE DURACION DE

=
| @]
<
[
L
3
@}
]
[9p)
&
=]
s
5

— |

Network

11

EJECU

TA EL SEXTO ESTADO : O=-1-1-0.

B

Network

OV W
EN
4N OUTH,
10 TTIEMPO DE DURACION DEL SEXTO ESTADO.

— |

280
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Network 13 EJECUTA EL SEPTIMC ESTADC @ 0-0-1-0.
MOV W

—1 EN

,,4‘
oL

Network TTEMPO DE DURACION DEL SEPTIMO ESTALO

— N ToN

kel
Netwcrk 15 EJECUTA EL OCTAVQ ESTALDO @ 1-0-1-0.
MOV W

—1

4N OUTE

o
<
)
-t
€
]
=
s
o
[aX)

TIEMPO DE DURACION DEL OCTAVO ESTADO.

N TON

J~"
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Network 17 CONTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS -- PRIMER
MCOVIMIENTO.

— 7} | | T

Networkx 138 TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL SEGUNDO MOVIMIENTO.

— |

Network 19 AUXILIAR.

— )

Network 20 CONTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS —-- CUARTO
MOVIMIENTO.




21 EJECUTA EL PRIMER ESTADO : Vo= GIRG O TNVERTIDO.

MOV W

L {1 P Pl ;oo o
— | 1 t (N i N

AN SUTE

Network 22 TIEMPO DE DURACION PRIMER ESTADO.

— |} { 7} N Tow

Sy S—
lL a

Network 23 EJECUTA EL SEGUNDO ESTADO @ 0-0-1-U., -~ GIRO
INVERTIDO.

-

o

MOV_W

— | EN

o <IN oUT

Network 24 TIEMPC DE DURACION DEL SEGUNDO ESTALG.

— N To
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Network 25 EJECUTA EL TERCER ESTADC : U-1-1-0. -— GIRO INVERTIDO

MOV W
iN

__4

—n

DE DURACION DEL TERCER ESTADO.

H
)
~
s
0
[t
>
8]
[0)%
.
—
e
=
el
[®]

— } N TON

4P
Network "y EJECUTA EL CUARTO ESTARO : 0-1-0-0. —-= GIRO INVERTIDO.

MOV W

—

Network 28 TIEMPO DE DURACION DEL CUARTO ESTADO

N TON

—

[—

~PT
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MOV _W

1

NMetwork

EN

i IN CUT

O ESTADO.

=

32 TIEMPO DE DURACION DEL SEX

— |

Network 29  EJECUTA EL QUINTO ESTADO : 0-1-0-1. -- GIRO INVERTIDO.
‘ MOV W
i . -
‘—{ I EN
4N outh
Network 30 TIEMPO DE DURACION DEL QUINTO ESTADC
—] | N TON
471
Network 31 EJECUTA EL SEXTO ESTADO 0=0~0~1. == GIRO INVERTIDO.



Network 23 EJECUTA EL SEPTIMC ESTADC @ 1-0-U-1. -- GIRO

INVERTIDO.

MOV W
N

— |

a1

TIEMFPO DE DURACION DEL SEFPTIMO ESTALO.

[iaN

Network 3

— | N TON

4pT

<
{

N

ctwork 3! EJECUTA EL OCTAVO ESTAL

1-0-0-3, —= GIRO INVERTI

MOV W

—

(
\

Network 36 TIEMPO DE DURACION DEL QCTAVO ESTADO.

—

N TON

e
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Networik

37 CONTADOR DEL NUMERO DE SECUENCIAS
MOVIMIENTO.
f cu Crv
B
o4y

TIEMPO DE ESPERA PARA INICIAR EL

__4

o

Network 39

—

Network 40

IN TON I

- PT 1
AUXILIAR.
CONTADOR DEI NUMERO DE SECUENCIAS
MOVIMIENTO.

i
o

i
{

10

SEGUNTDO

TERCER



— | IN 70N

”

Network 42 INDICADOR DE CICLO TERMINADO.

(

Network 43 FIN DEL PROGRAMA.

P

{

—{(=ND)

11

Metwork 41 TIEMPC DE ESPERA PARA INICIAR EL CUARTO MOVIMIENTO.
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’/

//PRACTICA N.-

/!
//SENALES AN

7

NETWORK 1 /7

SUMA, PARA LA

/7

/7
7/
/7
LD SMO. 0
MOVW  ATWO,
+1 +500,

NETWORK 2 //

RESTA, PARA LA

LD SMOLO
MOVW AIWD,
-1 +500,

NETWORK 3 //LI

LD SMO. 0
MOVW AIW2,
+1 -rfz’(l(A,

NETWORK 4 //

LD SMO. 0
MOVH ATW2,
-1 +500,
NETWORK 5 //L
nh SMO. 0
MOVW ATwW4,

+1 +500,

NETWORK & //

LD SMO. 0
MOVW — AIW4,
-1 +500,
NETWORK 7 //
ESTA ENTRE
D11,

LD SMO .0
AW>=  +2500,
AW<= 42500,

= 0.0

NETWORK 8 //
ESTA ENTRE L
1z

LD SMO .
AW>= 41000
AW<= 41000
= Q0.1

NETWORK 2 //
ESTA ENTRE L

3.

k4

ALOGICAS VIA CORRIENTE.

LA OPERACI

\_)
=
=

CREAR UN LIMITE SUPERIOR MEDIANTE
SENAL ANALOGICA DE ENTRADA I1.

VWO

VWO

CREAR UN LIMITE INFERIOR MEDIANTE LA OPERACION
ANALOGICA DE ENTRADZA T1.

QTR 7
SENAL

VWZ2
VW2
MITE SUPERIOR —-- ENTRADA ANALQOGICA 1z.
VW4
VW4

LIMITE INFERIOR -— ENTRADA ANALOGICA : I2.

VW6
VWG
IMITE SUPERIOR -- ENTRADA ANALOGICA : I3.
VIR
VWS
LIMITE INFERIOR —- ENTRADA ANALOGICA : I3.

VW10
VW10

PRENDE UNA SALIDA
LOS8 LIMITES DE VAR

30 EL VALOR DADO

VW2
VIWO

PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO EL VALOR DADO
05 LIMITES DE VARIACION DE LA ENTRADA ANALOGICA

SALIDA DIGITAL CUANDO EL VALOR U P
DE VARIACION DE LA ENTRADA ANALO’;I(.u

ENTRADA  ANALOGICA

289
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NETWORK 10 //PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO LA ENTRADA
CAROT1 OES MAYOR O IGUAL A UN VALOR DADO.

NETWORK DIGITAL CUANDO LAS

ENTRADAS | JALES.
LD I0.0

LDW= AIWO, AIW2

LD Q1.¢

AWr= ATWO, VWE

AWNC= ATWO, VWS

NETWORK 1 //FPRENDE U AL CL LAS
ENTRADAS ANALOGICAS T2 --

LD I0.1

LDW= AIWZ, AIW4

Lo Q1.
AR>= ATW
AN<= ATW
OLD
ALD

A

1

VW10

3 //PRENDE UNA 3
ANALOGICAS I1 -- IZ -

ENTRADAS

D 0.2
A 01.0
A 1.1
= Q1.20

NETWORK 14 //GUARDAR EN LA MEMORIA KL VALCR DE LA ENTRADA

ANALOGICA I1.

LD T0.3
1

NETWORK 15 //PRESENTAR POR MEDIC DE UNA SALIDA ANALOGIC!
£L VALOR GUARDADO EN LA MEMORIA.

1]
5
A
AW = VWO, +20000

= V3,0

NETWORK 17 //APAGA LA SALIDA ANALOGICA —-- FUNCION
INTERMITENTE.
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=

LI
AN
MOVW
TON

NETWORK 18 //ENCIENDE LA SALIDA ANALOGICA -- FUNCION
INTERMITENTE.

LD T40

MOVW +30000, AQWO

TOW T41, +10

NETWORK 12 //INVIERTE EL DE LA ENTRADA

Ii.
LD
Al
MOVN

T NTS 7Tl
I

NV W

CESARLIA PARA

NETWORK -— OFERACION NE
MANTENER
LD :
MOVW

ANITYRT
ANDW

NETWORK
RESPECTO

[Tl

//SALIDA ANALOGICA -- VARIA
A LA ENTRADA ANALOGICA DE

CONTROL.

T

MOVW VW14, AQWD

NETWORK

MEND
LN L

POLITECNICA DEL LITORAL

CIB - ESPOL
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-

(e}

Yo

LES ANALOGICAS VIA CORRIENTE.

GICA

SUMA, PARA LA SENAL ANALC TRADA

<IN
AN GUTE
Netwoerk £ CREAR UN LIMI FERIOR MEDTAD LA OPERACION

||.~

p————{En

ANALOGIC] ENTRADA I1.

RESTA, PARA LA

SUB [

41N
- A4me2 outh
Network 3 LIMITE SUPERI - oIz
S ADD 1
— |
4
4w outt
Networn 4 LIMITE INFERIOR —— ENTRADA N

20
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*——-—-——————EN

LIMITE SUPERIOR -- ENTRADA ANALOGI T3,
4bD 11
4
4z oot
LIMITE INFERIOR -- ENTRADA ANALOGICA : I3.

SUB ¢
 — e 133
4
din2 DUTE
Network 7 PRENDE UNA SALIDA DIGITAL, CUANDO EL VALOR DADO ESTA
ENTRE 1LOS LIMITES DE VARIACTON DE LA ENTRADA
ANALOGICA : I1.
Oy 1ol oo rl F
— 1= 1<=1} { )
Network =2 FRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO EL VALOR DADO ESTA
ENTRE LGOS LIMITES DE VARIACION DE LA ENTRADA ANALOGIC
-T2
! ool [T e
— | =1 =1y { )
Network @ PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO BL VALOR DADO ESTA
ENTRE LOS LIMITES DE VARIACION DE LA ENTRADA ANALOGICA
I3, 06
1 Foool Lol ;o
1 | 1>=1f <=1} { )
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Network 10 PRENDE JWA SALIDA DIGITAL N LA ENTRADA ANALOGIC
I1 ES MAY O IGUAL A UN VALOR DADOD.

— F—~4 t—l )

Network 11 PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO LAS ENTRADAS
AMALOGICAS T1 -- 12 SON IGUALES.

etk <)

L
i
-
4L

Network 1.

L T0A DIGITAL

CUANDO LAS ENTRADAS
- I3 SON 1 3

3
i*,,)

{
S
P
N

Wetwork 13 PRENDE UNA SENAL DIGITAL CURNDO LAS TRES ENTRADAS
- A T . Tiz QNN TOTTATRES
! 1 4 ——{ )
—{ b 1 1 1
Network 14 AUARDAR EN LA MEMORIA EL VALOR DE LA ENTRADA ANALOGIC/

MOV W

4N OUTEH
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PRESENTAR

GUARDADO ED

POR MEDIOC DE

LA MEMORIA.

Network

Networlk

) MOV W
! EN
dn o outh
16 CONDICION DE FUNCIONAMIE
|t )

LA SALIDA ANALOGICA —-— FUNT

Network

; ’ : MOV W
i/t BN
4 ouThe
N TON
et
1# ENCIENDE

MOV W
LN
dmg ANT -
e ey e
N ToN
~PT

UNA

NT

SALIDA

0.

™1

LA SALIDA ANALOGICA —-

ANALOGICA

FUNCION INTE

EL

VALOR

ION INTERMITENTE

RMITENTE

295
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1 wT

JVIERTE SENTID 7 .

[RA

O TOWEIT
Or -t L

A1

k joiph S L AL 1o
- INV W
—t
AN UT R
ork 20 EL

WAND W
EN

ork

SALIDA ANALOG
ENTRADA ANALOG

ICh

VARTA TNVERSAMENTE
CONTROI

AL

FESPECTC A LA

CA DE

MOV W
EM

N our

DEL PROGRAMA.
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//

//V}PZ&\,'I'L;[‘ N.-10.
4
//SENALES
//

NETWORK 1 // E LIt
SUMA, PARA LA SENAL ANALOG
/7
/7
// /
LD
MOVW
+31

NETWORK = //CREAR UN LIMITE INFERICR M NTE LA CPERACION
RESTA, PARA LA SENAL ANALCOGICA DE ENTRADA V1.

LD SMO .0

MOVW ATWC,

-7 + 200

WETWORK 3 //LIMITE - ADA ANALOGICA Ve

LD
MOVW AL
+1 F200, VW4

NETWORK 4 //LIMITE INFERIOR -- ENTRADA
LD SMG.O
MOVW AIWZ, VW6

- V2

ANALOGICA @ VI

NETWORK 5 //LIMITE SUPERIOR --

LD SMO. 0
MOV ATW4, VWS
+I +200, VW

NETWORK ¢ //LIMITE INFERIQOR -- ENTRADA ANALOCICA : VZ
Lp SMOL D

MOVW ATW4, VWILO
-1 h?"’\ VWL

VALOR DADO
ANALOGICA

NETWORK 7 //PRENDE
ESTA ENTRE  LOS LIM

V!

SMO . 0
+12000, VW2
12000, VWD

= Q0.0

//PRENDE UNA SALIDA DIGITAI 60 EL VALOR DADO
LOS LIMIT , N

T ONT

ANALOGICH @

NETWORK & //F
ESTA ENTRE LOCS

V.

RENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO EL VALCE
L o~

L
I“/ﬂ TES DE VARIACION DE LA ENTRADA
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LD
AW =

I

5000, VW10
5000, VWE

NETWORK 10 //PRENDE UNA SALID TAL CUARNDO LA ENTRADA
ANALOGICA V1 ES MAYOR O IGUAL A UN VALOR DADO.

LD SMO. 0
A= VIWG, +25000
= on .3

(ORI

SHELIDA DIGITAL CUANDO LAS

SON IGUALES.

NETWORK 11
ENTRADAS ANA
LD
LDW=

™
LD

I
!
ol

AW>= ATWO, VWG
T
1

NE TWORK
ENTRADAS

VW10

AVATIASH

OLD
ALD
= Ql.1
NETWORK 13 //FPRENDE UNA SENAL LAS TRES
ENTRADAS ANALOGICAS V1 -- VI -- V3
LD I0.2
A Q1.0
JiN Q 1

4 //GUARDAR EN LA MEMORIA EL VALOR DE LA ENTRADA

NETWORK 1

ANALOGICA V1.
LD 10.3
AN T4

MOVW ATWO, VWO

NETWORK 1°¢ UNA SALIDA ANALOG

5 //PRESENTAR. POR M
EL VALOR GUARDADO EN LA MEMORIA.
LD 10.3

AN VoL L
MOVW VWO, AQWO

NETWO //CONDICION DE FUNCICNAMIENTO.

Lo
AN
AW >=

NETWORK 17 //APAGA LA SALIDA ANALOGICA —-- FUNCIOL
INTERMITENTE.
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LD V0.0
AN T41
MOVH 40, AQWO
TON T40, +10
Ch —— FUNCION

ETWORK 1 et //ENCIENDE LA SALIDA ANALC

MOVW 430000, AQWH
TON T41, +10

EL SENTIDOC DE LA ENTRADA ANALOGICA

LD 10.4
AN 10.3
MOVW  AIWC, VWIZ2

INVW VW1Z

20 Ou AND —-

NETWORK
MANTENER
LD ]
MOVW
ANDW

NETWORK .1 //3ALIDA ANALOGICA -- VARIA INVERSAMENTE
RESPECTO A LA ENTRADA ANALOGICA DE CONTROL.

LD :
MOV

NETWORK
MEND

200
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ALES ANALOGICAS VIA VOLTAJE.

Network 1 ITE SUP R[’)R MEDIANTE LA OPERACTON

LM
LA SENAL ANALOGICA DE ENTRADA V“.

1

Networt 2 CREAR UN LTMITE FERIOR MEDIANTE LA ERACION
RESTA, PARA LA 8 ANALOGICA DE ENTRADA V1.

SUB_§
i EN
e
4 cuTh
Network 3 LIMITE SUPERIOR ~- LoVaL
v ADD
i——-—’ *———————-—_—-E{N
v
4mi2 ourh
Network 4 LIMITE INFERIOR —— ENTRADA ANALOGICA @ V2.

S8 1

N
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MNetwork 5 LIMITE SUPERIOR -- ENTRADA ANALOGITA : V3,
ADD 1
} EN
41
4o outh
Network 6 LIMITE INFERIOR -- ENTRADA ANALOGICA : V3.
SUB [
— EN
4
dme ourk
Network 7 PRENDE UNA SALIDA DIGITAL, CUANLC LOR DADO ESTA
EN INTRADA

NA L
RE LOS LIMITES Dh VARIACION DE
T CA Vi,

— et t—— )

Network 8 PRENDE UNA SALIDA ( AL CUANDO EL VALOR DADD ESTA
ENTRE LOS LIMITES DE VARIACION DE LA ENTRADA ANALC

VZ.

jetwork O PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO EL VALOR DADO EGTA
ENTRE LOS LIMITES DE VARIACION DE LA ENTRADA APmLﬁFICA
T V2. 0%
{ J oo-l 7
s B 1= 1==1} { )
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Network 10 PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDD LA ENTRADA ANALOGICA
V1 ES MAYCOR O IGUAL A UN VALOR DADO.

Network 11 PRENLE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO LAS ENTRADAS
ANBLOGICAS V1 —-— V2 SON IGUALES.

PRENDE UNA SALIDA DIGITAL CUANDO LAS ©
ANALOGICAS VZ -- V3 SON IGUALES.

Network 1:

i - L f’ -
r = 1 )
| | .
i |
Network 13 PRENDE

ANALOGI r"Af)

Network 14 GUARDAR EN LA MEMORIA EL VALOR DE LA ENTRADA ANALOGICA

1.

MOV W

— i

oIN OUT

302
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15 PRESENTAR POR MEDIO DE UNA SALIDA
GUARDADO EN LA MEMORIA.

VALOR

3 e MOV W
1 -
— | 177 EN
41N ;
Network 16 CONDICION DE FUNCIONAMIENTO.

Network

} { I...-L {
i | | S S )
17 APAGA LA SALIDA ANALOGICA -- FUNCION INTERMITENTE.

=

Network

m -

Co MOV W
|| EN
4N OUTE ..
N TOX
dor
18 ENCIENDE LA SALIDA ANALOGICA —-— FUNCION INTERMITENTE.
MOV W
~—EN

4N OUTE

L—-——-—-——- N oy




Network 19 INVIERTE EL SENTIDO DE LA ENTRADA ANALOGICA VI.

WVELIN L LI ol

INV W

—

UNCION AND —- OPERACION NECESARIA PARA MANTENER EL
2

WAND W

4in
4 ouTh
Network 21 SALTIDA ANALOGICA -- VARIA INVERSAMENTE RESPECTO A LA

ENTRADA ANALOGICA DE CONTROL.

MOV W

— Vl—-———«——-——m

FIN DEL PROGRAMA.
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APENDICE

DESARROLLO DE PRACTICAS EN INTOUCH

Las practicas planteadas y desarrolladas para InTouch estan respaldadas en el

CD-ROM “TESIS™. bajo ios siguientes archrvos

e PracticaN.-1: Wizards.
Archivos:
e Otto-4: Switches y luces.
o Otto-3: Otros elementos.
e Otto-11: Histogramas en tiempo real.
» Practica N.-2: Animacion de una ventana.
Archivo:
e Otto-14: Sistema mezclador.
e Practica N.-3: Comunicacion entre InTouch y Siemens.
Archivo en InTouch:
e Otto-15: Control de entradas y salidas del P.L.C
Archivo en Simatic:
e Oftto-45: Programa en Simatic.

Activar servidor de datos



o KepServer

Practica N.-4: Comunicacion entre inTouch v Siemens.

Archivo en InTouch:

e Astudillo-2:  Visualizacion de los estados de
funcionamiento un sernaforo para cuatro
vias.

Archivo en Simatic:

e Otto-46: Comunicacton con InTouch -- sernaforo para

cuatro vias.

Activar servidor de datos:

o KepServer.

Practica N.-5: Comunicacion entre InTouch y Siemens.

Archivo en InTouch:

e Otto-30: Control de un motor trifasico de doce terminales.

Archivo en Simatic:

e Otto-SO: Comunicacion con InTouch -- Control de un
motor trifasico de doce terininales.

Activar servidor de datos

e KepServer.
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InTouch. PRACTICA N.-1: WIZARDS-OTTO-4

IF SW1 == | THEN
HI -i,

ELSE

Hl =0

ENDIF,

IF SW2 == | THEN
H2 = |

ELSE

H2 - 0;

ENDIF.

IF sw3 == | THEN
H3 =1,

ELSE

H3 =0,

ENDIF;

H4 =1,
ELSE

H4 =0;
ENDIF;

IF SW6A -== 1 THEN
HS = 1.

ELSE

HS = 0:

ENDIFE:

IF SWeéB == 1 'THEN
Hoe - |,

ELSE

Ho - 0.

ENDIF.
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InTouch. PRACTICA N.-1: WIZARDS-OTTO-3

IF MARCHA == | THEN
Hi =[]

ELSE

Hi =0

ENDIF,

IF SIMULADOR-1 <= 100 THEN
TANQUE = SIMULADOR-1;
ENDIF:

IF SIMULADOR-2 <= [00 THEN
MEDIDOR = SIMULADOR-Z;
ENDIF;

IF SIMULADOR-3 <= 6 THEN
DIGITAL = SIMULADOR-3;
ENDIF;
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InTouch. PRACTICA N.-1: NISTOGRAMA-OTTO-11

& SIMULADOR-1<= {00 THEN
GTTO = SIMULADOR-1;
ENDIT:

IF SIMULADOR-2 < 160 THEN
KK = SIMULADOR-2;
ENDIF,;

IF SIMULADOR-3 < 100 THEN
LL = SIMULADOR-3;
ENDIF:

IF SIMULADOR-4 < 100 THEN
AA = SIMULADOR-4;
ENDIF;

(v

r3
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InTouch. PRACTICA N.-2 :SISTEMA MEZC|.ADOR-OTTO-14

IF RESET == 1 THEN
A =0

B= 0,

C=0;

D=0,

E= 0,

KA =1;

M = 0,

S=0

TANQUE = (;
CUTANQUE=0:
TAGI=0,

El SE
KA - 0.
ENDIF:

IF SWi == 1THEN
Hi =1,

ELSE

HI =

ENDIF:

IFSw2 = | 'THEN
HZ= I

ELSE

H2 0

ENDIF,

IF SW3 == | THEN
H3 =1

ELSE

H3 = 0;

ENDIF,

IF SW4 == } THEN
H4 =1,

ELSE

H4 =0:

ENDIF;

IF SWI == | AND SW2 ==
CONTROL = 1,

ELSE

CONTROL = 0,

ENDIF;

IF CONTROL == 0 THEN
k-1

ELSE

K =0:

ENDIt |

| AND SW3 ==

I AND SW4 == | THEN

314



315

IF TANQUE < 16 THEN

IF A==1 THEN
FLAG=1;
X0=330;
X1=30;
X2=60,
X3=80;
X16=130,
X4=130;
X5=300,
X6=330;
X7=360;
X8=400,
X9=430;
X10=470,
X11=500;
X12=540;
X13=570;
X14=610;
X15=640.

ENDIF,

IF B==1 THEN
FLAG=1];
X0=370;
X1=70;
X2=100;
X3=85,
X16==170;
X4=190;
X5=340;
X6=370;
X7=400;
X8=440:
X9=470;
X10=510;
X11=540;
X12=580;
X13=610;
X14=650:
X15=680.

ENDIF;

IF C==1 THEN
FLAG=1.
X0=370;
X1=25;

X2=60,

X3=65;

X 16130,



9l

N

08s=¢1X
058=T1X
0Ts=11X
0or=01X
109P=6X
0Eb=8X
00F=LX
0LE=9X
00L=5X
05 1=tX
0L1=91X
001=¢X
0D01=TX
Or=1X
0LE=0X
=0V
NAHL t==4 d]

A1AONA

OP9=x1X
O19=+IX
08E=¢ 11X
0S5=T1X
0TE=11X
06F=01X
100F=6X
NEP=8X
V0F=LX
0LE=0X
‘00€=SX
061=PX
OLI=91X
{09=¢X
09X
Ob=1X
0LE=0X
1=0V4
NAHL 1==0 41

A1ANT

1059=51X
079=t1X
085=¢1X
0SS=TIX
0Ts=11X
‘06p=01X
‘09t=6X
OEP=8X
00P=LX
‘0LE=9X
00E=5X
00T=tX



X14=610;
X15=040;
ENDIF:

ENDIF,

FLAG=0;
ENDIE:

IF FLAG == 0 AND M==0 AND CONTROL == ¢ THEN

§ =0
ENDIF;

IF FLAG == | AND CONTROL == 1 THEN
S=8+1.
ENDIF;

IF S <X0 THEN

IF FLAG == 0 AND M==0 THEN
M = (¥

Bl =0,

131-1 =0

B1-2=90.

ENDIF.

IF FLAG -=1 I'HEN
Bl =1,

Bl-1 =1

BI-2- I

ENDIF,

[F FLAG ==1 AND M <X!| AND K==0 THEN
M=M+ I,
ENDIF,

IF FLAG -— 1 AND M X1 THEN
Bl 0O

Bi-1=20;

B1-2- &

ENDIF

IF 8>=X2 AND M<=X3 THEN
B2=1,;
ENDIF,

IF M~ X3 THEY
IFB2 == | THEN
M M-
ENDIF;

IF M >=X3 THEN
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B2 -0,
B2-1=0,
B2-2 = 0;
ENDIF;

IF S=>=X16 AND M<={00 THEN
B3=1:
ENDIF;

I[F M <=99 THEN
IF B3 == 1 THEN
M = M+1;

ENDIF;

ENDIF;

IFM ~= 09 THEN
B3 0.

B3-1 -0

B3-2 0

CB3 -0,

TB3 =¢;

ENDIF,

IFM >= 100 AND §>=X4 4YD S<=X5 THEN
ACV"_’};

REALMOT=1;
DEKKEAL 1.

ELSE
AG=0;

REALMOT=0;
DERREAL. =0;

ENDIF,
ENDIF,

IFS »>=X6 AND § <= X7 AND M > 80 THEN
Vi=1;

M=M-1

ELSE

V=0

ENDIF:

IF S »= X8 AND S <=X9 AND M > 60 THEN
Vi=1

M=M-i;

ENDIF;

IFS>=X10 AND S <=X11 ANDM > 40 THEN
Vi1
M=M-1:
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ENDIF:

IF S >=X12 AND S <=X13 AND M > 20 THEN
Vi=1s

M=M- I,

ENDIF,

IFS>=X144YDS =X15 ANDM O THEN
VI1=1,

M=M-1

ENDIF;

IF S »= 690 THEN
S =0
ENDIF:

IF V1 -==1AND TQI-1 < 20 THEN
TQI-1 = TQl-1 + 1;

ELSE

IF V1 ==0 AND TQI-1 == 0 THEN
TQI-1 =0,

TQL = 0,

ENDIF;

ENDIF;

IF TQI-1 >=20 THEN
TQI=TOQI + 1
ENDIF;

IF TQ1-20 THEN

TQI-1 = 0;

TQI =0
TANQUE=TANQUE+1:
CUTANQUE=CUTANQUE 1.

ENDIF;

IF TANQUE ==10 THEN
B4=1.

S=0;

FLAG=0;

IF M <2 100 AND V2==0 THEN
M=M+1,

ENDIF;

IF M == 100 AND TAGI < 50 THEN
AG=1,

TAGI=TAGI+];
ELSE
AG=0,

ENDIF:



IF TAGI==50 AND M >0 THEN
V2=1i,

M=M - I,

TAGI=50;

ENDIF,
IF TAGI==50 AND M==0 THEN
V2=0;,

TAGI=0,
TANQUE=0,
ENDIF;

ELSE
B4=0;
V2=0,
ENDIF:
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InTouch. PRACTICA N.-4: SEMAFORO-ASTUDILLO-2
IF BOTON == | THEN
IF ( VI-3 == 1) OR (ALTO<35) OR (Al-3==1) OR (ALTO *37) THEN

ALTO = ALTO+1;
1ZQUI = -3 + 1ZQUT,

ENDIF.
IF(V2-4= 1) OR(NORSUR-26) OR (A2-4 -— 1) OR(NORSUR 28} THEN

NORSUR=NORSUR+1;
SURNOR= -3 + SURNOR;

ENDIF.

ELSE

ALTO - 0;
1IZQUI - 800,
SURNOR=800
NORSUR -0

ENDIF:
IF ALTO>1006 THEN

ALTO = 0:
ENDIF;

IF 1ZQUY < 300 THEN
1ZQUI =800;
ENDIF:

IF NORSU R ~ 100 THEN
NORSUR =0;
ENDIF;

IF SURNOR < 500 THEN
SURNOR=800:;
ENDIF,
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PEACTICA N~4, === ~~= SEMAFORO PARA CUATRO
VIAS.
Network 1 CARGAR PRIMER ESTADO -~-- VERDE 1-3 —-—-- ROJO I-4.

! " MOV W

.

2 TIEMPO DE NAMIENTO DEL

| o} N I0v

1

. Sy e A A AT T o
2 C -—= ROJO Z-4 --- AMARILLO 1-3.
oy W
L._._..[ ‘.———_—_—.—.—_.___ EN
4y -
. AT T T o FiN T A T
4 TIEMPC DE DURACION DEL SEGUNDO ESTADRO |

—  p————— 1o




_m4

oy

—

AF_______

Network &

.
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CARGA

AR TERCER ESTADC -3

ST Th oA ST T Y
ROJO 2-4 -—— FLECHA

ROJO 1-3.
- MoV W
p—————ix

coo AN ourhoe
ork €  TIEMPO DE DURACION DEL TERCER ESTADO.
7o~

{1
Network 7 CARGAR CUARTO ESTADO —-- VERDE 2-4 --- ROJO 1-3.

MOV W
EN

TIEMPO DE

DURACION DEL CUARTO ESTADO.

TON
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c:\microwin\projects\otto-46.0obl

Network

Network

Network

——{END)

— ] 7oy

—t  b——{ 7ov

Network

Network CARGAR OUINTO ESTADO --- - --— VERDE AMARILLC
4.
o MOV W
— EN
N outhoe

10 TIEMPO DE DURACION DEL QUINTC ESTADC.

11 CARGAR SEXTO ESTADO --- RCJO 2-4 --~ ROJO 1-3 --
FLECHA 2-4.

MOV W

4 ouTh.
1z TIEMFPC DE DURACION DEL SEXTO ESTADD

13 FIN DEL PROGRAMA.
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80 % (0001 /d1) « 0TT % TELL =0
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AIANT
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CTON

[

PRACTICA N.-b. -=-- COMUNI

-

1 CONDICIONES DE PARO DEL 5]

Network 2 INDICADOR INTERMITENTE

m i e e | {)

i }——J N TOW

4P

NTROL DEL TIEMPrO DE INTERMITENCIA DEL INDICADOR Di
s
.

Network 4 CONDICION DE FUNCIONAMIENTC DEL SISTEMA.

b
P
p—
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HNelfwork 5 ARRANQUE A LA DERECHA.
L} L L P P ()
{ 1t ‘ { i ¥ it 4
Network o ARRANGUIE A LA IZQUIERDA.
0 1o I P P ()
— | {0 ORI e 171 {
|
ir . |
Network 7 FUNCIONAMIENTO EN ESTRELLA ZSERIE
- D MOV B
| 1T EM
Q__._i
i Wk
Network & REPITE LA SECUENCIA.
O Py f
— (R )

'

‘s
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@ CONTROL DEL TIEMFO DE U7
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r

DE ESTRELLA SERIE A DELTA SERIE.

Network 11

CONTREOL DEL TIEMPO

=
=
D
—+
=
z
O
-
=
L
iy

—

PR 1A FIAT T AT T
Network 1z FUNCION?

i It :
— | 14T EN

- N )
Network 13 CONTROL DEL TIEMPO DE FUNCIONAM SERTE

— { .} N o
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Network 14 TRANGICICN DE DELTA SERIE A ESTRELLA PARALELO.

MOV B

v 1 ~
1 ¥ 1] EN

Network 15 CONTRCL DEL TIEMPC DE TRANSICIOM.

—{  } {7} N TN

Network 1€ FUNCIONAMIENTO EN ESTRELLA PARJ

MOV B

i | T

EN ESTRELLE

-

L } { ¢} N 0%

I ROTRET T A TADATET A R TINT A
ODF ESTRELLA PARALELO A DELTA

MOV B

—
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Network 19 CONTROL DEL TIEMPO DE TRAN

ST T Nh
SICIO

—{ } ¢} N 70N

Network 20 FUNCIONAMIENTO EN

MOV B

— i |

Network 21 AULTLIAR DE APAGADOG.

A
ey

T T

1

NP TIIRTY T A YA
CTIVAR ESTADG T

TRABAJA EN

—
.
Z
3
z

Network 23 AUXTLIAR DE APAGADO.




c:\microwin\projects\otto-60.0obl

HNetwork 24 ESTADO DE PRE-FRENO.
L . . MOV B
.} P (R 1o oL It ey
i 1T T T i [ LI T B
] 1 |
I
AN -
_{ b
I
21 CONTROL DEL TIEMPO DFE PRE-FRENO.
1L L L P P | e
-~ | 1 T (R 17 17 b N N
L
_._._i .
¥
_.l i
T
Network 26 CARGA ESTADO DE PRE-FRENO, FREND Y HARILITA
DE SECUENCIA.
; C MOV B
— ] | i
AN U
Network 27 TIEMPO DE DURACION DE PFRENO.
— } {  F N TON
~PT
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Networlk 28 PERMANECE ESTADO DE PRE-FRENC.
g MOV B
—
1N LTh
Network 29 CONTROL FINAL DE
1} |+ } N 7O
-~
Network 30 SISTEMA AFPAGADO.
MOV B
— |
4N cyThe
Network 31 TIEMPD DE ESFERA FPARA
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APENDICE

TABLAS Y CARACTERISTICAS DADAS POR Ei. FABRICANTE

Se presenta un grupo de tablas y caracteristicas tecnicas dadas por el fabricante de

los siguientes elementos

s Margenes validos para las CPUs S7-200.

e Areas de memoria y funciones de las CPUs S7-200.
o Areas de operandos de las CPUs 57-200.

e La CPU-212, caracteristicas.

e  Modulo de ampliacion EM 221, caracteristicas.

e  Modulo de ampliacion EM 222, caracteristicas.

e Modulo de ampliacion EM 235, caracteristicas.

e Supervisor de voltaje, caracteristicas.

El detalle de estas tablas y caracteristicas de operacion, de los elementos

mencionados se indican a continuacion.
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10.1 Margenes validos para las CPUs S7-200
Tabla 10-1 Resumen de las dreas tle memoria Y funciones de las CPUs S7-200

Descripcion CPU 212 CPu 214 CPu 218 CPuU 216
Tamafo del programa de usuario 512 palaliras 2K palahras 4K palahras 4K palabras
‘Tamano de los datos tle usuario 512 palabras 2K palahras 2 SK palahras 2.5K palaliras
lirnagen del proceso de las entradas 0tal77 10.0a17.7 10.0a17.7 10.0a17.7
Imagen del proceso tie tas salidas 00.0a07.7 00.0a 07.7 00.0a 07.7 00.0a0Q7.7

Entradas analhgicas (shlo lectura)

ATW0O a ATW30

AIWO a AIW30

AIWO a ATW30

AITW0 a ATW30

Salidas analhgicas (sélo escrifura)

AQW0 a AQW30

AQW0O a AQW30)

AQW0H a AQW30

AQWO0 a AQW30

Memoria de variables (V)

Area no volétil (max).

V0.0 a V1023.7
V0.0avige 7

V0.0 a V4095.7
V0.0aVvIi023.7

V0.0 av5119.7
V0.0 a V5119.7

V0.0 a vV5119.7
V0.0 av5119.7

Area de marcas (M)
Area no vol4til (m4x).

MO a NS 7
MBO a MR13

MO OaM3t 7
MB0O a MBI13

M0.0 a M31.7
MBO a MBI3

MO.0a M31.7
MB0 a MBI23

Marcas especiales (SM)

Sélo lectura

SMO ) a SM45.7
SM0.0 a Sh129.7

SMO 0 aSM8BS 7
SM00a SM20 7

SM0 0a SM194.7
SM0.0 a Sh129.7

SM0.0 a SM194.7
SM0.0 a SM29.7

Tempotizadores

64 (TO a'T6d)y

128(T0 a 'T127)

256 (10 a1255)

256 (10 a 'T255)

Retardo a la conexién memorizado Tms |T0 T0,'164 TO, T64 TO, T64
Retardo a la conexidn memorizado  10ms { T aT4 T1aT4, T65aTeR | T1aT4, T65aT68 T1aT4, T65 aT6R
Retardo a la conexidn memorizado 100 ms | TSa13l T5aT31,169a195 [ T5a'l31, T69a'195 | 15a T3, T69 a 195
Retardo a la conexidn Ims {T32 T32.196 132,196 132,196
Retardo a la conexihn 10ms | T332 136 T3 aTae, T33aT36, T3xa 36,
197 a 1100 797 a' 1100 T97 aT100
Retardo a la conexihn 100ms | 1372163 T37 2’163, Ti7 a'Te}, T37a7163,
TN aT127 T101 a " 255 1101 a' 1258
(‘ontadores 0aCe? CoaCi2? Chra 255 C0a 255
Caontadores rapidos HCo HCD a HC2 HCOa HC2 HCOa HC2

Relés de control secuencial S0.00aS87.7 S00asl57 S00asS317 S0.0 aS31.7
Acumuladores ACDa AC3 ACOa ACS ACOa AC3 ACHa AC3
Saltos a metas Oahl 0 a 255 0 a 255 0a 255
Flamadas a subrutinas 0als (ba63 0a6d 0a63
Rutinas de interrupcicn 0 a3i 0alt27 0a 127 0ai27
Eventos de interrupcidn 0,1.8a10,12 0a20 0a23 0a26
Lazos PID No asistidos No asistidos 0a7 a7
Interfaces 0 0 0 Oy
Sisterna de automatizacion S7-200, Manual del sistema
10-2 C79000-G7078-C230-02




Juego de operaciones

340
Tabla 10-2 Areas de operandos de las CPUs S7-200
Tipo de acceso CPU 212 CPU 214 CPU 2158 CPU 216

Bit (byte.bit) \Y 0.0a 1023.7 \ 0.0 a 4095.7 \% 0.0a5119.7 % 0.0a5119.7
| 0.0a 7.7 [ 0.0a 7.7 | 00a77 00a77
0 0.0a 7.7 3 0.0a 7.7 0 0.0a7.7 ) 00a77
M 0.0a 15.7 M 0.0a31.7 M 0.0a 3.7 i 0.0a3l.7
SM 0.0a 45.7 SM 0.0a 85.7 SM 0.0a 144.7 SM 00a 194.7
I 0a63 T 0al2? T 0a 255 1 () a 255
C ()a63 Oa 127 C 0a 255 () a 255
S 0.0a 7.7 S 0.0a 15.7 S 0.0a3l.7 N 0O0a31.7

Byte VR 0a 023 VR (1 a 4095 VB 0asity VB 0as51t9
IR a7 IB Oa’7 IB Oa7 IB Oa7
0OR a7 JB Qa7 0B (a7 OB Oa7
MB Oals MB a3l MB 0a2f MI3 (a3l
SMB 0ad4s SMB  00aR&s SMB 0aiy4 SMB Qal194
AC 0a3 AC Va3 AC 0a3 AC a3
SB Oa7 SB oals SB (a3t SB (1a 31
constante ‘onstante ronstanle constante

Palabra VW 0a 1022 VA% () a 4094 VW 0asSiig \AYY (0ab5118
I (}a 63 T Oal27 ) 0a?255 | 0 a 255
C a6l C 0al127 C 0a 255 C (b a 255
Iw 0ab [w Dab6 1A%Y 0ab W 0a6
ow a6 oW Oah QW 0ab ow 0a6
MW  (0al4 MW  0a30 MW  0a30 MW  0a30
SMW 0a44 CMW 0a8g4 SMW  0a 193 SMW 0a 193
AC 0al AC Oa3 AC a3l AC 0a3
AW 0a30 AIW 0a30 AW  0a30 AW 0a30
AQW 0a 30 AQW 0a30 AQW 0a30 AQW 0a30
SwW Oab SwW Oal4 SW (ha30 SwW 0a30
constante ronstante constante constante

Palabra doble VD 0a 1020 vD () a 4092 vDh 0as5116 vD 0aslle
1D 0a4 1D Oa4 iD 0a4 1D Oa4
oD ad QD Oa4 oD a4 QD Oa4d
MD 0al2 MD 0 a28 MD 0a28 MI) 0a28
SMD (0a42 SMD 0a8&2 SMD  0a 191 SMD  0a 191
AC 0a3 AC a3l AC 0a3 AC a3
HC 0 HC a2 HC 0it 2 HC 0a2
S 0ad SD 0a 12 SD 0a28 SD 0a28
ronstante constante constante constante

Sistema de automatizacion S7-200, Manual del sistema
C79000-G7078-C230-02 1C



Datos técnicos

A.6

N? de referenda:

6ES7 212-1BA10-0XB0O

CPU 212 alimentacion AC, entradas DC tipo fuente, salidas de relé

Caracteristicas generales

Dimensiones (I x a x p)
Peso
Disipacidn

Tamafio programa de usuario
/ memnria

Tamaino datos
usuario/memoria
Hetencidn de datos

F/S locales!

Nimero maximd de madulos
de ampliacidn

E/S digitales asistidas
F/S analdgicas asistidas

Velocidad de ejecucidn
hooleana

Marcas internas
Temparizadores
(‘ontadores

(‘ontadores répidos
Potencidémetros analdgicos

Homologaciones

160 x 80 x 62 nini

0.4 kg

6 W

512 palabras EEPROM

512 palabras/RAM
tip S0 h
(8 h min. a 40” (")

8 entradas/6 salidas

2

64 entradas/64 salidas
16 entradas/16 salidas

1.2 pis/operacion

128

64 temporizadores

64 contadores

1 software (méx. 2 KHz)
1

UL SO8  CSA (222142
FM clase I, categoria 2
segin VDE 0160

segin CE

Fntradas

Tipo de enfrada

Margen de tension de entrada
Tensién nominal en ON
Maxima en OFF

Tiempao de respuesta
10.0a 10.7

Separacidn galvénica

fuente
DC 15V a30V, DC 35V, 500 ms
niin 4 mA

mix. T mA

mix. 0.3 ms

AC SN0V, 1T minuto

Alimentacion

Salidas

Margen de tensién/
de frecuencia

Corriente de entrada

Tiempo de retardo
Extra-corriente de cierre

Proteccidn con fusibles
(noreemplazable)

Corriente disponible DC 5V

Aislamiento

ACRSVa264Vad7ab3Hz

tip 4 VA, s6lo C PU
S0 VA carga miéx

min 20 ms de AC 110V
20 A pico a AC 264 V

2 A, 250 V, de accion lenta

260 mA para CPU
340 mA para modulo de
ampliacihn

St Transformador, AC 1500 V,
I minuto

Tipo de salida

Margen de tensidn
Corriente de carga nidxima
Sobretensidn fransitaria
Resistencia de aislamiento
Retardo de conmutacion

Vida dtit

Resistencia de contacto

Aislamienta
bohina a contacto
contacto a cantacto
(entre contactos abiertos)

Proteccidn contra
cortacircuitos

Relé, contacto de baja potencia
DCSValdVvV/AC250V

2 Afsalida, 6 A/hilo neutro

7A al estar cerrados Jos contactos
niin. 100 MQ (nuevo)

méx. 10 ms

10 000 000 mecanico
100 000 con carga normal

méx. 200 m€2 (nuevo)

AC 1300 V, | minuto
AC 750V, I minnto

ninguna

Alimentacién para sensores DC

Margen de tensidn

Rizado/corriente parésita
(<10 M¥i7)

Corriente disponible DC 24 V
1 imitacidn de corriente de
corfocircuito

Aislamiento

DC 24 a288V

méx | Vde pico a pico

180 mA
< 600 mA

1

A-14

En la CPU estdn previstas 8 entradas y 8 salidas en la imagen del proceso para E/S locales

Sisternad e autornatizacibn S7-20C, Marual del sistema

C79000-G7078-C230-02
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Salidas (DC 30 V/ AC 250 V) Alimentacion
NO) <l> [ R Y ()<l> L [EF
~ ~ ~
L{+) H H H LT H H H (
, BN e R T e iy A L
\ B _
RELAY |! ' — E— | IV Y
OUTPUTS L oo o1 02 ® 2. 03 04 05 N L1 85-264
L ,,,y///*[/mj -
I N .
. Nota:
,j 1. Los valores reales de los componentes pueden
L N ( '1 variar.
A ,}./“ 2. Conectar linea AC al terminal L.
SR 3. La puesta a tierra de circuitos de entrada es
470Q | — rp— opcional.
—|]J\ 3,3 KQ
’\\/_‘ T T Tee— S ,ﬂ///’arl/wx —
ch 24V . o0 o1 02 03 o o4 05 06 07)iM L oo |
INPUTS [ LSENSOR
@@@@@@@@\SUW
Corriente DC 24 V para sensores de entrada
s 4t o modulos de ampliacion (180 mA)
L Envadas(DC15Va30V)
Figura A-6 Identificacion de terminales de conexidon para In CPU 212 AC/DC tipo fuente/relé
Sisterna de automatizacion S7-200, Manual del sistema A-15

139)



Datos técnicos

A.19 Modulo de ampliacion EM 221, 8 entradas digitales DC 24 V

No de referenda: 6ES7 221-1BFOO-OXAO

r('nracteristicm generales Entradas

Yimensiones (Iy ax p) 90 v RO x 62 mm Tipo de entrada

’es0 (12kp
Area en ON
disipacion W
Sl ] entradas digitales
fomologaciones Ul 508 CSA (22.2 142 Tension nominal en ON

I'M clase 1, categoria 2
septin VDFE 0160
segiin CE

Maximo en OFF
Tiempo de respuesta

Separacidon galvanica

lipo 1. con sumidero de
corriente segin IEC 1131-2

DC 1S Va3V min. 4 mA
D 35 V. 500 ms
sobretension transitoria

DC 24V, 7TmA
DCSV [ mA
tip. 3.5 ms/max. 4.5 ms

AC 500V, | minuto

Consumo

Corriente disponible DC 5V

Corriente de sensor DC 24 V

60 mA del aparato central

6t mA del aparato central o
de una fuente de
alimentacion externa

1 EnJa CPU estan previstas 8 entradas en la imagen del proceso para este madujo.

Enlradas (DC 15V a 30 V)

] L
j_

L

W

O O

(INF‘UIS ™m0 1 2 3 e M 4 5 6 7 e e
e T T R ”'</’/";A_’l 77777777 [ — -
— ey
[ ] 3.3KQ
R [‘\4,, [EE—
470 Q s M S Nota:
,,,,,,, PG S 1 tos valores reales de los componentes pueden vanai
"y 2 Lapuesta atierra de circuitos DC es opcionat
7 N
r ]

Figura A-19  Identificacion tle terminales de conexidon para el EM221, 8 entradas digitales DC 24 v

Sistema de automatizacion S7-200, Manual del sistema

A-40 C79000-G7078-C230-02
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A24 Modulo de ampliacion EM 222, 8 salidas digitales de relé

Ne de referencia:

6ES7 222-1HF00-0XA0

("aracteristicas generales

salidas (continuacion)

Dimensiones (1 x a x p)
Peso

Disipacion

/st

Homologaciosies

90 x 80 x 62 mm

0,2 kg

3w

8 salidas digitales de relé

Ul. 508 (SA (222142
M clase |, categoria 2
segin VI 0160

sepin CE

Salidas

ipo de salida

Margen de tension
Corriente de carga maxima
Sobretension transitoria

Resistencia de aislamjento

Relé, contacto de baja potencia
DCSValVvV/AC0V

2 Arssalida, 8 A/hilo neutro

7A al estar cerrados los contactos

min. 100 M (nuevo)

Retardo de conmutacion max. 10 ms

vida util 10 000 OO0 mecanico
100 000 con carga normal

Resistencia de contacto max. 200 m€2 (nuevo)

Aislamiento
bobina a contacto
contacto a contacto
(entre contactos abiertos)

AC 1500 V, | minuto
AC 750V, I minuto

Proteccidn contra corfocircuitos  pinguna

Consumo

Corriente disponible DC SV 80 mA del aparato central

Corriente de bobina DO 24 V 85 mA del aparato central o
de una fuente de

alimentacion externa

Corsiente para salidas Suministrada por el usuario a

través del hilo neutro del
maodulo

tin la CPU estan previstas 8 salidas en la imagen del proceso para este modulo

Salidas (DC 30 V / AC 250 V)

I A R R R R A
e I S e .

() 090 00000688000

DC 24V J

A L =
outPUTs M 1 D w0 2 3 e 2. 4 5 6 7
T ) e T S b
L I\¥—_
., - Nota:

2 Conectar linea AC af terminal L
3 Lapuesta atierra de circuitos DC es opcional

Figura A-24  Ildentificacion de terminales de conexion parael EM222, 8 salidas de rele

Sistema de autornatizacion S7-200 ,Manual del sistema
C79000-G7078-C230-02

1 Los valores reales de los componentes pueden variar

.

A-45



Datos tecnicos

3458

A.35 Modulo de ampliacion EM 235, 3 eritradas analogicas Al /

1 salida analogica AQ de 12 bits

N? de referenda:

6ES7 235-0KD00-0XA0

Caracteristicas generales

S—

<ntradas

Dimensiones (1 x a x p)
Peso
Dyistpacion

1y/s!

Homologaciones

90 x 80 x 62 mm
0,2 kg
2w

3 entradas analogicas
t salida analogica

Ul 508 (CSA (222142
M clase 1, categoria 2
segan VDE 0160

segun C'H

salidas

Aargen de senal
Salida de tension
Salida de corriente

Resolucion, margen maximo
‘Tension
Corriente

‘ormato palabra de datos?
Margen bipolar?
Margen unipolar'?

‘recisihn
Fn el peor de los casos,
0a60°c¢
Salida de tension
Salida de corriente
lip.25% ¢
Salida de tension
Salida de corriente

Fiempo de estabilizacion
Salida de tension
Salida de corriente

[ixcitacion maxima

con una alimentacion de 24 V
Salida de tension
Salida de corriente

+ 10V
Ual0mA

12 bits
11 bits

-32000 a +32000
0at 32000

+ 2% del margen maximo
t 2% del margen maximo

£ 0,5% del margen maximo
t (0,5% del margen maximo

OO s
2 ms

min 5000 €
max. 500 Q

lipo de entrada

mpedancia de entrada
Atenuacion filteo de entrada
Jension de entrada maxima
‘orriente de entsada maxima
efinicion

Alsfamiento

liempo de conversion
analogica/digital

Respuesta de salto analogica

Fension en modo coman

Rechazo de modo comin

Formato de la palabra de datos?
Margen bipolar?
Margen unipoar?

Diferencial

= 10 MW

-3db v 3.1 kHz

RIVAY

32 mA

Convertidor A/D) de 12 bits

no

< 250 ps
1LSmsa95%

Teasion de senal mas tension en
modo comin menor o igual a
12V

40.dB, DCa 60 Hz

-32000 a +32000
0a+ 32000

(onsumeo

Corriente disponible DO SV

Alimentacion externa

70 mA del aparato central

60} mA mas 20 mA de corriente
de salida suministrada por el
aparato central o por una fuente
de corriente externa (DC 24 V
de tension nominal, clase 2 o
alimentacion por sensor DC)

Indicador | ED, EXTF

Iratlo de tension

Baja tension, en DC 24V
externa

En la CPU estén previstas 4 entradas analogicas y 2 salidas analogicas en la imagen del proceso para este modulo
i Incrementos dr la palabra de datos en pasos de 16, valores ADC justiticados a la izquicsda (v. figuras A-43 y A-45).
Incrementos de la patabra de datos en pasos de 8, valores ADC justificados a la izquierda (v. fig A-43).

Sislerna de automatizacion S7-200, Manual del sisterria

C79000-G7078 C230 02

A-69
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libre

Carga Vv

YY) p—

Fuente de corrierite Cargal

— AN

Fuente de tension ( ) -
o Entrada ( v)

QR

G NSESESESESESESESESIONSES
Lomes  Tom w7 e o o mc o oo o [o m ]
EXTF EM 235
Al 3 x 12 bits
AQ 1 x 12 bits
// /\\ L Sy - T TT— ~— —

Figura A-41
analdgicas Al / 1 salida analogica AQ de 12 bits

Calibracion y configuraclon

A los potenciornetros de calibracion y a los interruptores DIP de configuracidon se puede acceder a

traves de las rejillas de ventilacion del modulo, como rnuestra la figura A-42.

Médulo de ampliacion

lsEEE .

e {11

Identificacion de terminales de conexion para el madulo de ampliacion EM235 de 3 entradas

i e

n Offset Gain

i ‘2

Figura A-42  Potencidometros de calibracion e interruptores DIP de configuracion

Sistema de autornatizacion S7-200, Manual del sistema
C79000-G7078-C230-02
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Configuracioén

347

Latabla A-4 muestra como configurar el modulo utilizando los interruptores DIP. El rnargen de las
entradas analogicas se selecciona con los interruptores 1, 3,5, 7, 9y 11. Todas las entradas se
activan en un mismo rnargen y formato.

Tabla A-4

Interruptores de configuracion para el modulo EM 235

Interruptor de configuracion
Margen de tensién Definicion
L 3 5 7 9 i1
ON ON OFF ON OFF OFE 0asimV 125 uv
ON ON OFF OFF ON OFF 0 atoomVv 25 pV
ON OFF ON ON OFF OFF OasS0omy 175 pV
ON OFF ON OFF ON OFF DalVv 250 pv
ON OFF OFF ON OFF OFF 0asV 1,25 mV
ON OFpF OFF ON OFF OFF 0a20 mA?2 5 nA
ON OFF OFF OFF ON OFF Oalov 25 mV
OFF ON OFF ON OFF OFF +25mV 12,5 pv
OFF ON OFF OFF ON OFF +50 mV 25 pv
OFF ON OFF OFF OFF ON +100 mV S50 pv
OFFF OFF ON ON OFF OFF +250 mV 125 pv
OFF OFF ON OFF ON OFF +500 mV 250 pv
OFF OFF ON OFF OFF ON +1V S00 pv
OFF OFF OFF ON OFF OFF +25V 125 mVv
OFF OFF OFF OFF ON OFE +5V 25mv
OFF OFF OFF OFF OFF ON +10V smV

seleccionar el margen de tension.

Sisterna de automatizacion S7-200, Manual del sisterna

C79000-G7078-C230-02

El interruptor I permite la seleccion de la polaridad: ON para unipolar. OFF para hipolar. Conexion de la CPU a
la red necesaria al conmutar entre formato unipolar y formato bipolar. 1os interruptores 3,5, 7, 9y 1l permiten

() a 20 mA segiin medicion con una resistencia interna de 250 ohmios conectada en el semtido de la corriente.

A-71



FLLECHAS PARA INCREMENTAR Y DECREMENTAR

Se usan estas teclas para defintr los parametros Y los limites del PANTALLA

sisterna cuando la luz del MENU este encendida. Presione La pantalla indica las condictones de las lineas de
LECTURA v use las teclas con flechas para ajustar la intensidad entrada, los parametros de la uudad las fallas y
de la pantalia las defintciones de operacién.

LUZ DE CARGA ACTIVADA
Indica que los contactos del
relevador estan cerrados
entre COM v ACTTVADO.

LUZ DEL CONTROL L
Indica que hav un volta]
de controi presente en los .

terminales de entrada.

i
LUZ DEL MENU LUZ DE FALLAS
Indlca que Ud esta en el modo de reinicializacién. Preston Si esta intermitente, indica que hay una 0
la tecla MENU para seleccionar las opciones y definir los fallas en la memorta. St se presiona la tecla
parametros Cada paramewro se define preéslonando las FAILA, saldra en pantalia la falla mas
tectas con flechas. Se puede bloguear el uso de las tecias reciente. Presion continua a la tecla nostrara
con flechas en la fabrica 0 por el distribuidor para prevenir en pantalla las fallas de memoria en
cambios NO autorizados. secuencia. Las failas se borran presionando la

tecla por doe segundos continuos. Después de
borrar todas las fallas y st todos los P

LUZ PARA LA LECTURA parametros estan dengo dc los limites

Indica que esta usando el voltimetro interno. Si prestona la normales, el sistema s¢ retnicializara.
tecla LECTURA se mostrara en pantalla los valores de los
voltajes de fase afase deAa B, dcBaCydcCaA

Figura 2
9 Controles e Indicadores dd EAC-8000

£:23



EJEMPLO #1 DE CONEXION:

PROTECCION DE LINEAS DE ENTRADA

Este ctreutto muestra al EAC-8000 conectado para proveer
el monttorec de la carga en =t lado dei control def contactor
y los voitajes de las lineas de entrada. El voitaje de control
esti conectado al ctrcuito det termostato existente de 24
VAC. Fijese que Un 'andcipador de carga’ exmra No es
necesarto porque el antcipador del EAC-8000 es

automatico.

LINEA DE ALTO VOLTAJE DESCONECTADA
DE LADELTAODEUY

FUSIBLE de 1AMP (6 c/u.)
voitaje requerido
para Binstaiacton.

[oli ==

NOTA:

Instaie los fusibles
COmMO 3 muestra para
proteger los circuitos
de conextén y cumpitr
con los codigos
nacionales y
ordenanzas locales.

Conductor de 24 voitios
Contactor del Compresor

[1 T wisss
fofof-4-28
COMPRESOR
TRIFASICO
TRANSFORMADOR | TERMOSTATO
PARA EL CONTROL | 7 S
‘. '
<=
<
=
=
| |
P

NOTA:

No se han incluido ef ventilador ni otras conexiones del

termostato para mantener {a clardad.

10

Flgura 3
Ejemplo de Conexdon del EAC Y000

(23
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APENDICE

ESQUEMAS

Los diagramas y planos de como se¢ halla construido el equipo didactico

“Stmulador Logico Programable”, se encuentran detallados y respaldados en el

CD-ROM ~TESIS™, bajo los sigutentes archivos

e Lamina N.-1: Vista frontal de la Unidad Central de Control y Maquetas
Funcionales.

e [Lamina N.-2: Diagrama de conexiones de 'a Unidad Central de Control,
primera parte.

e Lamina N.-3: Diagrama de Conexiones de la Unidad Central de Control,
segunda parte.

e Lamina N.-4: Alimentador Principal de ia Unidad Central de Control.

e Lamina N.-5: El micro P.L.C. S$7-200, CPU-212.

¢ Lamina N.-6: Diagrama de conexiones de la Maqueta N.-1, ( Motor
Trifasico).

e Lamina N.-7: Diagramas de Sensores y Transductores de la Maqueta N.-1

e Lamina N.-8: Diagrama de conexiones de la Maqueta N.-2( Motores de
Pasos).

e LaminaN.-9: Diagraina de conexiones de la Maqueta N -3, ( Semaforo).
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UNIDIRECCIONAL
Maxt2 VOLTIGS PARA n=3600 rpn

TRANSDUCTOR DE_VELOCIDAD

+12vee
HBVer SV-TR/TE®
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x®
i §-12Vee
B TOPTRATURA|
FUENTE A TRANSDUCTOR
PRINCIPAL" I el
PSS DA
= i b J_

+12Vec

SV-TR/VEL

pacacn VAW I'mv“:

ENTRADA

|
ral E.g

TACOMETRO UNIDIRECCIONAL
MAXIND2VDC PARA n=3600 rpan

LINEA DE CARGA-1-MAXI SA

LINEA DE CARGA-2-MAXI SA

SIMULADOR LOGICO PROGRAMABLE “ELSITA 10°

MAQUETA N.-Li MOTOR TRIFASICO ILAMINA N-7

SENSORES Y TRANSDUCTORES

OTTO W. ASTUDILLO A l 15-JULI0-1999




MOTOR Mie MOTOR N.-3

MOTOR N.-1

SECUENCIA DEL MOTOR N.-1
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2—1—o 4 004 1 0 0 1
005 <
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