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RESUMEN

La presente tesis tiene como finalidad proporcionar al centro de Automatizacion de la
escuela profesional de Ingenieria Mecanica, Mecénica Eléctrica y Mecatronica (CAIME) un
modulo didactico de seleccion y paletizado para el desarrollo de sistemas automaticos de
control en procesos continuos, de tal manera que pueda servir para el aprendizaje de los
estudiantes que realicen précticas relacionadas al control y automatizacion. EI mddulo fue
disefiado tomando en cuenta las necesidades actuales de las plantas industriales, en este sentido,
se integran cuatro componentes fundamentales que son los encargados de controlar en su
totalidad al médulo, siendo estos los PLC’s cuya funcién es establecer los sistemas de
comunicacion de todo el médulo, para lograr el control de los motores y servomotores,
asimismo se cuenta con un médulo de campo que nos facilitara la lectura de sefiales de algunos
sensores ademas de enviar sefiales de habilitacion hacia los drivers de los motores y finalmente
se tiene una pantalla HMI con la que podemos monitorear y controlar de forma remota los
diferentes elementos que conforman el médulo didactico.

Para poder realizar el disefio y dimensionamiento de los sistemas y mecanismos, se
consideraron referencias nacionales e internacionales ademas de utilizar conocimientos de
procesos reales adquiridos a través de la experiencia, logrando la integracion de todos estos
componentes siguiendo los diferentes estandares internacionales.

A través del software TIA Portal VV15.1, se realizaron las pruebas de funcionamiento y
se desarrollaron cuatro précticas, las cuales permitiran a los estudiantes aplicar sus

conocimientos logicos y a la vez aprender nuevas tecnologias.

Palabras Clave: PLC, modulo, sensor, actuador, HMI, motion control.
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ABSTRACT

The purpose of this thesis is to provide the Automation Center of the Professional
School of “Ingenieria Mecénica, Mecanica Eléctrica y Mecatronica” (CAIME) with a didactic
module for selection and palletizing for the development of automatic control systems in
continuous processes, in such a way that it can serve for the learning of students who carry out
practices related to control and automation. The module was designed taking into account the
current needs of industrial plants, in this sense, four fundamental components are integrated
that are in charge of controlling the module in its entirety, these being the PLC's whose function
is to establish the communication systems of all the module, to achieve the control of the motors
and servomotors, there is also a field module that will facilitate the reading of signals from
some sensors in addition to sending enable signals to the motor drivers and finally there is an
HMI screen with which we can remotely monitor and control the different elements that make
up the didactic module.

To carry out the design and dimensioning of the systems and mechanisms, national and
international references were considered, in addition to using knowledge of real processes
acquired through experience, achieving the integration of all these components following the
different international standards.

Through the TIA Portal VV15.1 software, the functional tests were carried out and four
practices were developed, which will allow students to apply their logical knowledge and at the

same time learn new technologies.

Keywords: PLC, module, sensor, actuator, HMI, motion control.
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CAPITULO |

1. INTRODUCCION

1.1. Titulo del proyecto

“Disefio e Implementacion de una Estacion Modular Didactica de Seleccion y
Paletizado para el desarrollo de Sistemas Automaticos de Control en Procesos Continuos”.
1.2. Problema de investigacion
1.2.1. Descripcion del Problema

Ante el crecimiento continuo de la tecnologia que es usada en la Ingenieria Mecatronica,
se requieren profesionales mas capacitados con conocimientos en temas especializados como
control de motores, control de ejes de forma dinamica, configuracion de pantallas HMI y control
de diferentes sistemas automaticos.

La formacion de un Ingeniero Mecatronico incluye en su plan curricular el aprendizaje
de sistemas de control, por esta razén se propone el disefio e implementacion de una estacion
didactica para realizar diferentes pruebas con dispositivos electronicos aplicados en la industria,
con la finalidad de brindar a los estudiantes las herramientas necesarias para fortalecer sus
conocimientos practicos en aplicaciones reales.

1.3. Antecedentes

Para la elaboracién de la presente tesis se hizo la revision de diferentes trabajos de
investigacion relacionados al disefio e implementacion de diferentes modulos aplicados a la
educacién superior. Para un mejor entendimiento preliminar, se preparé un extracto que se
muestra a continuacion.

En el trabajo realizado por Morales Caicedo & Coérdova Delgado (2019) “Disefio e
implementacién de un médulo didactico de visidn artificial para la seleccion de objetos segun

colores y caracteristicas morfoldgicas implementando un brazo robético como complemento
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del sistema de produccién modular (MPS) existente en el laboratorio de hidronica y neumatica
de la Universidad de las fuerzas Armadas Espe-Extesion Latunga”.

En dicha investigacion los autores implementan un nuevo modulo complementario que
cuenta con un robot de 6 grados de libertad y una banda transportadora que apoyados en la
vision artificial logran seleccionar objetos por color y de acuerdo con sus caracteristicas
morfologicas, cumpliendo con los objetivos de fortalecer la educacion de los estudiantes a
través de la introduccion de nuevas tecnologias y mejorar la implementacion del laboratorio en
mencion.

En un segundo trabajo realizado por Alvarez Gonzales & Castro Chambi (2021),
“Disefio e Implementacion de un Mddulo Didéctico de Automatizacion por Redes de
Comunicacion Industrial Profinet, Profibus, Modbus Mediante PLC y Periféricos Maestro y
Esclavo”, los autores proponen el disefio y dimensionamiento de equipos necesarios para el
modulo didactico de automatizacion industrial que cuente con las redes de comunicacion
industrial Profinet, Profibus, Modbus usando un PLC y periféricos maestro y esclavo. Dicho
modulo simulara un proceso de transporte de mineral mediante faja transportadora y tripper car
de carga, para alimentacion de mineral a tolvas de almacenamiento. El cual sera utilizado por
los alumnos de la escuela de Ingenieria Mecanica, Mecanica - Eléctrica y Mecatrénica de la
Universidad Catolica de Santa Maria.

En un tercer trabajo realizado por Guayta Guaman & Cando Pullupaxi (2021)
“Implementacion de un modulo didactico para practicas de control industrial mediante un
Zelio”, en esta investigacion los autores proponen la implementacion de un mddulo para
laboratorio de Automatizacion e Instrumentacion, donde se puede realizar diferentes
aplicaciones como arranques de motor, simulacién de accionamientos, entre otros, haciendo

uso de un zelio. Logrando facilmente el acoplamiento a diferentes actuadores. Logrando que
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los alumnos de la Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE adquieran con mayor facilidad
los conocimientos en esta materia.

Por otro lado, se esta tomando como referencia los diferentes médulos de seleccion y
almacenamiento, que utilizan elementos neumaticos disefiados e implementados por la empresa
Festo, estos mddulos se caracterizan por ser didacticos y se utilizan para la ensefianza
especializada en neumatica y control debido a su estructura y elementos.

Otra estacion didactica que ofrece la empresa Festo es un modulo de manipulacién,
replicando un proceso de manipulacion de dos ejes a base de cilindros
neumaticos 'y pinzas las cuales transportan diferentes piezas, reforzando
conocimientos de electrovalvulas, sensores, control con logica y encadenamientos
secuenciales. Se debe tener en cuenta que todos los elementos que conforman estos modulos
(sensores, actuadores, etc.) son de la marca Festo, siendo su red principal EtherCAT.

1.4. Justificacion del Problema

En cuanto al nivel académico la presente tesis aportaria al conocimiento de la ingenieria
en la  Universidad Catdlica de Santa Maria, ya que se busca
potenciar el plan curricular de los nuevos profesionales graduados de la escuela profesional de
ingenieria mecéanica, mecénica - eléctrica y mecatronica para que éstos adquieran las
competencias que la industria demanda hoy en dia. Obteniendo una base solida de
conocimientos a nivel tedrico - practico que facilitara y fortalecera el aprendizaje en el &rea de
mecatronica.

En cuanto al nivel social se cumpliria con impulsar la formacién de nuevos jovenes
profesionales que se desempefiaran en diferentes campos laborales aportando al desarrollo del
pais, por lo que se busca garantizar no solo un salto de calidad en la transferencia de

conocimientos, sino educar jovenes profesionales competentes que tengan el perfil necesario
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para ejercer como ingenieros, con sélidos conocimientos en mantenimiento, integracion,
desarrollo y programacion de diferentes sistemas mecatronicos.

Tomando en cuenta todas las premisas y antecedentes nombrados anteriormente la
investigacion realizada dio como resultado el disefio e implementacién de una estacion
modular y funcional, el cual contara con diferentes elementos electromecanicos y que contienen
diversidad de componentes los cuales emplean la tecnologia mecatronica, y serviran para la
transferencia de conocimientos practicos a los estudiantes.

1.5. Objetivos
1.5.1. Objetivo General

Disefar e implementar una estacion modular didactica de seleccion y paletizado para el
desarrollo de sistemas automaticos de control en procesos continuos.
1.5.2. Objetivos especificos

e Disefiar e implementar una estructura modular de materiales livianos y resistentes,
usando perfiles de aluminio modulares que permitan ensamblar con facilidad los
diferentes sensores y actuadores.

e Implementar adecuadamente moédulos de control con E/S y médulos de campo con
conectores de tipo banano y conectores herméticos para una préctica y adecuada
conexion y desconexion.

e Implementar y configurar sistemas de control de movimiento con actuadores
eléctricos utilizando el software de programacion que nos ofrece SIEMENS.

e Establecer comunicacion industrial de tipo PROFINET y comunicacién
inaldmbrica.

e Desarrollar guias de laboratorio para instruir a los estudiantes en el uso correcto del

modulo.

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




REPQSITORIO DE

TESIS UCSM =@ DE SANTA MARIA

1.6. Hipdtesis

Debido a: la creciente necesidad de automatizar los procesos industriales, el desarrollo
continuo de la ingenieria de control y la falta de capacitacion en temas de automatizacién de
los estudiantes de la escuela profesional de Ingenieria Mecanica, Mecanica Eléctrica y
Mecatronica.

Es probable: “Que una estacion modular didactica de seleccion y paletizado que
comprenda un PLC, protocolos de comunicacion industrial y supervisado a través de un interfaz
humano - maquina nos ayude a complementar la ensefianza teorica a los estudiantes y se les

pueda capacitar en temas mas especializados”.

1.7. Variables
1.7.1. Variable Dependiente
Disefio de estacion modular didactica de seleccion y paletizado para el desarrollo de
sistemas automaticos de control en procesos continuos.
1.7.2. Variable Independiente
Componentes imperiosos para el control de los procesos de seleccion y paletizado,

fundados en el uso de PLC contando con una supervision de un interfaz humano - maquina.
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Tabla 1. Variable dependiente
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Fuente: Elaboracion propia
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Tabla 2. Variable independiente
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Fuente: Elaboracion propia

1.8. Area de conocimiento

Segun lo establecido por la Organizacion para la Cooperacion y el Desarrollo
Econdmicos (2015), la presente tesis se clasifica en funcion de las areas y subareas del
conocimiento como se presenta a continuacion:

e AREA: Ingenieria y Tecnologia.

e SUB-AREA: Ingenieria Eléctrica, Ingenieria Electrénica.

e LINEA: Sistemas de automatizacion, Sistemas de control.
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1.9. Limitaciones de la investigacion

e La estacion modular didactica debe ser especialmente disefiada para el uso de los
estudiantes de la escuela profesional de ingenieria mecénica, mecanica - eléctrica 'y
mecatronica.

e En el proyecto se usard softwares con licencias de prueba ya que estan tienen un
costo muy elevado.

e Se cuenta solo con 4 salidas digitales de tipo PWM o PTO en cada automata
programable para realizar el control motores paso a paso y servomotores.

e Se emplearan unicamente las tecnologias que se describen y plantean en la presente

tesis.
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CAPITULO I

2. MARCO TEORICO

2.1. Proceso Automatico

Sistema donde se lleva a cabo la transferencia de diversas tareas productivas que por lo
general son realizadas por operarios (humanos) a un grupo de elementos tecnologicos en su
mayoria electromecanicos.

2.2. Mddulo Didactico

Un mdédulo didactico se entiende como un conjunto de materiales educativos, disefiados
con la principal finalidad de conseguir ciertos objetivos definidos o propuestos inicialmente.
Asi mismo, el modulo esta conformado por diferentes unidades de aprendizaje, de acuerdo con
la asignatura que se esté estudiando. Facilitando el aprendizaje a través de una experiencia
tedrica - practica brindando la autonomia necesaria a los participantes seguin al tema y/o
subtemas especificos.

El modulo didactico esta constituido por un conglomerado de materiales
educativos, que esta especialmente disefiado para alcanzar objetivos que correspondan a los
ejes curriculares. De esta manera, el médulo estd conformado por unidades de ensefianza-
aprendizaje, que por lo general se elaboran de manera sistematica por el docente encargado,
obedeciendo con el contenido establecido para la asignatura. Como resultado del apoyo a los
procesos educativos es la facilitacion del aprendizaje de tipo considerable y a su vez autbnomo
de los integrantes en consonancia a un tema especifico. (Maldonado & Cerrdn, 2014)

2.3. Sensores

Componente que tiene como funcién la medicion a partir de la deteccion de alguna

magnitud o pardmetro fisico, convirtiendo a una sefial que puede procesar el sistema. A su

elemento activo se le conoce como transductor. Para disefiar sensores o transductores es
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necesario involucrar alguna ley o principio quimico o fisico que relacionen la cantidad de
interés con algin evento medible. (Mecatrénica LATAM, s.f.)

Por lo que son componentes esenciales de los sistemas modernos de adquisicion de
datos (conocidos como sistemas AKA DAQ o DAS). Siendo el inicio del proceso de
adquisicion de datos.

2.3.1. Clasificacion de Sensores

Los sensores se pueden clasificar desde algunos puntos de vista:
2.3.1.1. Clasificacion de los sensores segun la energia

e Activos: Emiten energia a partir de la transformacion realizada. Dentro de este tipo
de sensores podemos citar a las termocuplas, cristales piezo eléctricos, etc.

e Pasivos: Reciben energia para realizar la transformacion. En este grupo estan los
termistores (su resistencia varia en funcién de la temperatura), micréfonos de
condensador, los fotodiodos, etc.

2.3.1.2. Clasificacion de los sensores segun el principio de funcionamiento.

Dentro de esta categoria los sensores se pueden clasificar en:

e Sensores primarios.

e Sensores resistivos.

e Sensores de reactancia variable y electromagnética.

e Sensores generadores.

e Sensores digitales.

2.3.1.3. Clasificacion de los sensores segun la magnitud a medir.
Esta clasificacion esta directamente relacionada con el fendmeno o estimulo fisico o

quimico que se desea medir. Los sensores pueden ser de: (Fuentes, s.f.)
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Tabla 3. Clasificacion de los sensores segun la magnitud a medir.

Magnitud detectada Transductor Sefal de Salida
Finales de Carrera Todo - Nada
Posicion lineal o angular | Potenciémetros Analdgica
Encoders (absolutos / incrementales) Digital
Pequefios Transformadores diferenciales (LVDT) Analdgica
desplazamientos o
deformaciones Galgas extensiométricas Analogica
. . Dinamos tacométricas Analogica
Velocidad lineal o - —
angular Encoders (e}bsolut_os / incrementales) D!g!tal
Detectores inductivos Digital
Aceleracion Acelerémetros Apa_légica
Sensores de velocidad + calculador Digital
Medicion indirecta (mediante galgas o -
Fuerza y par transformadores difgrenciales)g : Analogica
Flotador + detector desplazamiento Analdgica
Nivel Capacitivos Analogica
Ultrasonidos Digital
., Membrana + detector de desplazamiento Analdgica
Presion " P o
Piezoeléctricos Analogica
PreS|on_ diferencial (Diafragmas / tubos de Analégica
Caudal Venturl? —
De turbina Analogica
Magnético Analdgica
Termostatos Todo - Nada
Termopares Analdgica
Temperatura Termorresistencias (PT100) Analég!ca
Resistencias NTC Analogica
Resistencias PTC Analogica
Pirémetros Analogica
Inductivos Todo - Nada
Sensores de presencia o | Capacitivos Todo - Nada
proximidad Opticos (Células fotoeléctricas) Todo - Nada
Ultrasénicos Analdgica
Sistemas de vision Camaras de video y tratamientos de imagen | Procesamiento por
artificial Céamaras CCD puntos o pixeles

Fuente: “Sensores y Transductores” de M. Fuentes.

2.3.1.4. Sensor Inductivo
Los sensores de proximidad inductivos son capaces de detectar objetos metalicos en un
rango de distancia determinado, sin necesidad de que exista un contacto fisico entre ellos. Estos

pueden ser clasificados en tres grupos, segun a su principio de funcionamiento: de oscilacién
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de alta frecuencia que se basa en la induccion electromagnética, de capacitancia que se beneficia

de los cambios en la capacitancia eléctrica, y el magnético que utiliza un iman. (Keyence, 2020)

Figura 1. Sensor Inductivo
Fuente: “Sensor Basics Comprensidn de los principios y caracteristicas fundamentales” de
https://www.keyence.com.mx

2.3.1.5. Final de Carrera

El final de carrera o interruptor de posicion es un sensor capaz de detectar la posicion
de un elemento movil a través de un accionamiento mecéanico. A pesar de ser l0s sensores méas
instalados en el mundo, estos sensores necesitan estar en contacto con el objeto a detectar para
hacer posible la deteccion de la llegada del cuerpo movil a una posicion determinada.

La salida de los finales de carrera es binaria y la Unica informacion que podemos obtener
de ellos, es si el objeto esta en la posicion determinada o no, por lo que son considerados
sensores todo/nada. Se debe tener en cuenta que los finales de carrera son sensores
electromecanicos, es decir estd conformado de partes mecanicas enlazadas a partes eléctricas.

(Grupo Novelec, 2018)
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Figura 2. Final de Carrera
Fuente: “Final de carrera de rodillo” de https://www.cetronic.es/sqlcommerce/disenos/

2.3.1.6. Sensor Fotoeléctrico
El sensor fotoeléctrico emite un haz de luz que puede ser visible o infrarrojo desde su

componente emisor de luz. (Keyence, 2020)

Figura 3. Sensor Fotoeléctrico
Fuente: “Sensor Basics Comprension de los principios y caracteristicas fundamentales” de
https://www.keyence.com.mx

Estos sensores se pueden clasificar en tres tipos de acuerdo con su principio de
funcionamiento:
2.3.1.6.1. De barrera

Los sensores fotoeléctricos de barrera se caracterizan por estar el emisor y el receptor
separados en cuerpos distintos, para el correcto funcionamiento de estos se deben colocar

alineados y quedando ambos componentes enfrentados el uno con el otro. Este es el modo de
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funcionamiento mas confiable, ya que la potencia que emite el emisor es enviada directamente
al receptor, por lo que la humedad y la suciedad del ambiente afecten en menor medida a su

funcionamiento.

Emisor @ Receptor
Emisor 1 _ Receptor
Objeto ‘\ ‘A Lo~

Figura 4. Sensor fotoeléctrico de barrera
Fuente: “;Qué tipos de sensores fotoeléctricos existen?” de https://www.contaval.es

2.3.1.6.2. Autorreflexivo
Para los sensores fotoeléctricos autorreflexivos, el emisor y el receptor se encuentran
dentro del mismo cuerpo. Donde el haz de luz emitido por el emisor incide sobre el objeto a

detectar y es reflejada, siendo el receptor el encargado de captar el reflejo de esta luz.

Emisor y Receptor Emisor y Receptor

\E_ \ A:_I Objeto

Figura 5. Sensor fotoeléctrico autorreflexivo
Fuente: “;Qué tipos de sensores fotoeléctricos existen?” de https://www.contaval.es

2.3.1.6.3. Reflexivo con Reflector
En cuanto a los sensores fotoeléctricos autorreflexivos, el emisor y el receptor se
encuentran en un mismo encapsulado. A excepcidn que estos sensores la luz emitida por el
emisor es reflejada por un reflector y detectada por el receptor. (CONTAVAL, 2020)
,_ Emisor y Receptor
N

Objeto

Emisor y Receptor

Espejo

Objeto

Figura 6. Sensor fotoeléctrico reflexivo con reflector
Fuente: “;Qué tipos de sensores fotoeléctricos existen?” de https://www.contaval.es
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2.4. Actuadores

Un actuador es un dispositivo con la capacidad de transformar la energia en movimiento
0 es usado para la ejercer alguna fuerza. El cual toma energia de una fuente especifica
(producida por electricidad, liquido o aire) y la convierte en el movimiento deseado. Existen
dos tipos de movimiento basicos requeridos: rotativos y lineales, pero también se cuenta con el
movimiento oscilatorio.
2.4.1. Actuadores Eléctricos

Los actuadores eléctricos son de los mas limpios, faciles de usar y de disponibilidad
inmediata, ya que este tipo de actuadores no requieren de aceite ni aire comprimido para su
operacion. Sin embargo, estos dependen de la energia de una fuente externa, como una bateria,
que alimenta un motor y convierta la energia eléctrica en energia mecanica.

También existen los actuadores eléctricos de tipo solenoide que son usados con el
propdsito de encendido y apagado como en sistemas de valvulas que requieren paros de accion

frecuente. (Especificar. Soluciones para agua, energia y sustentabilidad , s.f.)

Figura 7. Actuadores Eléctricos
Fuente: “Actuadores eléctricos para aplicaciones industriales” de https://www.suministros-
industriales.es/blog/actuadores-electricos-para-aplicaciones-industriales/
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2.4.1.1. Motor DC

El motor de corriente continua, también llamado DC por sus siglas en inglés, forma
parte del tipo de electromotores y sirven principalmente para convertir la energia eléctrica en
energia mecanica. La mayoria de las formas de construccion del motor DC se basa en fuerzas
magnéticas y disponen de mecanismos internos de tipo electromecanico o electronico. Asi
mismo, es caracteristico de los motores de corriente continua convencionales el acumulador,
que hace posible cambiar periodicamente la direccion del flujo de corriente dentro del motor.

(Harmonic Drive SE, 2021)

Figura 8. Motor DC
Fuente: “Motor DC” de https://laelectronica.com.gt/motor-dc-775-de-24v-21000-rpm

2.4.1.1.1. Motor Paso a Paso

Los motores paso a paso son motores por lo general de corriente continua sin escobillas
donde su rotacion se divide en un cierto numero que se tienen como resultado de la estructura
del motor. Por lo general, una revolucion completa del eje de 360° se divide en 200 pasos, lo
que significaria que se efectuara una sola carrera del eje cada 1,8°. También hay motores donde
la carrera del eje se realiza cada 2; 2,5; 5, 15 0 30°.

El motor paso a paso estd compuesto por rotor y estator. Siendo el estator una parte
estacionaria, y el rotor la parte giratoria montada en un eje. Mientras que el rotor funciona como
iman permanente, el estator estd compuesto de bobinas magnéticas colocadas con cierta
desviacién, de manera que se genera un campo magnético ¢ Cuando la corriente fluye a través

de las bobinas del estator. (Harmonic drive SE, 2021)
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Cuando la bobina es energizada, se forma un electroiman atrayendo a un iman (diente)
montado en el rotor, desplazado por un cierto desplazamiento con respecto a él. Seguidamente,
el rotor y el eje giran en el angulo en el que su posicion se opone menos al flujo magnético o la
resultante de mdaltiples flujos. Luego de pasar por dicho desplazamiento, se enciende otro
electroiman (bobinas o bobina) en el estator y se tira del rotor a su nueva posicion. Teniendo la
conmutacion de bobinas sucesivas, es posible realizar mas saltos hacia adelante o hacia atras, o

completar o girar parcialmente el rotor y el eje con él. (TME Electronic components, 2020)

Figura 9. Motor paso a paso
Fuente: “Motor paso a paso” de https://dynamoelectronics.com/tienda/motor-paso-a-paso-48-kg-cm/

2.4.1.1.2. Servo Motor

El servomotor conforma parte del grupo de los electromotores y se define basicamente
por ser regulables y sus diferentes posibilidades de control. Por lo que permite la regulacién
precisa tanto de la posicion de angulo, como la velocidad y aceleracion. Siendo esto posible
gracias a que el servomotor incluye un sensor de posicion del rotor. Ademas de tener la

estructura basica de los electromotores. El sensor de posicion del rotor, también Ilamado
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sistema de reaccion (retroalimentacién) del motor o codificador rotatorio, es capaz de registrar

la posicion del eje del motor en un determinado momento. (Harmonic Drive SE, 2021)

Figura 10. Servomotor
Fuente: “Servomotores” de http://inteligenciaartificialyrobotica.com/esp/item/510/mg-995-servo-motor-tower-
pro-11kg-de-torque

2.5. Puente H

El puente H es un circuito electrénico que permite que un motor DC gire tanto hacia
adelante como hacia atras, invertir su giro y detener el movimiento.

El puente H consta de 4 interruptores (mecanicos o de transistores). Cuando los
interruptores S1 y S4 estan cerrados (S2 y S3 estan abiertos), se aplica un voltaje que hace que
el motor gire en una direccion. Al abrir los interruptores S1 'y S4 (con el cierre de S2 y S3), se
invierte el voltaje, lo que permite que el motor gire en la direccion opuesta. El puente H no solo
se usa para invertir la rotacion del motor, también se puede usar para forzar el freno, provocando
un corto en los terminales del motor, o incluso se puede usar para permitir que el motor frene

por inercia, cuando el motor no esta conectado a su fuente de poder.
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Su comportamiento se puede entender con la siguiente tabla:

Tabla 4. Salidas del puente H

S1 S2 S3 S4 Resultado
1 0 0 1 Avanza
0 1 1 0 Retrocede
0 0 0 0 S_e det.iene ba}jo
inercia propia
1 0 1 0 Frenado brusco

Fuente: “Puente h para control de motores” de https://www.ingmecafenix.com/electronica/puente-h-
control-motores/

La forma méas comudn de construir puentes H es usar interruptores de estado sélido
(llamados transistores) porque tienen una vida Gtil y una frecuencia de conmutacion mas altas.

En convertidores de potencia el uso de interruptores mecanicos es impensable, ya que
sus especificaciones no se pueden adaptar a las necesidades.

Ademas, los interruptores estan ensamblados con diodos que permiten que la corriente
fluya en sentido contrario cada vez que conmute la tension, ya que el inducido esta formado
por devanados que, durante todo el periodo del cambio, resistirdan a que la corriente varie.

(Mecafenix, 2017)

Figura 11. Mddulo puente H
Fuente: “Modulo Puente H” de https://electropro.pe/index.php?route=product/product&product_id=362
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2.6. Elementos de Control
2.6.1. Controlador logico programable (PLC)

Un controlador l6gico programable, mejor conocido por sus siglas en inglés PLC
(Programmable Logic Controller), es un dispositivo de control con un sistema operativo
electronico digital, utilizado generalmente en el sector industrial en donde se aplica la
automatizacion industrial. Estos dispositivos cuentan con una memoria programable en la cual
se almacenan las diferentes instrucciones definidas por el usuario entre ellas podemos destacar;
funciones ldgicas, contadores, temporizadores, funciones aritméticas entre otras. Ademas,
poseen conexiones de entrada y salida tanto digitales como analdgicas las cuales permiten
controlar diversas maquinas y procesos.

Los PLC cumplen una funcion importante en muchas industrias. A diferencia de las
computadoras de propoésito general, los PLC estan disefiados para instalarse en una amplia
variedad de ambientes de trabajo es por ello que cuentan con resistencia al ruido eléctrico,

resistencia a vibraciones y en algunos casos proteccion anti-explosiones segun sea necesario.

SIEMENS

Figura 12. PLC Siemens
Fuente: “SIMATIC S7-1200” de
https://new.siemens.com/mx/es/productos/automatizacion/systems/industrial/plc/s7-1200.html
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2.6.2. Controlador de motores

Existen diversas técnicas para el control de motores DC, los que son imperiosos para
conseguir el control de la velocidad, entrega de potencia y par. Es posible lograr el control de
motores usando tiristores gracias a los conocimientos basicos de electronica de potencia.

Normalmente en las industrias los motores en su mayoria son conectados a las lineas de
distribucion directamente, ya sean alimentados por corriente continua o alterna.

Al estar conectados directamente sus caracteristicas normales de funcionamiento no
varian, debido a que cuentan con un voltaje de alimentacion constante. Es decir, los motores
operan en condiciones nominales al ser suministrados por el voltaje indicado en sus placas,
entregando una potencia constante al eje conectado al eje.

Los funcionamientos de las maquinas son definidos al tipo de la carga asociada al eje
del motor. Se debe tener en cuenta que, para una carga baja, el motor tendra una velocidad alta
y un par bajo. Mientras que para, una carga pesada el motor tendra una baja velocidad y un
mayor par de torque.

Por otro lado, al mantener una carga constante, el funcionamiento del motor seré
constante sin tener alguna opcion de controlar la velocidad debido a que la alimentacion del
voltaje no varia.

Existen diferentes aplicaciones en la industria en las que se necesita modificar las
diferentes caracteristicas del motor. Por lo que se recurre a los tiristores y otros componentes

electronicos que junto a los motores forman los sistemas de control velocidad o accionamiento.
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Figura 13. Controlador de motor
Fuente: “Controlador de motores” de https://tienda.bricogeek.com/controladores-motores/992-controlador-de-
motores-paso-a-paso-35a-th6600.html

2.7. Tipos de Comunicacion
2.7.1. Ethernet

Ethernet/IP (Protocolo Industrial Ethernet) es un estandar de red de comunicaciones
capaz de manejar grandes cantidades de datos a velocidades de 10 Mbps o0 100 Mbps y hasta
1500 bytes por paquete. La especificacion utiliza un protocolo abierto en la capa de aplicacion.
En la industria, es particularmente apreciado para aplicaciones de control. Finalmente, este tipo
de red es facil de configurar, operar, mantener y expandir. A su vez, permite mezclar productos
de 10Mbps y 100Mbps y es compatible con la mayoria de switches Ethernet.

Esta tecnologia se utiliza con computadoras personales, mainframes, robots, periféricos
y conmutadores de entrada/salida, controladores logicos programables (PLC) y otros
periféricos. La especificacién esta respaldada por Industrial Ethernet Association (IEA),
ControlNet International (CI) y Open Network Equipment Vendors Association (ODVA).
Recientemente se ha convertido en la tendencia mas utilizada de migracion de datos en
aplicaciones de pisos industriales. Sin embargo, la planta de produccion es un entorno muy

diferente al del hogar y la oficina. Por otro lado, las aplicaciones de fabrica también tienen
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muchas necesidades diferentes a las aplicaciones comerciales. (Centro de formacién técnica

para la industria, 2020)

PantallaHMI Ethernet Industrial il
3 s (Gerencia)
4 e MES
o000 . ' o
Manager)
Switches - ((01(’; /;\' A
_ cina
Gestionables Técnica)

Figura 14. Diagrama Bésico Ethernet Industrial
Fuente: “Protocolo Ethernet Industrial” de https://www.cursosaula21.com/que-es-ethernet-industrial/

2.7.1.1. Profinet

Es un protocolo de comunicacion para el intercambio de datos entre el controlador y el
dispositivo. El controlador puede ser PLC, DCS o PAC. Los dispositivos pueden ser blogues
de E/S, sistemas de vision, lectores RFID, actuadores, motores de procesamiento, agentes e
incluso otros controladores. PROFINET es compatible y aprovecha al maximo Ethernet para la
oficina. Sin embargo, hay una diferencia, Office Ethernet carece de la capacidad de ofrecer el
rendimiento en tiempo real necesario para la automatizacion industrial. Ademas, Ethernet de
escritorio tiene una menor capacidad para soportar entornos industriales hostiles. (P Norte

América, 2020)
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(PLC)
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(Sensores/Actuadoreys)

Figura 15. Diagrama basico de red profinet
Fuente: “PROFINET: Qué es y como funciona” de https://www.cursosaula21.com/profinet-que-es-y-como-
funciona/

2.7.2. Comunicacion maestro-esclavo

El principio maestro-esclavo es un modelo de protocolo de comunicacién en el que un
dispositivo (maestro) controla uno o mas dispositivos (esclavos). En este tipo de protocolo, un
dispositivo tiene control unidireccional sobre uno o mas dispositivos. A menudo se usa en el
campo del hardware electronico donde un dispositivo actia como controlador y los otros
dispositivos son los dispositivos controlados. (Schneider Electric, 2020)

e Solo 1 maestro estara conectado a la red en todo momento.

Solo el maestro tiene la facultad de iniciar la comunicacion y enviar solicitudes a

los esclavos.

e El maestro puede dirigirse individualmente a cada esclavo a través de su direccion
especifica o simultaneamente a todos los esclavos usando la direccion 0.

e Los esclavos unicamente tienen la facultad de enviar respuestas al maestro.

e Ningun esclavo puede iniciar la comunicacion, ni con otros esclavos ni con el

maestro.
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Maestro

DT

Esclavo x Esclavo x+1 Esclavo x+2 Esclavo x+n

Figura 16. Comunicacion maestro esclavo
Fuente:  “Principio  maestro-esclavo” de  https://product-help.schneider-electric.com/ED/ES_Power/PP-
HJL_Modbus_Guide/EDMS/06111B1303/0611I1B13xx/NSX_MB_Modbus_Protocol/NSX_MB_Modbus_Protoc
ol-2.htm

En una red PROFINET, tanto los controladores como los dispositivos de E/S pueden
asumir el papel de proveedor y consumidor, aprovechando la naturaleza full-duplex de Ethernet.
2.8. Tipos de Accionamiento

De acuerdo con su naturaleza los dispositivos transforman las sefiales de control en
movimiento y/o accion operativa.

2.8.1. Accionamiento Eléctrico

El accionamiento eléctrico es un sistema capaz de convertir energia eléctrica en energia
mecéanica, de forma util, y controlar parametros relacionados, como la velocidad, la posicién o
el par. En cualquier accionamiento eléctrico se controla al menos una de estas tres variables
mecanicas: velocidad, posicién y par. El control de las variables de salida se puede considerar
como un sistema de regulacion. Las regulaciones se pueden colocar en un 'bucle abierto' o en
un 'bucle cerrado'. Por lo tanto, el motor de circuito cerrado se construye como un sistema de
control con retroalimentacion de sefial. (Departamento de Ingenieria Eléctrica y Energética,

s.f.)
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2.9. Interfaz Humano - Maquina

Una HMI (human machine interface) es una interfaz de usuario o panel de control que
hace posible la interaccion de una persona a una maquina, sistema o dispositivo. Si bien el
término técnicamente se puede aplicar a cualquier pantalla que permita a un usuario interactuar
con una maquina, las HMI se usan mas comunmente en procesos industriales que controlan y
monitorean maquinas de produccion. Los sistemas de interfaz hombre-maquina (HMI)
permiten una operacion tecnoldgica confiable en todas las aplicaciones, incluidos trenes de alta
velocidad, centros de mecanizado CNC, equipos de fabricacion de semiconductores y equipos
de diagndstico Diagnésticos médicos o de laboratorio. La HMI incluye todos los elementos que
una persona tocard, verd, escuchard o usara para realizar funciones de control y recibir
retroalimentacion sobre esas acciones.

Las pantallas HMI ayudan a mejorar los procesos industriales mediante la digitalizacion
y centralizacion de datos. De esta manera, los operadores pueden ver informacion critica en
gréaficos y tableros digitales, ver y administrar alarmas y conectarse a sistemas SCADA y MES
a través de un solo tablero. La interfaz hombre-méaquina se comunica con un controlador 16gico
programable (PLC) y sensores de entrada/salida para obtener y mostrar informacion visible para
el usuario. Asimismo, se pueden utilizar para una sola funcion, como monitoreo y seguimiento,
0 para realizar operaciones mas complejas, como apagar maquinas o acelerar la produccion,
segun la situacion, segin como se implementen. (Centro de la formacion técnica para la

industria, 2020)
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Interfaz Hombre-Maquina (HMI)
Servidor SCADA

-Ba%MtDS

Maquinaria

Figura 17. Diagrama Basico de un Sistema HMI
Fuente: “Interfaz Hombre-Maquina” de https://www.cursosaula21.com/que-es-un-hmi/

2.10. Lenguajes de Programacion

Son lenguajes formales (o artificiales con una determinada sintaxis) que permiten a un
ser humano (un programador) escribir (o programar) una secuencia o conjunto de instrucciones
a modo de algoritmos para controlar el proceder légico o fisico de los sistemas, para adquirir
diversos tipos de datos o para hacer determinadas tareas. A dicho conjunto escrito de
instrucciones se le denomina programa.
2.10.1. Lista de Instrucciones

La Lista de Instrucciones (IL) es un lenguaje de programacion que cumple con el
estandar IEC 61131-3, similar al ensamblador.

Este lenguaje admite la programacion basada en acumuladores. Donde se admiten
operadores IEC 61131-3, asi como entradas multiples/salidas maltiples, negacion, comentarios,

modo de establecimiento/restablecimiento de salidas y saltos incondicionales/condicionales.
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Fundamentalmente, cada declaracion se basa en cargar los valores en el acumulador
utilizando el operador LD. Luego se realiza la operacion utilizando el primer parametro tomado
del acumulador. El resultado de la operacion esta disponible en el acumulador, y desde alli debe
almacenarlo utilizando la instruccion ST. Para programacion ejecuciones condicionales o
bucles, IL admite operadores de comparacion (EQ, GT, LT, GE, LE, NE) y saltos. Este ultimo
puede ser incondicionales (JMP) o condicionales (JMPC/JMPCN). Para saltos condicionales,
el valor agregado indicado es VERDADERO o FALSO. (Schneider Electric, 2019)

2.10.2. Ladder

El diagrama de escalera también se conoce como Ladder o diagrama ladder, que es un
lenguaje de programacién grafico que es muy popular en los PLC porque se basa en los
diagramas de control eléctrico tradicionales. De esta forma, sabiendo que lo tiene cualquier
electricista o ingeniero, es muy facil adaptarse a programar en este tipo de lenguaje. En el STEP
se llamado "KOP".

Ladder es uno de varios lenguajes de programacion para PLC que estan estandarizados
por IEC 61131-3. En Ladder, la energia viaja de izquierda a derecha en lugar de arriba y abajo
como en los graficos eléctricos. En un circuito tipico, los contactos se muestran en el lado
izquierdo y una bobina en el lado derecho. La logica de control representada por este circuito
se puede considerar como logica deductiva que tiene antecedente la ldgica de contactores y
bobina como conclusion. Para programar algin automata con Ladder, ademas de estar
familiarizado con las reglas de conmutacion de circuitos (también conocida como ldgica de
contactores), es necesario conocer cada componente de este lenguaje. A continuacion, se
describen de modo general los mas comunes:

e Contacto normalmente abierto (E1): si la variable asociada E1 vale ‘0’, el contacto

permanece abierto, y si vale ‘1’ se cierra.
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e Contacto normalmente cerrado (E2): si la variable asociada E1 vale ‘1°, el contacto
permanece abierto, y si vale ‘0’ se cierra.

e Salida, bobina o relé (S1): la variable asociada S1 tomaré el valor de la variable (o
combinacion de variables) que esté a su entrada (punto de conexién del lado
izquierdo). También se puede enclavar o desenclavar, indicandolo con una S o R

como se indica en los casos de S2 y S3. (Brunete, 2020)

El
—{ }— Entrada: contacto normalmente abierto

E2
—/l—  Entrada: contacto normalmente cerrado

51
_( )— Salida, bobina o relé
S2
—(S)-— Activar salida, bobina o relé

S3
—(R)— Desactivar salida, bobina o relé puesto ‘0’

Figura 18. Elementos basicos de Ladder
Fuente: “Elementos basicos del diagrama de escalera” de
https://bookdown.org/alberto_brunete/intro_automatica/diagrama-de-escalera.html

2.10.3. Grafcet

El lenguaje de programacion de GRAFCET incluye varios componentes en un flujo de
trabajo simplificado. Estos elementos se desglosan en pasos, procedimientos Yy
transformaciones relacionados, mediante procesos secuenciales. En un sistema que utiliza
GRAFCET, siempre hay que empezar por el primer paso. Los pasos normales o de estado
estacionario se pueden agregar mas tarde. Estos llamados pasos indican el estado del proceso
de automatizacién, ya sea que esté activado o desactivado, asi como las acciones que lo
acompafan. Esta etapa debe tener un gestor, y aqui es donde entran en juego las acciones
pertinentes.

Las acciones asociadas son lo que hara el paso predefinido. Esta es la accion por

ejecutar. En operaciones automatizadas, esto puede ir desde arrancar la bobina hasta conectar
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o desconectar el motor. Al mismo tiempo, también hay condiciones que acompafan a las
acciones. Los términos también estan marcados con puntos. Acciones como esta pueden
retrasarse en la implementacion, pausarse con condiciones o incluso restringirse. Finalmente,
la transicion es un paso evolutivo del paso anterior al siguiente. Las transiciones son parte de
las condiciones por las que debe pasar el sistema para llegar al siguiente paso. Estas condiciones
también se conocen como condiciones y van desde acciones simples hasta funciones logicas
booleanas.

Y finalmente, para crear un flujo o diagrama completo, es necesario utilizar lineas de
conexion o enlace, las que pueden ser verticales u horizontales y dependeran directamente de
los elementos anteriores. Este método de programacién abre la posibilidad de trabajar con

esquemas secuenciales y paralelos y con muchas otras ventajas. (Gandhi, 2020)

I
—1— Condicidn 1
2 o Accidn 1
—— Condicidn 2
A
2 Accidn 2
—— Condicidn 3
4 o Accién 3 | Accidn 4

—— Condicidn 4

Figura 19. Lenguaje de programacion GRAFCET
Fuente: “Grafcet a Ladder Programacién PLC” de https://educatia.com.co/grafcet-a-ladder-programacion-plc/

2.11. Topologia de red
La topologia de red es un concepto que se refiere a la forma en que se organiza una red,
incluidos sus nodos, intersecciones, uniones o enlaces entre multiples elementos y las lineas

utilizadas para garantizar que los datos se transmitan y reciban de manera correcta y segura.
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esta disposicion puede evitar interrupciones innecesarias o aumentar el flujo de informacion
transmitida. (UNIR La Universidad en internet, 2022)
Una topologia de red se divide en dos niveles:
e Fisico: Determina cOmo se conectan fisicamente los terminales y los dispositivos a
través de cables y antenas.
e Logico: Considera la forma en que una red transmite tramas de un nodo al siguiente.
También tiene en cuenta las subredes existentes y su interconectividad
2.11.1. Tipos de topologia de red
Dependiendo de la disposicién fisica de los componentes de la red, se distingue las
siguientes topologias.
2.11.1.1. Topologia de bus
Una topologia de bus lineal consta de un tramo principal de cable con un terminador en

cada extremo. Todos los nodos (servidor de archivos, estaciones de trabajo y periféricos) estan

conectados al cable lineal.

File Seruer

Nodes

Figura 20. Topologia de bus
Fuente: “Topologia” de https:/fcit.usf.edu/network/chap5/chap5.htm

2.11.1.1.1. Ventajas
e Facil de conectar una computadora o periférico a un bus lineal.
e Requiere menos longitud de cable que una topologia en estrella.

e Facil de administrar y expandir.
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2.11.1.1.2. Desventajas
e Toda lared se apaga si hay una ruptura en el cable principal.
e Se requieren terminadores en ambos extremos del cable principal.

e Esdificil identificar el problema si se apaga toda la red.
2.11.1.2. Topologia anillo

En las redes con topologia en anillo, las computadoras estan conectadas entre si en un
formato circular. Cada dispositivo de la red tendra dos vecinos y ni mas ni menos.

El primer nodo esta conectado al ultimo nodo para unir el bucle. Como consecuencia de
estar dispuestos en este formato, los paquetes deben viajar a través de todos los nodos de la red
en el camino hacia su destino.

Dentro de esta topologia, se elige un nodo para configurar la red y monitorear otros
dispositivos. Las topologias en anillo son semidlplex, pero también se pueden realizar en
duplex completo. Para hacer que las topologias de anillo sean full-duplex, necesitaria tener dos

conexiones entre los nodos de la red para formar una topologia de doble anillo.

h=g=4

Figura 21. Topologia anillo

Fuente: “Network Topology: 6 Network Topologies Explained & Compared” de
https://www.comparitech.com/net-admin/network-topologies-advantages-disadvantages/

2.11.1.2.1. Ventajas
e Baja incidencia de colision.

e Bajo costo
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e Adecuado para pequefias empresas.
2.11.1.2.2. Desventajas

e Un nodo defectuoso derribara toda la red.

e Requiere un extenso mantenimiento preventivo y monitoreo.

e El rendimiento disminuye rapidamente con cada nodo adicional

e Lareorganizacion de la red requiere un apagado completo del sistema.
2.11.1.3. Topologia estrella

Se disefia una topologia en estrella con cada nodo (servidor de archivos, estaciones de
trabajo y periféricos) conectado directamente a un concentrador, conmutador o concentrador de
red central.

Los datos de una red en estrella pasan por el conmutador antes de continuar hacia su
destino. El conmutador gestiona y controla todas las funciones de la red. También actia como
un repetidor para el flujo de datos. Esta configuracion es comun con cable de par trenzado; sin

embargo, también se puede utilizar con cable coaxial o cable de fibra optica.

Nodes

Figura 22. Topologia estrella
Fuente: “Topologia” de https://fcit.usf.edu/network/chap5/chap5.htm

2.11.1.3.1. Ventajas

e Suinstalacién y cableado son sencillos.
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e No se tienen interrupciones en la red cuando se conecta o desconecta algun
dispositivo.

e Con facilidad se pueden hallar fallas con la finalidad de retirar o cambiar alguna.

2.11.1.3.2. Desventajas

e Requiere mas longitud de cable que una topologia lineal.

o Si falla el concentrador, el conmutador o el concentrador, los nodos conectados se
desactivan.

e Es mas caro que las topologias de bus lineal debido al costo de los concentradores,

etc.
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CAPITULO Il

3. METODOLOGIA

3.1. Metodologia design thinking

Mediante un proceso de innovacion el cual se puede aplicar a diversas areas de estudio
y aplicacion, como en ingenieria, educacion, disefio industrial y economia empresarial. Se
desarrolla en 5 pasos fundamentales, los cuales son: empatizar, definir, idear, prototipar,

evaluar.

>Empatizar> Definir > Idear >>Prototipar> Evaluar >

Figura 23. Pasos Design Thinking
Fuente: Elaboracion Propia

1. Empatizar: Se define a la empatia como un sentimiento de identificacion con alguien
(Real academia espariola). Para ello, se necesita observar, escuchar e iniciar una
conversacion.
2. Definir: Es necesario definir la problematica a partir del proceso descrito
anteriormente, es decir la empatia.
3. Idear: Se deben plantear ideas como soluciones innovadoras.
4. Prototipar: Se pone en marcha todas las ideas obtenidas lo cual le permita al usuario
interactuar y experimentar.
5. Evaluar: Se evalla la metodologia revisando el prototipo y con retroalimentacion
critica.
3.2. Metodologia de disefio de sistemas mecatronicos VDI12206
La metodologia que representa un gran impacto en el desarrollo y disefio de sistemas
mecatrénicos es la VDI2206, la cual nos brinda una guia detallada y bien desarrollada de todas

las diversas disciplinas que lo conforman, gracias a esto se puede obtener un disefio adecuado.
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Moehringer y Gausemeier nos presentan una guia modelo en base a la VDI12206 la cual contiene
los conceptos basicos de los sistemas mecatrénicos, analisis y métodos adecuados de modelado,

modelo de procesamientos y diversos aspectos referidos a lo que es la ingenieria mecatronica.

requirements

F 3

assurance of properties

Pl
T

F 3

domain-specific design

) mechanical engineeringj

_) electrical engineering
> information technology

modeling and model analysis

Figura 24. Modelo esquematico en forma de V
Fuente: “Design methodology for mechatronic systems”. 2004. Extraida de VDI 2206.

El Modelo V proporciona una guia de programa bésica, que se adopta desde el comienzo
del desarrollo de software y se adapta a los requisitos de la mecatronica; describe la secuencia
I6gica de sub-pasos importantes en el desarrollo de sistemas mecatronicos.

3.2.1. Procedimiento Principal

1. Definicion de requisitos: Se definen de forma precisa las funcione requeridas con

las cuales debe contar el sistema.

2. Disefio preliminar: Se debe descomponer en diferentes disciplinas las funcione

principales con las que cuenta el sistema.

3. Disefio especifico: Disefiar de forma detallada cada disciplina descrita en el disefio

preliminar.

4. Integracion del sistema: Se integran las diferentes disciplinas y se analiza la

interaccion entre ellas.
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5. Validacion y verificacion: Se comprueban los progresos realizados de forma

continua y asi evidenciar algun posible problema.

6. Modelado y analisis: Uso adecuado de herramientas asistidas por ordenador para

realizar la simulacién y analisis de los diferentes sistemas.
3.3. Integracion de la metodologia.
3.3.1. Definicién de la probleméatica (Definir)

Se debe identificar el problema principal y todas las caracteristicas que este posea para
asi crear la solucion més adecuada. Se utilizan distintas herramientas de analisis; una de ellas
el arbol de problemas, en el cual se pueden identificar las causas y posibles consecuencias que
se presentan en el problema.

3.3.2. Planteamiento de la solucién (Idea)

En primer es preciso realizar un estudio bibliografico de temas relacionados para
obtener asi una mejor perspectiva. Para ello se sigue la técnica de la lluvia de ideas con la
finalidad de obtener un disefio preliminar.
3.3.2.1. Requerimientos

En esta fase se debe tener definida la problematica y la posible solucion, por
consiguiente, se detallan los requerimientos del sistema en donde se propone: la funcion

principal, las caracteristicas del sistema, entre otros detalles constructivos.

3.3.3. Ejecucidn de la idea (Prototipo)
En esta etapa se lleva a cabo el desarrollo practico de la idea, tomando en consideracion
la metodologia del procedimiento flexible para el disefio de sistemas mecatrénicos o VDI 2206.

3.3.3.1. Disefio preliminar del sistema

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




REPQSITORIO DE

TESIS UCSM =@ DE SANTA MARIA

Se descomponen adecuadamente todas las especialidades de estudio para la elaboracion
de la estructura de funciones del sistema, también desarrollar la matriz morfoldgica de Zwicky
para la revision y seleccién para un optimo resultado.
3.3.3.2. Disenfio especifico de cada disciplina

e Realizar el proceso de disefio y modelado matematico, numérico y fisico.

e Realizar la eleccion de diferentes materiales como; controladores, actuadores y

sensores.

e Realizar el proceso de ensamblado del disefio electromecéanico.

e Realizar el bosquejo de los diferentes sistemas eléctricos y presentar los diagramas

de bloque.

¢ Realizar los esquemas de control y lazos de control para establecer la programacion

del sistema.
3.3.3.3. Integracion del sistema
e Incorporar las diferentes disciplinas estudiadas como lo son; mecéanica, eléctrica y
control.
3.3.3.4. Comprobacion de las propiedades
e Comprobar de forma continua el desarrollo y la integracion de cada etapa realizada
paso a paso.
3.3.3.5. Modelo y analisis

e Desarrollar los modelos tridimensionales de las piezas de constituyen todas las

estructuras del médulo.

e Desarrollar esquemas y ensambles de todo el conjunto.

e Desarrollar simulaciones de movimiento y pruebas de colision.

3.3.4. Producto/prototipo

e Integracién de todos los sistemas.
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3.3.5. Resultados (Evaluar)

e Presentar el prototipo en bocetos, planos mecanicos de piezas y ensambles y

complementarlos con planos eléctricos.

e Realizar la lista de materiales y equipos necesarios.

e Costear el prototipo en su totalidad.
3.4. Desarrollo de la solucion

Para poder realizar este trabajo de tesis, el cual consiste en Disefio e Implementacion de
una estacion modular Didactica de seleccion y paletizado para el desarrollo de sistemas
automaticos de control en procesos continuos, se debe plantear una propuesta para integrar tanto
la metodologia de design thinking y la metodologia VDI 2206, para asi permitir un desarrollo

adecuado de las disciplinas.
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CAPITULO IV

4. DISENO CONCEPTUAL

El presente trabajo describe el disefio de una estacion modular didactica de seleccion y
paletizado con el fin de implementarlo y brindar a los estudiantes una estacion didactica con la
cual puedan desarrollar practicas y aplicar su conocimiento. En este capitulo se presentara la
solucion planteada mostrando las diferentes consideraciones tomadas.

4.1. Requerimientos

En este apartado se detallara la lista de exigencias que debe cumplir nuestro modulo
mecatronico segun la funcién que cumplira. Ya que se trata de un prototipo con fines didacticos,
los principales involucrados deben ser los estudiantes de ingenieria mecatronica. Para ello se

han identificado las necesidades siguientes:

Tabla 5. Lista de Requerimientos

LISTA DE REQUERIMIENTOS

Disefio e Implementacién de una estacion modular Didactica de
PROYECTO seleccién y paletizado para el desarrollo de sistemas automadticos de
control en procesos continuos

Deseo o Exigencia Descripcidn
Funcién principal: El médulo a desarrollar debera replicar a escala un
E proceso de seleccion y paletizado con la posibilidad de realizar cambios

de forma sencilla tanto en la estructura como en el sistema de control.
Geometria: Dimensiones maximas de toda la estacion no debe exceder

E las siguientes medidas: Largo: 90 cm, Ancho, 70 cm y Altura: 50 cm.

E Geometria: Se debe permitir el intercambio de piezas como sensores y
actuadores.

b Cinematica: Los transportes deberdn transportarse a una velocidad
constante
Cinematica: El cabezal de paletizado deberda moverse de forma

D longitudinal en 2 direcciones, con la capacidad de reducir y aumentar su
velocidad segun sea necesario.

£ Control: La estacion debe contar con un sistema de control de facil

acceso y programacion

Energia: Toda la estacion debera ser capaz de conectarse a una red 220
E VAC - 60 Hz, acondicionada a 24 V, 12 V y 5 V para la alimentacion de
sensores, actuadores, dispositivos de control y visualizacion.

Ergonomia: La estacion debe tener una interfaz de usuario sencilla y
amigable para el estudiante y docente.
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Fabricacion: El disefio debe asegurar que la fabricacion sea simple y
ademas que se puedan reemplazar piezas de forma rapida y sencilla.

Mantenimiento: Las piezas deben tener una forma adecuada la cual
facilite su montaje y desmontaje para las tareas de mantenimiento.
Seguridad: Se deberd contar con un dispositivo de seguridad el cual
D libere las cargas que puedan ser peligrosas para el usuario o puedan
dafar la integridad de la estacion.

Sefiales: La estacidon debera ser capaz de indicarnos el estado de los
diferentes actuadores y sensores, estos deben tener niveles de voltaje

E estandares o comerciales a fin de que el suministro de energia sea
sencillo.

b Materiales: Los materiales que componen la estacion deben ser
resistentes y duraderos.
Montaje: La estacion modular debe contar con piezas de sencilla

£ manipulacion que faciliten el montaje

y desmontaje; a fin de que los ensayos se puedan realizar de manera
rapida y eficaz.

Uso: La estacion modular debe ser facil de manipular con conocimiento
E basico indicado en el manual de instrucciones; es decir, no requiere de
conocimiento especializado para su uso.

Fuente: Elaboracidn Propia

4.2. Estructura de funciones

A continuacion, se presenta una estructura de funciones del disefio de este médulo para
cumplir con todos los requerimientos mencionados anteriormente. Para continuar se desarrolla
un blogue con entradas y salidas sin considerar sefiales internas (black box). Ademas, se detalla

en que consiste cada una de estas funciones.

Energia Eléctrica ‘
Energia Mecanica -
Sefiales de activacion ‘
Sefial de parada de II“
emergencia

Energia Eléctrica

Energia Mecanica

BLACK BOX

Indicadores
luminosos
Indicadores de
velocidad

Figura 25. Black box
Fuente: Elaboracion propia

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




UNIVERSIDAD

REPOQSITORIO DE CATOLICA

ot
TESIS UCSM L DE SANTA MARIA

4.3. Diagrama de funciones

Flujos de sefial, energia y materia, dentro de las funciones y subfunciones que han sido establecidas para el proyecto tenemos

Interfaz

Transformar energia eléctrica | - P
220 VAC a 24 VDC | Alimentacion de actuadores

Notificar el estado del proceso Notificar emergencia

Alimentacion de elementos de
control

Ingresar constantes de control
Kp,Ki,Kd

Determinar acciones del sistema Control de variables

2

Acondicionaminto de sefiales
Actuadores

Sensores

Registrar posicion del paletizador Registrar color de elementos Regular velocu.iades de fajary Acaonamlentq de cabezal de
paletizador paletizado

Sensar velocidad de
transportadores

Funciones mecanicas

——

Transformar energia eléctrica en
energia mecanica

v Transporte de elementos hacia Suiecion de piezas
cabezal de paletizado ) P

Transportar elementos a partir
de lafaja n°1

2

Transporte de elementos hacia
cabezal de paletizado

Figura 26. Diagrama de funciones
Fuente: Elaboracién Propia
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Tabla 6. Matriz morfoldgica

MATRIZ MORFOLOGICA
FUNCIONES ALTERNATIVA 1 | ALTERNATIVA 2 | ALTERNATIVA 3

Distribucion Manual Dispensador Neumatico
- =
Transporte por Banda
Transporte i
tornillo transportadora
¥ V=
Sensor Optico e Sensor

Seleccion Sensor inductivo

* inductivo capacitivo
Deteccion de Finales de
A, Encoder
posicion caryera ‘
Estacion de Banda Manipulador
agrupacion transportadora robotico

: Portico de dos
Manipulador

Paletizado el grados de
robotico i
libertad

Cabezal con Cabezal con' Cabezal con

Cabezal de i ) ] ) ] d
3 accionamiento | accionamiento | accionamiento

paletizado e B Y

neumatico eléctrico neumatico

CONCEPTOS SOLUCION 1 SOLUCION 2 SOLUCION 3
Fuente: Elaboracion Propia

4.4. Concepto de solucién
A partir del black box, el diagrama de funciones y la matriz morfoldgica, se
desarrollaran posibles conceptos de solucion para el desarrollo del disefio con todos los
requerimientos que se han establecido anteriormente.
4.5. Descripcion de la Solucion
e Para esta alternativa de solucién se ha considerado una faja transportadora la cual
esta compuesta por una estructura construida con perfiles modulares de aluminio,
y unos soportes laterales que nos permiten no solo sujetar las poleas motrices si no
también tensar la faja para un mejor funcionamiento, ademas en estos perfiles de
aluminio se hace sencillo el montaje de los diferentes sensores y actuadores que

van a utilizarse.
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e El sistema eléctrico y toda la estacion se alimentard con fuentes de corriente
continua, las cuales proporcionaran la corriente necesaria para que tanto sensores y
actuadores trabajen adecuadamente.

e El sistema estara controlado por dos PLC y un moédulo de campo de expansion de
E/S los cuales se encargar se realizar el control de movimiento y la adquisicion de
sefiales de todo el modulo didactico.

e Elsistemainicia con la dispensacion de piezas de forma automatica, estas piezas se
encontraran dentro de un cilindro transparente y este proceso serad posible usando
servomotores.

e Cuando las piezas se encuentran sobre la faja, un sensor de color y un sensor
inductivo se encargaran de enviar las sefiales hacia el controlador, para determinar
si la pieza cumple con los criterios de seleccion o si debe ser descartada.

e Una vez que la pieza sea seleccionada pasara a una segunda instancia, en la que
sera agrupada de acuerdo a su material, para esto se usaran pallets los que permiten
formar grupos de cuatro piezas. Este proceso de agrupacion seré realizado por un
robot RRT que seré controlado por motores paso a paso y motores DC.

e Finalmente, se encontrara la estacion de paletizado, la cual se encargara de apilar
los pallets en columnas de acuerdo con el tipo de material de las piezas. El cabezal
de paletizado estard controlado por servomotores y motores de paso los cuales
accionaran unas garras para poder sujetar las diferentes piezas.

4.6. Disefio de modulos

Para una correcta identificacion de estructuras, equipos de campo, equipos de control y
para la integracion de estos, se usard la llamada “Piramide de automatizacién” en la cual se
pueden ver los diferentes niveles tecnolégicos que se pueden encontrar en un ambiente

industrial.
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Nivel de gestion 4L
ERP

Nivel de planificacion MlI=s “"

Nivel de supervision AFTTTTE:(e] 1o}

Nivel de control

Nivel de proceso /

Figura 27. Pirdmide de automatizacion
Fuente: Elaboracion Propia

De acuerdo con los niveles que contiene la piramide de automatizacion, para nuestro
modulo solo se considerara hasta el nivel de supervision ya que los niveles de planificacion y
gestion estan por fuera del proceso a estudiar.

Se empezara analizando a detalle el nivel de proceso en el cual se encuentran todos los
sensores, actuadores, estructuras y mecanismos necesarios para la implementacion fisica del
modulo, una vez que los sensores y actuadores se encuentren definidos se pasaré a estudiar el
nivel de control, en el que se propone dimensionar los controladores esenciales para realizar la
puesta en marcha de los actuadores y leer el estado de los sensores asociado al sistema, para
esto se debe considerar la cantidad de E/S disponibles en cada modelo de controlador a utilizar.

Finalmente se realizara el andlisis de la aplicacion y las necesidades de los sistemas de
supervision y control.

Teniendo en cuenta todo lo descrito anteriormente se presentan los anlisis ingenieriles

elementales (dimensionamiento basico de componentes, potencia, velocidades de
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accionamientos, consumo eléctrico total de los equipos de control y eléctricos, etc.). Siendo
estos necesarios para el disefio de la alternativa de solucion que se ha presentado separandolo
en diferentes sistemas.
4.6.1. Dispensador de cilindros

El mddulo sera disefiado para la dispensacion de cilindros de 35 mm de altura y 42 mm
de diametro, ademas como estructura se consideraran perfiles de aluminio modular los cuales
poseen ranuras que facilitan el montaje de piezas.

Para determinar las medidas adecuadas de los materiales se tomara en cuenta la

velocidad de distribucion de cilindros optima y la cantidad de estos segun la siguiente tabla.

Tabla 7. Parametros de dispensacion

Parametros de dispensacion
Altura de cilindro Hc [m] 0.035
Diametro de cilindro Dc [m] 0.042
Velocidad de dispensacion | Vc | [cil/min] 2
Cantidad de cilindros Cc pz. 8

Fuente: Elaboracidn Propia

Tomando los valores descritos en la tabla anterior se dimensiono la altura y forma del
contenedor de cilindros, asi como el mecanismo de apertura y cierre para la dispensacion. Para

ello se usarén perfiles de aluminio.
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Figura 28. Dispensador de cilindros
Fuente: Elaboracion Propia

4.6.2. Mddulo de faja transportadora

En esta seccidn se definen las caracteristicas técnicas con las que contara el modulo y
asi realizar la seleccion de los componentes mecanicos y eléctricos que permitiran generar la
velocidad y torque requeridos para el correcto funcionamiento de la faja transportadora.
4.6.2.1. Faja transportadora

En primer lugar, se realizara el dimensionamiento basico de la faja segun el tamafio de
los objetos que se van a transportar, teniendo en cuenta las consideraciones mostradas en la

siguiente tabla.

Tabla 8. Consideraciones del objeto a transportar para el disefio

Consideraciones del objeto a transportar
Masa del empaque Me [Ko] 0.05
Diametro De [mm] 42

Alto He [mm] 35
Fuente: Elaboracién Propia

Con el fin de tener un espacio de trabajo adecuado definimos el tamafio de la faja

transportadora segun la tabla 9.

Tabla 9. Espacio de Trabajo

Espacio de trabajo
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S

Altura de trabajo | H [mm] | 50
Ancho de faja Bo | [mm] | 50

Largo de faja L [mm] | 490
Fuente: Elaboracion Propia

Con las dimensiones de la faja transportadora definidas, se procedié a realizar el disefio
de esta acorde a los parametros establecidos.

Para el desarrollo de la estructura, se hizo uso impresion 3D utilizando como material
filamento de 4 mm de ABS para los soportes laterales y del motor, ademas se utilizo perfiles
ranurados de aluminio como estructura principal y una faja cerrada de ABS. Ademas, en el
desarrollo del sistema de seleccion del médulo, se escogid un sensor de color de la marca
AUTONICS de la serie BC.

1. Indicader de fimcicnamiento (OUT): ON (rojo) indica el fimcienamisnto.

1 ==l 2 2. Indicador de estabilidad (STE): ON (verde) indica estado estzble.
= 3 3. Indicador de temporizador (TWE): ON (naranja) cuande el temporizador estd
4 ajustado.
5 4. Indicador .de aprendizaje: Muestra el color de referancia después de "ensefiar” el
color con éxito.
' 6 3. Tecla SET: 8¢ utiliza para la configuracion de funeiones.
6. Interruptor de coincidencia’desconexidn de colores
- NLA: Balida ON cuando el coler objetivo coincide con el color de referencia.
I -M.C.: Salida ON cuando el color objetivo no coincide con el color de referencia.

Figura 29. Descripcion de sensor
Fuente: “Serie BC” de https://www.autonics.com/series/3000434

Este sensor de color e intensidad determinara si las piezas tienen las caracteristicas
adecuadas para continuar con su recorrido por la faja transportadora. Adicionalmente se optd
por un sensor inductivo cilindrico de la marca SICK que permitira la seleccién de los cilindros

de acuerdo con su material (metal o plastico).
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Didmetro 012 mm
Alcance de deteccion S, 4mm

Distancia de conmutacion asegurada S, 3,24 mm

Instalacion en metal Enrasado

Frecuencia de conmutacién 2,000 Hz

Tipo de conexion Conector macho M12 de 4 polos
Salida conmutada PNP

Figura 30. Sensor inductivo
Fuente: “IMF12-04BPPNCOS” de https://www.sick.com/es/es/

Para realizar una identificacion adecuada al final del recorrido de la faja transportadora,
se empleard un sensor fotoeléctrico de tipo barrera el cual nos serviré para realizar el conteo de
las piezas que salgan de la faja transportadora que quedaran almacenadas en la estacion de
recepcion, una vez que esta complete su capacidad (dos cilindros) se procedera a detener el
proceso de dispensacién, asi como a la faja transportadora para evitar la acumulacién

innecesaria de cilindros.

LOEF-EOETB-F4 @ i === LIEF-ROBBT-F4

Emisor - Receptor
[T I|I|I| |

e 'l -
""-.._‘_____._,_o-"'

Objeto
a

sensar
S~

|

[
i

[
111

L

Figura 31. Sensor fotoeléctrico de barrera
Fuente: Productos de https://www.rockwellautomation.com/es-ar.html

A continuacion, se presenta una vista isométrica del sistema completo que involucra la
faja transportadora, asi como también se pueden observar todos los elementos antes

mencionados.
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Figura 32. Banda Transportadora
Fuente: Elaboracion Propia

4.6.3. Robot SCARA
4.6.3.1. Modelamiento

Para realizar un correcto modelamiento, se tuvo como patrén un robot de 3 grados de
libertad de configuracion R-R-T, con el cual se desarrollara la aplicacion de pick and place de
los cilindros ubicados en la estacion de recepcion (final de la faja transportadora), llevandolos
uno por uno hacia su ubicacion final, con el objetivo principal de agruparlos de acuerdo con el

criterio de seleccion establecido, en grupos de 4 cilindros por pallet.
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4.6.3.1.1. Modelo Cinematico Directo (MCD)

Py : 7
|
|
|
|
| Lz sen (a+B)
I
Lati
|
: L, sen (a)
Y |
______ Lo s Mo
X Ly cos () L, cos (a+B) Py

P, = L, cos(a) + L, cos(a + B)
P, = Lisen(a) + Lysen(a + )
z=h-d
4.6.3.1.2. Modelo Cinematico Inverso (MCI)

P

Y : A
| X \ \
®
R 0\
: ¥
| \ \
' e
| -
@
Y
X Px

x2 =12 cos(a)? + L3 cos(a + B)? + 2cos(a) - cos(a+ B) - Ly - L,
y? =12 -sin(a) + L3 - sin(a + B)? + 2sin(a) - sin(a + B) - Ly - L,
x*+y? =15 + L5 + 2Ly - L, cos(B)

x2+y2—L§—L%_

= D
cos(B) 2L L,
x2 _yZ _ LZ _ LZ
— -1 1 2
B = cos ( 20, L, )
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_ - y — - LZ.Sin(ﬁ)
« = tant (%) - can <L1.L2.cos(ﬂ>)

4.6.3.1.3. Matriz Jacobiana
x =1Ly cos(a)+ L, cos(a+ )
x=—Ly-sen(a) -a—L, - sin(a + ﬂ)(o’c + ,B)
x=—L,-sin(@)-@—L,-sin(a+p)-a—Ly, sin(a+p)p
y =L; - sin(a) + L, - sin(a + B)
y =Lycos(a)-da+L,-cos(a+ ,6’)(02 + ,8)
y=Lycos(a) - a@a+ Ly, -cos(a+B) a+L,cos(a+p): B
z=h-d
z=d

X —(L; - sin(a) + L, - sin(e + B)) —L, - sin(a + B)

[}7 = [ Lq - cos(a) + Ly cos(a + ) L, - cos(a +B) ] [ ]

Z 0 -1

|J] = —[—L, cos(a + B)(L, - sin(a + B) + Ly - sin(a)) + L, - sin(a + B) (L, - cos(a + B)
+ L, - cosa]

Para: |J]| =0

L, - sin(a + B)[L, - cos(a + B) + L, - cos(a)]
=1L, -cos(a+ B)[L,sin(a+ B) + L, - sin(a)]

Para: § = 135°

L, - sin(a + 135)[L, - cos(a + 135) + L, - cos(a)]
=L, - cos(a + 135)[L, - sin(a + 135) + L, sin(a)]

sin(a + 135) =
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[sin(a) - cos(135) + sin(135) - cos(a)] =
V2

-5 sin(a) + 5 cos(a) =C

lg (cos(a) — sin(a))l =

cos(a +135) =D
[cos(a) - cos(135) — sin(a) - sin(135)] =

[—— cos(a)—— sm(a)l

[— g (cos(a) + sin(a))] =

L, - <— g (cos(a) + sin(a)))

—%L% (cos(a)? — sin(a)?) + g - Ly - Ly(cos(a)? — sin(a) - cos(a)) = M

L, - cos(a + B)[L, - sin(a + B) + L, - sin(a)]

Reemplazando C y D

L, Ig (cos(a) — sin(a))l + Ly - cos(a)

Si: f =135
L, - cos(a + 135)[L, - sin(a + 135) + L, - sin(a)]
E = cos(a + 135)
E = cos(a) - cos(135) — sin(a) - sin(135)

ﬁ), V2

E = cos(a) - (——2— — sin(a) 3

E=- g (cos(a) + sin(a))

E=- g (cos(a) + sin(a))
F = sin(a + 135)
F = sin(a) - cos(135) + sin(135) - cos(a)

F = —g -sin(a) + g - cos(a)
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F = g (cos(a) — sin(a))

—%L%(cos(oz)2 —sin(a)?) — gLZ - L,(cos(a) - sin(a) + sin(a)?) = N

M=N
ng - Ly(cos(a)? — sin(a) - cos(a)) = —ng - L,(— cos(a) - sin(a) + sin(a)?)

4.6.3.2. Estructura

Una vez desarrollados los calculos, definida la configuracion del robot y el espacio de
trabajo de este, se procedio a disefiar una estructura resistente con piezas de plastico impresas
utilizando filamento de ABS. Con el objetivo de reforzar la estructura base del robot, se
utilizaron barras cilindricas lisas de acero @ 8mm. De tal manera que se asegure la estabilidad
y resistencia del manipulador.

Para realizar los movimientos de las dos primeras articulaciones, se utilizaron motores
paso a paso, estos motores Nos proporcionaran una posicion mas exacta del manipulador lo cual

es necesario para esta aplicacion.

STEP| A+ | B+ | A- | B- CW

1

+

ERE
LI A |
‘_
e

= Wi
'
'

Figura 33. Motor de pasos bipolar
Fuente: Elaboracion Propia
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El movimiento de los motores de pasos sera transmitido a través de un sistema de correas

y poleas dentadas en el primer eslabdn tiene la siguiente relacion de transmision.

Rl = 30 50
5016
R1 = 1.875
Para el caso del segundo eslabdn se tiene.
R2 = 30
50
R1 =216

Para determinar la posicion de los dos primeros eslabones de nuestro manipulador de 3
grados de libertad, se utiliz6 potenciémetros de 10 kQ los cuales a través de un escalamiento
en el programa nos indicaran el angulo de posicion exacto de cada articulacién. Ademas, nos

permitira realizar el libre movimiento y posicionar el robot punto a punto.

Cable Section 0.75 - 1.5 mm?
Screw Torque 1.5 Nm
Maximum Current 12.20 mA
Maximum Power 1.5 W (70°)

Resistive Value 10 kQ
Spring Angle 270°
Serial B Series Plastic

Figura 34. Potenciometro EMAS
Fuente: “Potenciometro” de https://www.emaselectric.com/

Para generar el movimiento del gripper y del tercer eslabon empleara un motorreductor
compacto de la serie Pololu el cual ofrece una fuerza adecuada y precisidn para la aplicacion

destinada.
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-Voltaje nominal de trabajo: 12 V DC
-Rango de voltaje de trabajo: 6-12V
-Velocidad

6V =30RPM +10%

12 V=60 RPM £10%
-Corriente sin carga: 0.04°
-Torque: Mayora 2.5 Kg x cm
-Eje de salida en forma de D
-Longitud del eje: 8 mm
-Diametro del eje: 3 mm

Figura 35. Motorreductor de 12V
Fuente: “Motorreductor Pololu” de https://uelectronics.com/producto/motorreductores-pololu-6-12v/

Una vez los de elementos se encontraron definidos se disefiaron las piezas necesarias
para el correcto funcionamiento del manipulador de 3 grados de libertad, dando como resultado

el siguiente modelo tridimensional.

Figura 36. Robot RRT (Manipulador de 3GDL)
Fuente: Elaboracion propia
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4.6.4. Portico de paletizado

Para el modulo de paletizado se elegirad una estructura de 2 grados de libertad, la cual se
encargara de elevar y trasladar un conjunto de objetos previamente ordenados por el
manipulador (robot RRT), teniendo en cuenta el tamafio de los cilindros y médulos previamente
dimensionados, se consideraran los siguientes parametros para el disefio del pértico y su cabezal
de paletizado.

Tabla 10. Parametros de disefio de portico

Parametros de disefio de portico
Altura méaxima 38 cm

Largo maximo 61 cm

Distancia min. de desplazamiento del eje x |50 cm
Distancia min. de desplazamiento del ejez |20 cm
Material de estructura principal P. de aluminio modular

Material de accesorios ABS
Fuente: Elaboracion propia

Tabla 11. Parametros de disefio de cabezal de paletizado

Parametros de disefio de cabezal de paletizado
Altura maxima 6 cm

Ancho méaximo 12 cm

Capacidad méaxima de cilindros 4 und.

Material de estructura principal Eje de acero inoxidable

Material de accesorios ABS
Fuente: Elaboracion propia

Tomando en cuenta los pardmetros descritos previamente, se realizaron los modelos
tridimensionales necesarios para el desarrollo de este modulo, y las pruebas de movimiento

necesarias para evitar colisiones y movimientos no adecuados que afecten a las estructuras del

maodulo.
4.6.5. Fuente de alimentacion
Para empezar con el calculo de potencia de todo nuestro sistema, identificaremos los

elementos que tendrd el modulo con su respectivo consumo eléctrico, lo que nos permitird
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dimensionar la fuente de alimentacion requerida, para que todo el sistema funcione sin

problemas, para ello se han dividido los elementos en dos tablas segun su potencia nominal.

Tabla 12. Elementos consumidores

Descripcion Cantidad | Consumo (W) | Consumo Total (W)
PLC - S7-1200 1214C dc/dc/dc 1 24 24
PLC - S7-1200 1212C ac/dc/rly 1 24 24
HMI - KTP700 1 55 55
Maodulo descentralizado de E/S 1 32 32
Sensor Inductivo 1 0.1 0.1
Sensor éptico 1 0.1 0.1
Sensor fotoeléctrico 4 0.1 0.4
Total 86.1

Fuente: Elaboracién Propia

A partir del consumo total de todo el conjunto de equipos eléctricos con alimentacion

de 24 VDC, se determinard la fuente de alimentacion necesaria para energizarlos.

P=V=*I

86.1W =24V 1
86.1 W

W 7

I=3594

Con el resultado obtenido en el calculo anterior, definimos que la fuente necesaria para
energizar sin problemas todos los elementos eléctricos, es una fuente de alimentacion de 24 V
-5 A, con esto aseguramos cumplir toda con la demanda de energia y ademas se podria afiadir

nuevos dispositivos al modulo sin problemas.

Tabla 13. Consumo de motores

L . Consumo | Consumo Total
Descripcion Cantidad (W) (W)
Motor de pasos nema 17 4 38 152
Controlador TB6600 4 8.8 35.2
Motor reductor Pololu N20 2 10 20
Motor reductor Pololu 37D 1 10 10
Total 217.2

Fuente: Elaboracidn Propia
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A partir del consumo total del conjunto de equipos eléctricos, cuya alimentacion es de

12 VDC, se determinara la fuente de alimentacion necesaria para energizarlos.

P=V=x*I
221.2W =12V =1
2212w
T 12v
[ =1843A

Con el resultado obtenido en el calculo anterior determinamos que la fuente necesaria,
para energizar sin problemas todo el modulo didactico es una fuente de alimentacion de 12 V -

20 A, con esto aseguramos cumplir toda con la demanda de energia.

Tabla 14. Consumo de servomotores

., . Consumo Consumo Total
Descripcion Cantidad
> (W) (W)
Servomotor MG995 3 10 30
Servomotor EMAX ESO08A 1 5 5
Total 35

Fuente: Elaboracion Propia

A partir del consumo total de los servomotores se determinara la fuente de alimentacion

necesaria para energizarlos.

35W =5V =1
LA

5V
I=7A

Con el resultado obtenido en el célculo anterior determinamos que la fuente necesaria
para energizar cuatro servomotores es una fuente conmutadade 5V - 10 A, con esto aseguramos
el correcto funcionamiento de los servomotores.

4.6.6. Modulos de control

Para el mddulo de control requerimos dimensionar nuestros controladores, de acuerdo

con la cantidad de sensores y actuadores presentes en todo el médulo didactico y considerando
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dejar espacios libres, para que sea posible afiadir nuevos componentes. Por lo que se elabord

las siguientes tablas.

Tabla 15. Sefiales de entrada

item Descripcion Tag T|p9 it Sefales | Cant.
sefial
1 | Pulsador de inicio de operacion S1 ]| BOOL 1
2 | Pulsador de parada de ciclo de operacién S2 ]| BOOL 1
3 | Pulsador de funcion 1 S3 DI BOOL 1
4 |Pulsador de funcion 2 S4 DI BOOL 1
5 |Pulsador de funcién 3 S5 DI BOOL 1
6 |Pulsador de funcién 4 S6 DI BOOL 1
7 | Pulsador tipo hongo parada de emergencia | S7 ]| BOOL 1
9 |Final de carrera tipo switch Bl ]| BOOL 1
10 |Final de carrera tipo switch B2 ]| BOOL 1
11 |Final de carrera tipo switch B3 DI BOOL 1
12 |Final de carrera tipo switch B4 DI BOOL 1
13 |Final de carrera tipo switch B5 Dl BOOL 1
14 | Final de carrera tipo switch B6 DI BOOL 1
15 |Final de carrera tipo switch B7 ]| BOOL 1
16 |Final de carrera tipo switch B8 DI BOOL 1
17 | Sensor de proximidad inductivo B9 ]| BOOL 1
18 | Sensor dptico de color B10 ]| BOOL 1
19 | Sensor foto eléctrico de tipo barrera B10 ]| BOOL 1
20 | Sensor foto eléctrico tipo reflectivo B11 ]| BOOL 2
21 | Sensor foto eléctrico tipo reflectivo B12 ]| BOOL 2
22 | Sensor magnético tipo reed B13 DI BOOL 1
23 | Sensor magnético tipo reed B14 ]| BOOL 1
24 | Potenciometro B13 Al 0-10v| 1
25 | Potenciometro B14 Al 0-10v| 1

Fuente: Elaboracidn Propia
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Tabla 16. Sefiales de salida

item Descripcion Tag T|p9 i Sefiales | Cant.
sefal
1 | Piloto de sefalizacion verde H1 DO BOOL | 1
2 | Piloto de sefializacion rojo H2 DO BOOL | 1
3 | Piloto de sefializacion amarillo H3 DO BOOL | 1
4 | Sefal de servomotor 1 M1 DO PWM 1
5 | Sefial de servomotor 2 M2 DO PWM 1
6 | Sefal de servomotor 3 M3 DO PWM 1
7 | Sefial de servomotor 4 M4 DO PWM 1
8 | Sefal de habilitacién de motor PAP 1 E M5 DO BOOL | 1
9 |Sefial de direccion de motor PAP 1 D M5 DO BOOL | 1
10 | Senfal de pulso de motor PAP 1 P_M5 DO PTO 1
11 | Sefal de habilitacion de motor PAP 2 E M6 DO BOOL | 1
12 | Sefal de direccion de motor PAP 2 D M6 DO BOOL | 1
13 | Sefal de pulso de motor PAP 2 P_M6 DO PTO 1
14 | Sefal de habilitacion de motor PAP 3 E M7 DO BOOL | 1
15 | Sefial de direccion de motor PAP 3 D M7 DO BOOL | 1
16 | Sefal de pulso de motor PAP 3 P M7 DO PTO 1
17 | Sefal de habilitacion de motor PAP 4 E M8 DO BOOL | 1
18 | Sefial de direccion de motor PAP 4 D M8 DO BOOL | 1
19 | Senfal de pulso de motor PAP 4 P_M8 DO PTO 1
20 | Sefial de habilitacion de motor DC 1 E M9 DO BOOL | 1
21 | Sefal de direccion CW de motor DC 1 CW_M9 DO BOOL | 1
22 | Sefial de direccion CCW de motor DC 1 CCW_M9 DO BOOL | 1
23 | Sefial de habilitacion de motor DC 2 E M10 DO BOOL | 1
24 | Sefial de direccion CW de motor DC 2 CW_M10 DO BOOL | 1
25 | Sefial de direccion CCW de motor DC 2 CCW_M10| DO BOOL | 1
26 | Senfial de encendido de motor DC 3 E M11 DO BOOL | 1

Fuente: Elaboracidn Propia

Con todas las variables del sistema identificadas y tomando en cuenta su tipo de sefial,
se realizd el dimensionamiento de los diferentes controladores. Se seleccioné en primera
instancia un CPU de la marca siemens de la serie S7-1200 y modelo 1214C DC/DC/DC, esto
debido a la presencia de cuatro sefiales PTO que se requieren para el control de los diferentes
motores paso a paso con los que cuenta nuestro maédulo.

También se requieren cuatro salidas PWM para el control de la posicion de los
servomotores que posee el mddulo didactico, es por ello que se hara uso de un segundo

controlador de la marca Siemens de la serie S7-1200 y modelo 1212C AC/DC/RLY.
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CPU que funcionard como esclavo, con la finalidad de integrar todo el sistema sin

problemas.

6ES7214-1AG40-0XB0

SIMATIC S7-1200, CPU 1214C, CPU compacta
DC/DC/DC, E/S INTEGRADAS;14 DI 24 V DC; 10 DO 24
V DC; 2 Al 0-10 V DC, alimentacién: DC 20, 4-28, 8V DC,
Memoria de programas / datos 100 KB

6ES7212-1BE40-0XB0

SIMATIC S7-1200, CPU 1212C, CPU compacta
AC/DClrelé, E/S INTEGRADAS: 8 DI DC 24 V; 6 DO, relé
2 A; 2 Al 0-10V DC, alimentacion: AC 85-264 V AC con
47-63 HZ, Memoria de programas / datos 75 KB

Figura 37. CPU S7-1200-1214C DC/DC/DC
Fuente: “S7-1200” de https://mall.industry.siemens.com/mall/es/WW!/Catalog/Products/10045652

A la integracion de los dos CPU’s para el control de los actuadores, se le afiadird una
pantalla tactil de 7 pulgadas de la marca siemens, esto con la finalidad de aprovechar la
visualizacion. Ademas, de poder realizar el control de usuarios, usar adecuadamente las
diferentes alarmas que podria presentar el sistemay realizar el monitoreo de estados de entradas

y salidas de los diferentes sensores y actuadores en todo momento.

SIMATIC HMI, KTP700 Basic, Basic Panel,

Manejo con teclado / tactil, pantalla TFT de

7”, 65536 colores, Interfaz PROFINET,

configurable a partir de WinCC Basic V13 /
, STEP 7 Basic V13

Figura 38. Pantalla tactil de 7 pulgadas
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4.6.7. Modulo de campo

Con la finalidad de complementar la ensefianza de los estudiantes y desarrollar nueva
tecnologia asociada a la industria 4.0 se implementara un modulo de campo multiprotocolo, el
cual es compatible con Ethernet IP, Profinet y Ethercat, para la aplicacion y basandonos en los
estandares de comunicacion actuales y en la tendencia por el uso de la comunicacion basada en
industrial ethernet, configuraremos el equipos para trabajar con el protocolo PROFINET.
Asimismo, para facilitar la conexion con los controladores descritos anteriormente, el médulo

cuenta con 8 entradas digitales y 8 salidas digitales con salida PNP.

Fieldbus module ICE1-8 DI8DO-G60L-
V1D

-Multiprotocol-compatible
-M12 power connector
-Sturdy metallic housing
-Web-based configuration

Figura 39. Modulo de campo P+F
Fuente: “ICE1-8DI18DO” de https://www.pepperl-fuchs.com

4.7. Costos del proyecto
Para lograr lo propuesto en esta tesis, fue necesario contar con la ingenieria de disefio,
compra de materiales, de un proceso constructivo y el control de calidad para asegurar los
resultados deseados. De acuerdo con lo detallado en los incisos anteriores del presente capitulo.
A continuacion, se muestra a detalle cada uno de los costos.

4.7.1. Costos de Ingenieriay Calidad

Tabla 17. Costos de ingenieria y calidad

D P .
. A\
D DID O D » DADR N\
D
D

1 Ingenieria y Calidad 1032.00
1.01 | Disefio GLB | 1.00 737.00 737.00
1.02 |Pruebas e inspecciones de calidad GLB | 1.00 295.00 295.00

Fuente: Elaboracion Propia

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




UNIVERSIDAD
CATOLICA ;
DE SAI:*A MARIA

REPQSITORIO DE

TESIS UCSM

4.7.2. Costo de equipos eléctricos y de control

Tabla 18. Costo de equipos eléctricos y de control

D RIPCIO D.| P RCIA 2)ls
5 D

2 Suministro de equipos eléctricos y de control 4453.84
2.01 |PLC SIMATIC S7-1200, CPU 1214C, dc/dc/dc PZA | 1.00 744.00 744.00
2.02 |PLC SIMATIC S7-1200, CPU 1212C, ac/dc/rly PZA | 1.00 538.50 538.50
2.03 g"g?‘z')‘(’ﬂef(f)“,ss'g'él(f('g'f?(g) GOOL-VID-P+E- | p7a | 100 | 48375| 483.75
2.04 |Pantalla HMI KTP700 Basic - 7" - Siemens PZA | 1.00 1323.00| 1323.00
2.05 | Fuente de alimentacion ABLS1A24050 - Schneider | PZA | 1.00 209.10 209.10
2.06 | Fuente de alimentacion de 12VDC - 12A PZA | 1.00 31.50 31.50
2.07 | Driver de micropasos para motor de pasos TB6600 PZA | 4.00 13.25 53.00
2.08 | Motor de pasos NEMA17 PZA | 4.00 10.50 42.00
2.09 | Motorreductor DC de 12 V PZA | 2.00 5.25 10.50
2.10 | Servomotor MG-995 PZA | 3.00 6.50 19.50
2.11 | Servomotor E-max PZA | 1.00 4.00 4.00
2.12 | Sensor oOptico de color BS15 - Autonics PZA | 1.00 232.75 232.75
2.13 | Sensor inductivo de 12 mm - SICK PZA | 3.00 52.30 156.90
2.14 | Sensor fotoeléctrico reflectivo - Allen Bradley PZA | 2.00 52.30 104.60
2.15 | Sensor magnético tipo reed - Festo PZA | 2.00 24.25 48.50
2.16 |Pulsador color verde NO - EMAS PZA | 1.00 3.95 3.95
2.17 |Pulsador color rojo NC - EMAS PZA | 1.00 3.95 3.95
2.18 | Pulsador color negro NO - EMAS PZA | 4.00 3.95 15.80
519 El;}ls'zgor tipo hongo parada de emergencia NC - P7A | 1.00 7 85 7 85
2.20 |potenciometro de 10 Kohm - EMAS PZA | 2.00 15.75 31.50
2.21 |Piloto color rojo de 24 VDC - EMAS PZA | 1.00 5.25 5.25
2.22 | Piloto color verde de 24 VDC - EMAS PZA | 1.00 5.25 5.25
2.23 | Piloto color amarillo de 24 VDC - EMAS PZA | 1.00 5.25 5.25
2.24 | Plug banana macho c/tornillo negro PZA | 50.00 0.15 7.50
2.25 |Plug banana macho c/tornillo rojo PZA | 50.00 0.15 7.50
2.26 | Plug banana macho c/tornillo azul PZA | 50.00 0.15 7.50
2.27 |Plug banana macho c/tornillo amarillo PZA | 10.00 0.15 1.50
2.28 | Plug banana macho c/tornillo verde PZA | 20.00 0.15 3.00
2.29 |Jack banana c/tornillo negro PZA | 50.00 0.15 7.50
2.3 | Jack banana c/tornillo rojo PZA | 50.00 0.15 7.50
2.31 |Jack banana c/tornillo azul PZA | 50.00 0.15 7.50
2.32 | Jack banana c/tornillo amarillo PZA | 10.00 0.15 1.50
2.33 | Jack banana c/tornillo verde PZA | 20.00 0.15 3.00
2.34 | Conector hermético acodado 5P-M12 Macho PZA | 8.00 7.85 62.80
2.35 | Conector hermético recto 5P-M12 Macho PZA | 4.00 9.25 37.00
2.36 | Conector hermético recto 5P-M12 Hembra PZA | 4.00 9.25 37.00
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237 Con_e(;tor _rr)acho recto M12 Armable para Ethernet - pzA | 1.00 29 95 29 95
Codificacion D
2.38 ;fr’r‘]i%tt‘;'rcﬂ)‘fhgggf]f:’c :é'lfn ’?‘_rmab'e para PZA | 1.00 1490| 1490
2.38 | Conector RJ45 metalico ensamblable PZA | 6.00 6.75 40.50
2.39 | Cable de control GPT 18 AWG M |100.00 0.40 40.00
2.40 |Cable de control 4 x 0.75 mm2 - TKD M | 50.00 0.75 37.50
2.41 | Cable profinet 2 x 2 x 0.75 - SIEMENS M | 10.00 2.75 27.50
Fuente: Elaboracién Propia
4.7.3. Costo de materiales estructurales
Tabla 19. Costo de materiales estructurales
PR O
D RIPCIO D.| P PARCIA e
5 D
3 Materiales para fabricacién de estructuras 477.81
3.01 | Tubo cuadrado de acero LAF - de 7/8" de 6 m PZA | 3.00 9.25 27.75
3.02 | Tubo redondo de acrilico transparente de 2" de 60 cm | PZA | 1.00 15.75 15.75
3.03 | Perfil de aluminio V-slot 2020 CM |100.00 0.16 15.68
3.04 | Perfil de aluminio V-slot 2040 CM |300.00 0.18 54.89
3.05 | Perfil de aluminio V-slot 2060 CM | 60.00 0.25 15.05
3.06 | Tornillo de potencia D8-HH2 M 1.00 13.25 13.25
3.07 | Eje de acero de 8 mm de didmetro M 2.00 7.85 15.70
3.08 | Correa dentada de 2 mm de paso M | 10.00 2.25 22.50
3.09 |Filamento de PLA+ KG | 5.00 15.75 78.75
310 Plancha de acrilico de 4 mm de 1800 x 2400 -blanco p7zA | 1.00 44,50 44.50
lechoso
311 IIDIancha de acrilico de 3 mm de 1800 x 2400 - blanco PZA | 1.00 3595 3525
echoso
3.12 | Tornillo de bajo perfil M5 x 8 PZA | 40.00 0.07 2.61
3.13 | Tornillo de bajo perfil M5 x 10 PZA | 40.00 0.07 2.61
3.14 | Tornillo de bajo perfil M5 x 15 PZA | 40.00 0.08 3.14
3.15 | Tornillo de bajo perfil M5 x 20 PZA | 20.00 0.08 1.57
3.16 | Tornillo de bajo perfil M5 x 35 PZA | 20.00 0.10 2.09
3.17 | Tornillo de bajo perfil M5 x 40 PZA | 20.00 0.10 2.09
3.18 | Tornillo de bajo perfil M5 x 50 PZA | 20.00 0.12 2.35
3.19 | Tornillo de bajo perfil M5 x 65 PZA | 20.00 0.13 2.61
3.20 | Tuerca autobloqueante M5 PZA | 80.00 0.02 1.67
3.21 | Tuerca T de insercion M5 PZA | 80.00 0.25 20.00
3.22 |Juego de llantas de 2 pulgadas PZA | 1.00 6.10 6.10
3.23 | Polea dentada GT2-30T-8 PZA | 4.00 5.75 23.00
3.24 | Polea dentada GT2-20T-5 PZA | 4.00 5.25 21.00
3.25 | Collar de bloqueo de 8 mm PZA | 12.00 0.78 9.41
3.26 | Bloque tuerca para tornillo de potencia de 8 mm PZA | 1.00 2.90 2.90
3.27 | Espaciador excéntrico L1/4 PZA | 10.00 0.55 5.50
3.28 | Arandela de precision T1*5.3*8 PZA |100.00 0.05 5.23
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3.29 |RuedaV - M5 x 30 mm PZA | 4.00 3.75 15.00
3.30 |Polea loca V-slot - M5 x30 mm PZA | 1.00 3.25 3.25
3.31 | Bisagra ajustable de aluminio PZA | 2.00 3.30 6.60

Fuente: Elaboracién Propia
4.7.4. Costos de mano de obra

Tabla 20. Costos de mano de obra

D) .
. DID . . D DAD A .
D
D
4 Mano de obra 589.65
4.01 |Fabricacion de estructuras GLB | 1.00 343.90 343.90
4.02 | Conexionado, cableado y peinado GLB | 1.00 245.75 245.75
Fuente: Elaboracion Propia
4.7.5. Costos administrativos
DD .
. /\
. DID . . » DAD AN
D
D
5 Costos administrativos 130.75
5.01 | Gastos de transportes GLB | 1.00 130.75 130.75

Fuente: Elaboracion Propia

4.7.6. Costo total del proyecto

Tabla 21. Costo total del proyecto

’ TOTAL
DESCRIPCION (USD)

1 Ingenieria y Calidad 1032.00
2 | Suministro de equipos eléctricos y de control 4453.84
3 | Materiales para fabricacidn de estructuras 477.81
4 Mano de obra 589.65
5 | Costos administrativos 130.75

Costo total del proyecto 6684.05

Fuente: Elaboracion Propia

Nota: Los precios detallados en la seccion 4.7.2'y 4.7.3., incluyen 1.G.V.
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CAPITULO V

5. IMPLEMENTACION DE LOS MODULOS

En este se capitulo se muestra a detalle los procesos de construccion e implementacion
de los diferentes sistemas y elementos que conforman la estacion modular.
5.1. Construccion de modulos
5.1.1. Mesa de Trabajo

Seguidamente, se muestran imagenes del proceso constructivo de nuestra mesa de

trabajo, la cual portara a la estacion modular. Ver planos en el Anexo 1.

Figura 40. Fabricacion de mesa de trabajo

Figura 41. Mesa de trabajo
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5.1.2. Dispensador de cilindros
Para el dispensador de cilindros se tuvo el siguiente proceso constructivo. El cual

obedece al disefio de los planos del Anexo 1.

Figura 43. Elementos del dispensador de cilindros parte 2
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Figura 44. Dispensador de cilindros

5.1.3. Sistema de Rechazo
Para el sistema de rechazo de cilindros, se tuvo el siguiente proceso constructivo como
se muestra en las imagenes a continuacion. El cual obedece al disefio de los planos presentados

en el Anexo 1.

Figura 45. Elementos del sistema de rechazo
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5.1.4. Faja transportadora

En el caso de la faja transportadora, se tuvo el siguiente proceso constructivo como se

muestra en las imagenes a continuacion. El cual obedece al disefio de los planos presentados en
el Anexo 1.

i_l ;of.‘ e .

_ . B
o -

—

Figura 47. Faja transportadora ensamblada
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5.1.5.Robot SCARA
Para el robot SCARA se tuvo el proceso constructivo, como se muestra en las siguientes

imagenes. El cual obedece al disefio de los planos presentados en el Anexo 1.

Figura 49. Robot SCARA
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5.1.6.Portico de Paletizado
Para el portico de paletizado se han disefiado diversas piezas que en conjunto se

muestran en las siguientes imagenes. Para mayor detalle revisar los planos en el Anexol.

- 900 - §
,

Figura 52. Cabezal de paletizado ensamblado vista lateral
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Figura 54. Mecanismo de transporte vertical
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Figura 55. Pértico de paletizado ensamblado

5.1.7. Soportes de Sensores
Como parte de la integracion de los sensores a los diferentes modulos, se tuvo el proceso
constructivo mostrado a continuacion. El cual obedece al disefio presentado en los planos del

Anexo 1.
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Figura 57. Sensor fotoeléctrico montado en su soporte

Figura 59. Soporte para sensor inductivo
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5.1.8. Modulos Eléctricos
A fin de facilitar las conexiones eléctricas y contar con todas conexiones identificadas,
se ha disefiado las cajas eléctricas tal como se muestra a continuacion. Para mayor detalle

revisar los planos en los Anexos 1y 2.

Figura 60. Elementos de caja para driver de motor a pasos

Figura 61. Caja para driver de motor a pasos
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Figura 64. Caja para botonera
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5.1.9. Soporte de HMI
Para una optima manipulacion del HMI (Human — machine interface) se optd por el
disefio de un soporte, el cual se muestra en las imagenes a continuacién. Para un mayor detalle

ver los planos en el Anexo 1.

SIEMENS SIMATIC HMI

Figura 66. Soporte HMI ensamblado
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5.2. Programacién y Control

Para el desarrollo de la programacion de los diferentes equipos, basandonos en el
hardware dimensionado y adquirido, en primer lugar, se opt6 por una topologia de red tipo
estrella, esto debido a las ventajas que posee, ya que es una red centralizada y la configuracion

de esta es la mas adecuada para el desarrollo de las préacticas.

- r
At ICE1-a01aD0-G80L-v1D Peppad=Fuchs A3 Ay 2123-2G BI3-0A0 SIEMEME |

— 1
| Fratding kil | | KPR Dassic, 7° Bassic Paned |

1 1 h
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: [} Pt 2 = : |
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1
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| SEST214-1HEH-INED  SIEMEME 1 ! GESTZI4-1HGI-IIED  SIEMENS !

1 1
: CPU 12140 DOJDO/DE. 57-1200 : , CPUIRC AQIDO/RLY  57-1200

Figura 67. Red PROFINET

Para el desarrollo de la ldgica de control utilizamos 2 tipos de lenguajes de
programacion segun el estandar de la IEC 61131-3 los cuales son:
e Diagrama de contactos (LD — Ladder diagram).
e Texto estructurado (ST-Structured Text).
Para conseguir los movimientos de los motores de pasos se hizo uso de herramientas
tecnoldgicas que nos ofrece TIA PORTAL, con ayuda de las instrucciones de MOTION
CONTROL podemos iniciar peticiones de movimiento y ejecutarlos segun la aplicacion

deseada.
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5.2.1. Desarrollo de Secuencia de funcionamiento
Para lograr los movimientos adecuados de los modulos se ha definido la siguiente

secuencia.

Inicio de ciclo de
funcionamiento

— Pulsador
de inicio
Motor de faja: Apagado
- Dispensador: Apagado
Recarga de cilindros Robot RRT: Apagado
Pértico de paletizado: Apagado
— dispensador
lleno
r 7
Motor de faja : Encendido
Inicio de ciclo de Portico de‘pa\enzado: Apagado
dispensado Robot RRT: Apagado
P Dispensador: Encendido(Logica de dispensado,
apertura y cierre intercalada de accesorios)
Objetos en
maovimiento
Aplicacion de criterio de seleccion
. Color azul activa servomotor de rechazo.
Etapa de seleccién : -
Color amarillo, sea plastico o metal cruza a la
estacion de agrupacion
—
2 Objetos al
— final de la faja
Motor de faja: Apagado
. Dispensador: Apagado
Actlvlat:lon de Robot RRT: Activado (Desarrollo de movimientos
manipulador o )
de traslaciéon de objetos de punto A a punto B
hasta completar pallet)
— Objeto en
pallet
Robot RRT: Activado (Desarrollo de légica para
Retorno - .
regresar al punto inicial establecido)
i 4 Objeto en
pallet
Robot RRT: Apagado
Activacién de Portico de paletizado: Activado (Desarrollo de
paletizador légica para movimiento de pallets armados a
posicién establecida)
Pallet en
nueva pos.
Pértico de paletizado: Movimientos de
Apilamiento apilamiento de pallet hasta un maximo de 3
capas por torrre.
~ Posicién

E— nicial de
paletizador

Fin de ciclo

Figura 68. Secuencia ldgica
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CAPITULO VI

6. DESARROLLO DE PRACTICAS DE LABORATORIO

En el presente capitulo se realizara el desarrollo del manual de practicas, el cual consta
de cuatro practicas de laboratorio las cuales contienen diferentes temas relacionados a la
automatizacion de procesos y configuracion adecuada de equipos de control, para que los
estudiantes de pregrado de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecanica, Mecanica Eléctrica
y Mecatronica de la Universidad Catolica de Santa Maria se capaciten de adecuadamente
aprovechando todas las herramientas que nos ofrecen los automatas programables de la marca
SIEMENS.

6.1. PRACTICA 1: Herramienta de compatibilidad y configuracién de médulo de campo.
6.1.1. Tema

Reconocimiento de hardware y software disponible para la configuracion y
programacion de equipos de control Siemens y Pepperl + Fuchs.
6.1.2. Aplicacion

Determinar la compatibilidad del software instalado en la PC o computadora portatil
con el hardware adquirido en el modulo didactico y conocer las ventajas de los médulos de
campo respecto a la conexion punto a punto.

6.1.3. Introduccion

Para realizar una correcta seleccion del software, es recomendable utilizar la
herramienta de compatibilidad (compatibilty tool) que ofrece el fabricante. La finalidad de la
practica es que el alumno pueda elegir el software adecuado y verificar que sistemas operativos
son compatibles con este, ademas conocer el funcionamiento de los médulos de campo como
alternativa al cableado punto a punto y desarrollar el enlace a los controladores de diferentes
marcas a través de una configuracion de red ya sea Ethernet IP, Profinet o Ethercat, para este

caso PROFINET.
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6.1.4. Objetivos
e Aplicar la herramienta de compatibilidad suministrada por SIEMENS para una
correcta seleccion del software disponible.
e Identificar los softwares compatibles para la programacién y configuracion de los
equipos de control suministrados.
e Enlazar un modulo de campo y un controlador, de diferentes marcas.
6.1.5. Materiales y equipos
e 01 modulo de control — S7-1200-1214C (A2)
e 01 mddulo de control — S7-1200-1212C (Al)
e 01 modulo de campo ICE1-8DI8DO-G60L-V1D (A3)
e 01 Fuente de alimentacion de 24V-5? (T1)
e 03 cables de red con conectores RJ 45
6.1.6. Diagrama de conexiones
o o@o
seoee

o
[oXoXoRoRoRoRoXo]
00000000

(11 00 ©“0 =0
&b 00000000000000
©00000000000000
©0 00000000000000
0000000000
=

| P— o

fﬁ

10000000000

=

Figura 69. Diagrama de conexion
Fuente: Elaboracion Propia

6.1.7. Desarrollo
Se iniciara con la prueba de la herramienta de compatibilidad de Siemens para

comprobar que el software disponible sea el adecuado para el hardware del mddulo didéactico.
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Herramienta de Compatibilidad

a) Accedemos a la herramienta de compatibilidad de siemens mediante el siguiente enlace.

https://support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf

Home b Language
Compatibility information

} Toals P Contact } Help

Welcome to the compatibility tool

Put together your product selection using the compatibility tool and check the compatibility.

Select one of the three options below to receive your compatibility statement.

Check compatibility manually

Start with selection of a Siemens product
Select the individual product versions and you will receive the
detected compatibility statement.

1. Selection of a main product
2. Selection of other, additional products

Load compatibility lists

For main product:
Select a product, in order to download a compatibilty overview.
All compatibility information is included in this overview.

1. Select product
2. Select compatibility list

Check installed products

Check the compatibilty of your software by uploading the CSV file
{ txt file "Installed software™. (You can manually change or add the
resulting preset later)

1. CSV file / ot file with installed software
(engineering environment or via Windows start menu)

2. CSV file / tet file upload

(Use semicolons as delimiters.)
3. Select main product
4. Change or add components

3. Login at Online Support
4. Download desired list

» Start compatibility tool Note: Reqister at Industry Online Support in order to be able to

use the function

Note: Reqister to use the Industry Online Support function.

> Download lists
> Checkinstalled products

For operating system:
Figura 70. Herramienta de compatibilidad

b) En larama de tecnologia de automatizacion, se realiza la seleccion del PLC a utilizar en
el médulo de control, para este caso un S7-1200 estandar de configuracién DC/DC/DC

con 14 entradas digitales y 10 salidas digitales. (CPU 1214C)

Main product

[ Automation Technology
B Automation Systems

Main product selection: Standard CPUs ($7-1200)
Select a product version:

~
B gﬂupst!ﬂlﬁlﬂﬂmﬁﬂﬂﬂ Systems SMATIC O CPU 1214C DC/ADC/DC ArtNo.: BEST214-1AE30-0XBO / V1.0
[ Basic Controlier (O CPU1214C DCDCOC ArtNo.: BEST214-1AG31-0XB0 / V3.0
[ s7-1200
[E] Zentrabaugruppen (S7-1200) O CPU 1214C DC/ADCIDC ArtNo.: BEST214-1AG40-0XB0 / V4.5
> Standard CPUs (57-1200)
 Faisafe CPUS (57-1200) O CPU 1214C DCDCIC ArtNo.: EST214-1AG40-0XBO / V4.4
B Vo modules (57-1200) O CPU 1214CDCDCIC Arto.; EST214-1AG40-0XB0 / V4.3
> Digital Modules (S7-1200)
> Analog Hodules (S7-1200) () CPU 1214CDCDCIC Arto.; EST214-1AG40-0XB0 / V4.2
= Fai-Safe Digital YO Modules (S7-
) special modukes (57-1200) |0 crutz1sc nememe ArtNo.; BEST214-1AG40-0XB0 / V4.1
] 10-Link Wastermodul for S7.1200 O CPU 1214C DCCIDE ArtNo.; EST214-1AG40-0XBO / V4.0
> Signalbaugruppen (S7-1200)
> Condtion Montoring Systems () CPU 1214C DC/DCRelais ArtNo.; BEST214-1HEI0-0XBO /2.2
[l Communication (571200}
> Kommunikationsmodule PIP (S7-1 () CPU 1214C DC/DCRelais ArtNo.; BEST214-1HEI0-0XBO 1 V2.1
[ PROFIBUS (57-1200) P, - [N s
> Kommunikationsmodule O (S
] Telecontrol W

Figura 71. Seleccién de controlador.

c) Unavez seleccionado el hardware se bloquearan los dispositivos y software que no sean
compatibles facilitando la seleccion de moédulos y software.

Se procederé a elegir el software adecuado, como se puede ver en la siguiente

imagen el software recomendado es el STEP 7 Basic (TIA PORTAL) desde la version

14.0 en adelante, para la aplicacion se elegira la versién 15.1 y que nuestra pantalla.
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Additional products e STEP 7 Basic (TIA Portal)
~

» STEP T Basic (Tl& Portal) Select a product version Please select a service pack/hotfix:

STEP 7 V5. ~
Further are
 Authorization / License management () STEP7 Basic (TIA Portal) V17.0 I@ STEP 7 Basic (TIA Portal) V15.1 Upds I
() STEP7 Basic (TIA Portal) V16.0 () STEP7 Basic (TIA Portal) V15.1 Upds
I@ STEP T Basic (TIA Portal) V15.1 () STEP7 Basic (TIA Portal) V15.1 Upd4
[F] Automation software
[E] TIA Portal O STEP T Basic (TlA Portal) W15.0 O STEP 7 Basic (TIA Portal) W15.1 Upd3
[Z] PLC programming ) )
% | STEP 7 Basic (TIA Portal) () STEPT Basic (TIA Portal) V14.0 () STEPT Basic (TIA Portal) ¥15.1 Upd2
> STEPT Professional (TIA Portal) () STEPT Basic (TIA Portal) W13.0 () STEP7 Basic (TIA Portal) V15.1 Upd1
STEP 7 (TIA Portal) Options
[ Visualizatio STEP T Basic (TlA Portal) W12.0 O STEP 7 Basic (TIA Portal) W15.1
al) Engineering
al) Runtime STEPT Basic (TIA Portal) V11.0
al} Options STEP 7 Basic (TWA Portal} V10.5
M Anv neaduct varsinn b
oftware for common
[2] Operator control and monitoring
v

[l Nnerator devices

Figura 72. Seleccion de software compatible

d) Una vez el software se encuentre elegido, se procede a elegir el sistema operativo, como
se puede observar se tienen diferentes sistemas operativos compatibles. Para el caso

utilizaremos una version mas reciente.

Additional products Microsoft Windows 10

= IEUIDer:I?::Dgsﬂts‘}\?inn-ldsuws ~ S'elect a product version: Please select a service pack/hotfix:

* Wicrosoft Windows Server . ) . . ~
s Wicrozoft Windows 11 O Wicrosoft Windows 10 Pro Version 1708 (64-Bit) @ Wicrosoft Windows 10 Home Vrsion 21H2 (64.Bit)
* |Microsoft Windaws 1 Microsoft Windows 10 Pro Vrsion 1703 (64-Bit)
» Wicrosoft Windows &
= Microsoft Windows 7 Wicrosoft Windows 10 Pro Version 1607 (54-Bit)
» Microsoft Windows Vista ) ) ) ;
w Microsoft Windows ME Wicrosoft Windows 10 Pro Version 1511 (64-Bit)
® Microsoft Windows XP Microsoft Windows 10 Pro Version 1507 (64-Bit)
» Wicrosoft Windows Embedded
 Microsoft Windows CE Wicrosoft Windows 10 Pro (54-Bit)
: :EE:E: ::::jE: ;gﬂﬂ @® Microsoft Windows 10 Home Version 21H2 (64-Bt)
» Microsoft Windowrs 85 O Microsoft Windows 10 Home Version 21H1 (84-Bit)
= Microsoft Windows NT Server
s Microzoft- DOS O Wicrosoft Windows 10 Home Version 20H2 (84-Bit)

Linux . . . .

Wicrosoft Windows 10 Home Version 2004 (54-Bit

Apple o { ) b

Android

RIMOS53 Echtzeit-Betrisbssystem

Figura 73. Seleccion de sistema operativo.

e) Al finalizar se puede observar se muestran los resultados compatibilidad y se puede

comprobar que la seleccion fue la adecuada.
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Main product
CPU 1214C DC/DC/DC / BEST214-1AG40-0XB0 / V4.1

Selected main product Compatibility Released product versions

CPU 1214C DC/DC/DC / BEST214-1AG40-0XB0/ CPU 1214C DC/DCIDC / BEST214-1AG40-0KB0/

W41 W41

Operating system selected Compatibility Releazed product versions

Wicrosoft Windows 10 Home Version 21H2 (64-Bit) Wicrosoft Windows 10 Home Verzion 21H2 (54-
Bit)

Additionally selected software Compatibility Releazed product versions

STEP 7 Basic (TlA Portaly V5.1 UpdSs TEP 7 Basic (Tl& Portal} W15.1 Upds

Figura 74. Resultados de herramienta de compatibilidad.

f) En algunos casos debido a drivers, softwares y/o licencias instaladas surgen problemas
con la instalacion, por lo que se puede optar por utilizar una maquina virtual. Como se
puede ver en la herramienta de compatibilidad se puede seleccionar el sistema de

virtualizacion adecuado.

» Trend MICRO OfficeScan NT A Selact oduct L Pl lect N Khotfi
 Trend MICRO OffizeSean Clisnt-Server Sufts Fleet @ product version: sase selecta service packinotine
= Trend MICRO Premium Security A
> MoAfee Vilware ESXi V7.0 @ VMware Workstation V12.5.5
= Symantec
= Kaspersky Whware ESKiVE.T
» 380 Total Security -
VI ESKiVE.S
> Wicrosoft Windows Defender O M2 :
= Qihoo 350 VMware ESXi VE.0
[E Virtualization
= | WMware Wiware ESXi V5.5

= Microsoft Hyper-V
» virtual Hardware [vHW}

Wiware ESXiV5.1

» HPHOST (\irtualization Server) Wiware ESXi V5.0
[=] Encryption Software )
» Utimaco SafeGuard Easy Viware ESXiV41
> Wicrosoft Bitiocker Viware ESKi V4.0
Oracle
> PKZIP VMwara Plavar V18 1 1 £
» DCFF7Clisnt
= Ot W
< >

Figura 75. Sistema compatible con virtualizacion.

Reconocimiento y configuracion médulo de campo en red PROFINET

g) Como primer paso se realizara el reconocimiento del médulo multiprotocolo de la marca
Pepperl+Fuchs, el cual es compatible con redes Ethernet, Profinet y EtherCat. Para ello
conectaremos el modulo de campo directamente en nuestro ordenador y accederemos a

la siguiente direccion IP 192.168.1.2. Se recomienda ingresar desde Microsoft Edge.
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Figura 76. Web server

h) Dentro de las opciones podemos ver y cambiar la direccion IP del dispositivo.

conte

Config

The rotary switch is setto 200 (dec).

IP Settings

Parameter  Sefttings

P-Address  [192].[168].[1 |[2 |
Subnet Mask
Gateway

Result:
Figura 77. Establecimiento de direccion IP

i) Ademas, se puede observar el sistema al que se encuentra asociado y su configuracion.
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I3 PEPPERL+FUCHS

Config System Control Contact
System
Connection 5tatus General Information
Hetwork System
Port 0 Mo Link Time Since Startup 2240 s
Part 1 100 MBit's FLILL System Message OK
Phy MAC e ad Ao, Restarts of IO-System O
i e 00:0DBTOIBIST
IP Address 19216812 Name Pepperl+Fuchs ICE1 PROFINET
Subnetmask  255.255.255.0 Version V2.1.0.3-1.10 (U10014)
Gateway 192168.1.2 Date 7.6.2017
Profinet Device
State Wwaitfor Connection | name ICE1-8DI8DO-GEOL-V1D
T T La‘?-adiﬁdo-gﬁﬂ'- Ordering Mumber 295312
Hardware V3.1
Serial Mumber 40000058711452
Production Date 20/2017

Figura 78. Estado de modulo de campo

j) En el menu de estado podemos observar el valor de las entradas y salidas actuales, asi

como también es posible realizar el forzado de salidas digitales, para ello se necesita

acceder con usuario “admin” y contrasefia “private”.

Cyclic Data

Allvalues are shown in hexadecimal notation
Consumed 0o

Produced 0400

|O State

Forcing active

Diagnostic

40000000

Forcemode enabled

\_ Forcing On | Forcing Off

Attention: farcing outputiinput data overwrites the controller output data and the real input status of the device

Channel [X1A |X1B |X2A |X2B |X3A |X3B |X4A |X4B |X5A |X5B |X6A |X6B |X7A ([X7B |XBA |X8B

Type Input |Input |Input |Input [Input [Input |[Input |Input | Output|Output | Output [ Output | Qutput | Output | Output | Output
Chonne! | e | e | e | | | | || | | | || | |
Forcing

rew o |o |o o o (o |o (o o |o |o (o |o|o oo

Force

f* b |o |o o |0 |0 |0 |OD |0 |0 |O|o |oO|o |O |O

Figura 79. Configuracion a través de Web server

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




REPOSITORIO DE 7%, UNIVERSIDAD
~#ixCATOLICA

TESIS UCSM -  DE SAKTA MARIA

K) Realizadas las pruebas en el médulo de campo de forma independiente, procederemos
a realizar la conexion a través de protocolo de comunicacion Profinet. Accederemos a

la siguiente pagina del fabricante para descargar los documentos GSDML necesarios.

https://www.pepperl-

fuchs.com/global/es/classid 4996.htm?view=productdetails&prodid=81848#software

Drivers Liberar Info Tipo de archivo Tamafio
EtherNet/IP EDS-Files / EtherNet/|P EDS-Dateien 04/2019 ZIP 73 KB
Ethercat configuration File / Ethercat-Konfigurations-Datei 03/2018 ZIP 28 KB
PROFINET GSDML-Files / PROFINET GSDML-Dateien 03/2019 ZIP 66 KB

Figura 80. Archivos GSDML

I) Desarchivamos el documento descargado en la carpeta de su preferencia.

| 4 [ = GbsmL - m} X
hivo Inicio Compartir Vista G o
J 3., T - |
f U ) « Mover a X Eliminar L‘j] I:/'jl = EH seteccionar todo !
& Wil 2 8 r P i No seleccionar nada
clar al C Pega - ] = Nueva opiedades
cer;oar;pido opiar Pegar (& ] Copiar a 1 Cambiar nombre (a:::ta y Ps ¢ P2 :]C] Invertir seleccién
Portapapeles Organizar Nuevo Abrir Seleccionar
1 > GDSML v | ® 2 Buscar en GDSML i
~ i
&) Nombre Fecha de modificacion Tipo Tamario |
7 Acceso rapido = |
&0 2 [&] GSDML-005D-0050-ICE1_30_M12_12 27/02/2019 2:33 Archivo BMP 4KB |
escargas %
) g ] GSDML-005D-0050-ICE1_60_M12_12 27/02/2019 2:33 Archivo BMP 4KB |
W Eokodo,  # (] GSDML-005D-0050-ICE1_60_M12_12_C1 27/02/2019 2:33 Archivo BMP T
[5] Documentos || GSDML-V2.32-Pepperl+Fuchs-ICE1-20180207 09/04/2019 1:21 Documento XML 845KB |
[&] Imagenes  # || GSDML-V2.33-Pepperl+Fuchs-ICE1-20190305 05/03/2019 10:37 Documento XML 683 KB

|

|

|

lmznznas HMI i

Figura 81. Descompresion de archivos GSDML

m) Creamos un nuevo proyecto en TIA Portal V15.1 y configuramos un PLC 1214C

dc/dc/dc el cual sera utilizado como maestro del modulo de comunicacion.
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Agregar dispositivo
[ ] v (g Contrcladeres (A Dpispositivo:
~ [ SINATIC $7-1200
~lmcru
Controladores bEm CRUA2L1CACIDCIRY

» _ CPU 1211C DODCIDC
D:ﬂCPU 1211C DUDCRly CPU 1214C DCIDCIDE
» (7 CPU 1212€ ACDCIRY

» [l CPU 1212 DODCIDC s
» (il CPU 1212C DCIDCRl Referencia:  [6E57214-13G400XB0 |

= DF i aticienci N S
~ [ CPU 1214C DUDCIDC =
6ES7 214-1AE30-0XBO Deccripcién:
g u 6EST 214-1AG31-0X80 hltmofia de trabajo 100KB; fuente de
6557 2141AC = alimentacion 24V DC con DI14 x 24V DC
QL jses7 21214G 00xz0 SINKISOURCE, DQ10 x 24V DC y Al2 integrades; 6
3 » .l CPU 1214C DUDCIRl contadores répidos y 4 salidas de impulso
Sisternas PC » [ CPU 1215C ACIDCIRly integradas; Signal Board amplia EiS integradas;
— hasta 3 modulos de comunicaciones para

b ;u CPU1215€ DADUDC comunicacién serie; hasta 8 maédules de
» _j CPU 1215C DC/DCIRly sefales para ampliacién EiS; 0,04ms(1000

i » [l CPU 1217C DUDTIDC instrucciones; interfaz PROFINET para

- ) -_~u CPU 1212FC DCIDCIDE programacién, HM y comunicacion PLC-FLC
ACCionoFich S » :L! CPU 1212FC DC/IDCRIlY

» . CPU 1214FC DCIOCIDC

» ([l CPU 1214FC DCIDCRlY
» @ CPU 1215FC DCDTIDC
» [ CPU 1215FC DCIDCRlY

Figura 82. Seleccion de CPU

n) Con el primer dispositivo afiadido procederemos a cargar los archivos descargados, los
cuales incluyen los drivers del mddulo de campo, en el menu de opciones seleccionamos

“Administrar archivos de descripcion de dispositivos”.

TIA Siemens - C:\Users\Autest Siemens\Documents\Automation\Nueva prueb\PLC y modulo de campo\PLC y

Proyecto Edicion Ver Insertar Online | Opciones |Herramientas Ventana Ayuda
3¢ % [ Guerderproyecto =) X f= = Y Configuracién jexién onlir
| Rl el vt i Support Packages

‘——_‘Ibis itivos Administrar archivos de descripcion de dispositivos

Iniciar Automaticn License Manager

et Ere—
B | on HM

f:j Mostrar texto de referencia

v [ ] PLCymbdulo de campo LL] Librerias globales 4
I Agregar dispositivo Il
% Dispositivos yredes Pt
~ [ PLC_1 [CPU 1214C DC/DC/DC) i TR .
Y configuracién de dizpositivos =

% Online ydiagnéstice
» 'z Bloques de programa

» [ Objetos tecnolégices |4

Figura 83. Asignacion de archivos GSDML

0) Se desplegara una ventana en la cual se debe afadir los archivos descomprimidos,

eligiendo la ruta de la carpeta creada anteriormente.
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EIE

% Cenectorenred 1% Co i Canexdn HM (RN N = | _v—'"J w3 =1 < ‘ »

2l | v catdlogo
= | |[#wscas
GSDs instalados | GSDs en el proyecto B = [ Filtro Perfil: | <Todos>
‘CPU 1214C 0G| ; ] b
2 Auts de origen: [ L. T i \ artal 5
Tt da | igen: [CiProgram Vi5_11Bin 1 [£] | |Buscar carpeta s
ne ydisgnosticel o de la mﬁ .
juss d= pragrar, St atat ) SR st - - o cador
»tos tecnolégice] [) Archiva Version Idiome | Estado Informacién
ntes externas > e Unidad de DVD (D) Al
ablez PLC > m Bibliotecas 2
5 de datos FLC > ¥ Red kién di
ac de obervaci > [ Panel de control |
kupz online la Papelera de reciclaje ‘ Bmpa
|
i GOSML
25 de proxy de d Imagenes HMI
rmecign del proy > Prdcticas de laboratedio
1z de textos de ¢ PROGRAMAS &
lulos locales
= <] 1 B |
lada
| Bomar |l 1stalar ” Cancelar | %
1 ot T oag o o agnéstico

Figura 84. Seleccion de documentos

p) Una vez afadidos los archivos procedemos a instalar la Ultima version de los

controladores.

Upciones

Administrar archivos de descripcion de dispositivos

| GSDs instalados GSDs en el proyecto
- ~ |B1.|;c fi plazar

Futa de crigen: |C:Ms:rsMutcerirm:nslﬂc:ltuplGD‘SML | ,ZI
Buscar

Contenido de la ruta importada

Archiva Versign Idisoma |Estedo | Infarmacian Buscar s6lo palabra completa

I:l GEOMLA232Pepperl+FuchsCET .. V232 Inglés Tadaviz no instalado AR EERIHE e in e las

g GSOMLA2.33Pepperi+FuchsICE1 .. ¥2.33 Inglés Tacavio na instolods = . TR

Buscarsr 5 subordinadas

| Utilizar expresiones regulares
%) Abajo
) Amba
I T

& |
Reemplezar

Barrar | r Instalar ] Cancelar | r

Inicia el procese de instalacidn de los archives seleccionados.

Pezde nozicidn acnal

Figura 85. Seleccion de ultima version

Administrar archivos de descripcion de dispositivos
I GSDs instalados GSDs en el proyecto

Ruta de origen: |C:\Users\Au(e5t Siemens\Desktop!GDSML

Contenido de la ruta importada

Archivo 1Versi6n \ Idioma \ Estado ' Informacién

S e iy S e

0% Instalando archivos GSD...

La instalacion puede requerir cierto tiempo.
Tiempo restante en sequndos: ?

Cancelar |
R [ "

I Borrar “ InstalarfrH Cancelar I

Figura 86. Instalacion de paquete de drivers
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q) Al finalizar la instalacién, se actualizara el catalogo de hardware, dentro de la vista de
redes en el catdlogo de hardware encontraremos el modulo de campo, seleccionamos el

maodulo adecuado y lo afiadimos.

eframientas  Ventana  Ayuda

% e Totally Integrated Automation
L5 'E m m |=. ﬂ Establecer conexion cnline # Deshacer conexion online b m m _x’: :I 'J_| % PORTAL

| Catdlogo de hardware. |
[E'Vista topolégica ]uﬁ, Vista de redes ”I—]YVista de dispositivos | Opciones E
g% Conectarenred| §§ Conexiones [Conesién v [-] & B e[H Qs 2 [«]» =y
7 BT ;
lsﬁu:car) @@ %
PLC_1 [ Filtro Perfil: <Tedos> v @ ]
CPU1214C . » [l Compenentes de red t;_] -
» [l Lectura y moniterizacién
» [l Periferia descentralizada
» j Alimentacién y distribucién de corriente
» j Dispositives de campe
~ [ Otros dispositives de campe
» [ @ Otres dispesitives Ethemet
~ @ PROFINETIO
» [ Drives
» [l Encoders
13 _1. Getewsy
~ mio
~ L@ Pepperl+Fuchs GmbH
~ [ Pepperl=Fuchs ICE1
[l ICE1-16DI-G6OLVID
m ICE1-16DIO-GE0L-CI-VID
3] E ICE1-16DIO-GE0L-VID
I,—m P — ICE1-8DIBDO-GE0L-C1-VID
— — — T abso ceoric

| Propiedades IIB Informacién y[&j Diagnéstico 711 4 [ ICE1-8I0L-G30L1D
General [l ICE1-810L-GE0LV1D
» :u Sensors
» [ PROFIBUS DP

[Cm 5]

|
|

. A

auy[uo se

i

sepaiqn E][ seale] gi)“

<|
|

No hay 'propiedades’ disponibles. T —
5 S : > |Informacion

Figura 87. Blsqueda de nuevo dispositivo en catalogo actualizado

r) Para poder tener una conexion mas estable con los dispositivos se afiadira un switch del

catalogo de hardware csm1277 no administrable.

tframientas  Ventana  Ayuda Totally Integrated Automation

e NG [ & Establecer conexion online ¥ Deshacer conexiénonline £ A IR %' — (|| ) PORTAL

o)

ede e fare
| Vista topolégica g Vista de redes [[II\’ Vista de dispositivos | | Opciones ,q
f i - M = lel
i) _ith =] Vista top 4 | » | :
A v | catslogo ]
=| 92 Dispositivo.. | [ Bc o] it | =
PLC 1 ICE1-8DIBDOG... | v s7a20. |@Filro Perfil: [ <Todos> < [l|F
CPU 1214C 1CE1-8DISDO-G... s | ~ nc 1] ) g Conwoladores Tall2
Ho ssignado 1 A YA I
| ) l-ﬂ Sistemas PC
¥ Disposit.y ) [ Accionamientos yarrancadores —
B v ICE1..| +[ig Componentes de red :&_J
i v P.. ~ [ IE Switches o
ks ~ [1 Médulos switch compactos
] » [ CSM377 unmanaged
v CSM ~ [/ CsM 1277 unmenaged
Switch_1 v Swit. 77-17300-0~:0 8] S
CSM 1277 AL [l 6GK7 277-1A410-0450 2
» [ SCALANCE X000 unmanaged | ||3
» ([ SCALANCE %-100 unmanage...
» [ SCALANCE X-200 managed ?
» [ SCALANCE X-200 IRTmanaged =

Figura 88. Asignacién de switch no administrable

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




UNIVERSIDAD
CATOLICA

REPOSITORIO DE \
TESIS UCSM -2 DE SAKA MARIA

s) Se realizaran las conexiones de red a través del switch afiadido, en nuestro caso

utilizaremos un switch administrable que es imposible afiadir al catalogo de siemens,

sin embargo, declarando uno general no hay inconvenientes de compatibilidad.

ICE1-8DIBDO-G .__

PLC 1
CPU 1214C ICE1-8DIBDO-G....
PLC_1

Switch_1
CEM 1277

Figura 89. Creacion de red profinet

t) Seleccionando el modulo ICE1 y accedemos al menu de configuracion, para proceder a

configurar la direccion IP.

EVista topoldgica ﬂé Vista de redes "]Y Vista de dispositivos
=} \ Vista general

g lICEI-SDISDO-GSOL-V‘ID[ICE‘IM;‘gﬂ o ';ij‘Q!
2l ipelmeao

E‘ |~ IcErs.
| B > PN

<] m |
| 8DO-GEOL-V1L 1D] |G Propiedades I&Informacién )| %l Diagnéstico | LH=B,
_l General ! Variables 10 Constantes de sistema ] Textos |
~ General A~ Direcci Fth B
Informacién de catiloge Mecciones eiet i
w Interfaz PROFINET [X1] Interfaz conectada en red con
General
Subred: | PNIE_1 [~]

¥ Opcicnes avanzadas [ Agreqarsubred
- Opciones de interfaz

Redundancia de m... Protocolo IP

|| ~ Configuracion en tie... l
gclolo : DirecciénP: | 192 _ 168 .1 .2
» Port X01 10/100 MBit/...
Msscara de subred: | 255 . 255 . 255 . 0
\A ~|

» Port X02 10/100 MBit...| |
Identification & Maintenance Sincronizar los ajustes del router con el controlador 10
Parametros del modulo [ utilizar router

n
T A

Figura 90. Asignacién de direcciones IP

u) Finalmente tenemos configurado el dispositivo de campo.
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6.2. PRACTICA 2: Configuracion y programacion de pantalla HMI

6.2.1. Tem

a

Configuracion y programacion de un HMI de 7".

6.2.2. Aplicacion

Control y supervision de sistemas de paletizado.

6.2.3. Introduccion

Para programar adecuadamente una interfaz humano - maquina mediante un panel tactil

es importante conocer los pardmetros de disefio y conexion de estos dispositivos, asi como las

diferentes funciones y elementos de mando que estos poseen. Por lo que durante el desarrollo

de esta pra

TIA portal

ctica se aprendera a configurar una pantalla HMI de la marca SIEMENS, usando

V15.1 a través de una red PROFINET.

6.2.4. Objetivos

Configurar correctamente una pantalla HMI de la marca SIEMENS.

Identificar los parametros de configuracion de dispositivos HMI con puerto

PROFINET.
Lograr la comunicacion de un HMI Simatic y un PLC S7-1200.
Aprender el uso adecuado de la herramienta administracion de usuarios.

Disenar pantallas con diferentes configuraciones en el panel HMI.

6.2.5. Materiales y equipos

Computadora de laboratorio o portéatil personal.
01 autémata programable S7-1200

01 HMI KTP700.

01 fuente de alimentacion de 24v.

Cables de red con conector RJ45.
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6.2.6.Diagrama de conexiones

. ’ .‘
{ i
‘.I . :. I.v‘ .

08s ..
00000000 |
00000000

A

‘

b
&

Py

JULn

Figura 91. Diagrama de conexiones de red y alimentacion
Fuente: Elaboracion Propia

6.2.7.Desarrollo

a) Para el desarrollo de la practica se creard un nuevo proyecto.

g Siemens - X

Totally Integrated Automation

Crear proyecto

Mombre proyects: | Practica panel B

Fam: | CoUserslautest Siemens\Dacuments Ay temation|iusva praeh

versidn; [v15.1 [~

Fastor: | Auteit Siemens

[]

Camentarie |

=]

Creando el proyecto...

Creanda ol prayecta Collserliatest
Semens\DocumentslAutomatandlueva prieblPracnca panel HMIPractica
parel HM.ap15_1. Ex pere.

& dioma de la interfaz

Figura 92. Creacién de nuevo proyecto
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Totally Integrated Automation

Primercs pasas

El prayecto: "Practica panel HMI® se ha abiorto ione ef siguiente paso:

|>

N

] Configurar un dispositivo

Fye \ Escribir programa PLC
Timeros pasos

Configurar
objetos tecnologicos

H k Parametrizar el

accionamiento

l Configurar una Imagen HM

[«

Abrir a vista del proyecto

» Vista del proyecto Proyecto abierto: C:\Users\Autest Siemens\Documents\AutomationiNueva pruebl\Practica panel HM\Practica panel HMI

Figura 93. Afadiendo nuevo dispositivo

c) Seleccionamos de la rama de SIMATIC Basic Panel, y elegimos un panel de 7” con

configuracién PROFINET.

Tatally Integrated Automation

| Dispositivos y M e s
i S Dizpositivo:
|53 SIMATIC Basic Panel
. =
s ¥
. KTP700 Bazic PN
Referencal | 6AV2 1222GRO30AXD
Versién: [15.1.00 1=
Descripoan

Paritals de 7 11, 00 x 480 pireles, Colore:
S4K: Marejo el 6 on teclado, 8 teclas de
4uncidn, 1 XPROFINET, 1 xUSB

» I3 SIMATIC Mobile Pere]
» g masirus

» Vista del proyecto Proyecto ablerto:  C:\Users\Autest Slemens\DocumentsiAutomationiNueva prueblPractica panel HMI\Practica panel HMI

= m 9 )

Figura 94. Eleccion de panel tactil

d) Dentro del asistente del panel de operador seleccionamos las conexiones necesarias, Si
ya se tiene un PLC cargado en el proyecto se selecciona el controlador, de no contarse

con un controlador puede omitirse este paso sin problemas.
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.
Formato de imagen )

Avisos )
Imagenes )
Imdgenes de sistema )

Botones )

[+ Guardar configuracién

Asistente del panel de operador: KTPFO0 Basic PN

Conexiones de PLC

Configure las conexicnes de PLC

Driver de comunicacion:
E Inmﬁ::
HMI_1
KTP700 Basic+ PN Seleccionar PLC

Exarminar... :

“ Siguiente == | Einalizar Cancelar

Figura 95. Configuracion de terminal

e) Continuando con la configuracion se procede a terminar con el asistente y de esa forma

se tendré el panel listo para usarse.

wtomation\Nueva

Asistente del panelde aperadar: KTP7O00 Basic PN

pruchiractica panal HMIPractica panel HMI @ X

Totally Integrated Automation

Formato de imagen
Seleccane los obyetas de imagen que deben wsualizarse.
~
rﬂJ
Conexiones de ALC )
- imagan [~ | Irmagen Vista preliminar | Basic PH
Avisos ) fesolucicn TTT oo =
ry FTET
Color de fondo - - N 23-2GH03-0AN0
Imigenes ) L= — M a
I~ i 0 [+
Imdgenes de sistema ) [ Encabezado E
& Fechalhars —— = )
Botones ) — N T — = - %480 piweles, Colones 4
] Logatipe Exarmnar... i u I teciada, & tecies de =
] I«
2] Guardar configuraciin e Aards siguerie e | | Linalizar Lancelsr |

¥ Wista del proyecto Proyecio abierto: CUserstAutest SiemensiDocuments\AutomationtiNueva proeblPractica panel HMWFractica panel HV

9 &

Figura 96. Asistente de configuracion
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f) Continuando con la configuracion se procede a asignar una direccion IP al panel tactil

y realizar la conexidn arrastrando el cursor en los dos puertos Profinet.

% Conectarenred |§§ Conexiones| |Conexién HMI [+] &

bl
mEl

PLC_1
CPU 1214C

HMI_1

KTP700 Basic PN :

1y
PNJIE_1: 192.168.0.2

PMIE_1: 192.168.0.1

[3][100% | 9

<]

[ i

|2 Propiedades %} Informacion ;J"ﬂ Diagnéstico |
J General ” Variables 10 Constantes de sistema ” Textos |
b General I | Agregar subred |
w Interfaz PROFINET [X1]
General Protocolo IP

Direcciones Etherne

@ Ajustar direccion IP en el proyecto

DirecciénIP: | 192 . 168 . 0 .2
Mascara de subred: | 255 . 255 . 255 . 0

El Utilizar router

» Opciones avanzadas

Infarmacicn

Figura 97. Enlace de red

g) Una vez configurado en HMI nos ubicaremos en el arbol del proyecto, en la carpeta

HMI y procederemos a ingresar en administrador de usuarios.

Proyectol » HMI_1 [KTP700 Basic PN] » Administracion de usuarios

Dispositivos

| § Usuarios |##§ Grupos de usuarios

» [ Traces
» [i} Datos de proxy de dispositivo
Ei} Informacion del programa

Usuarios
Nombre

Contrasefia

=]

Cierre de sesién autom_ | Tiempo de cierre de sesié | Nimero Comentario

f Administrador

=] 5 EI

[2] Elususrio Administrador se -

=

<Agregars

'E] Listas de textos de aviso PLC
» [ médulos locales
+ [ HMI_1 [KTP700 Basic PN]
Y cenfiguracién de dispesitives
%] Online y diagnastico
Y Configuracién de runtime
» [ Imagenes
» [ Administracién de imagenes
» [ Variables HMI

L

Grupos
Miembro de

Nombre de visuslizacion Caducided de|... | Comentario
|2 Grupo de administradores

Usuarios

Mombre Nimero

A Avisos HMI

= Recetas

Bl Ficheros

5] Planificador de tareas

4] Listas de textos y graficos

{1 Administracién de usuarios
» i Dispositivos no agrupados

Grupo de administradores 1 El grupe ‘Administradores’ ti...

Usuarios 2 El grupo ‘Usuarios’ tiene inici..

Figura 98. Ventana de administracion de usuarios

h) Nos dirigimos a la pantalla de grupos de usuarios y creamos los grupos segun las
siguientes caracteristicas.
e Grupo de administradores

NUmero: 1

Nombre de visualizacién: Grupo de administradores.
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Permisos: Administracion — Monitorizacion - Operacion
e Grupo de usuarios

NUmero: 2

Nombre de visualizacién: Grupo de usuarios.

Permisos: Operacion
e Grupo de supervision

NUmero: 3

Nombre de visualizacion: Grupo de supervision

Permisos: Monitorizacion

Proyectol » HMI_1 [KTP700 Basic PN] » Administracién de usuarios

| § Usuarios "iﬁ Grupos de usuarios |_
=

Grupos

Normbre Namero Nombre de visualizacion Caducidad del... | Comentario
ﬁ Grupo de administradores 1 ‘il Grupo de administradores El grupo ‘Administradores’ tiene inicialmente todos los der.
m Grupo de Usuarios 2 Grupo de usuarios El grupo 'Usuarios' tiene inicialmente el permiso ‘Operacid
m Grupo de Supervisores 3 Grupo de supervisores

=Agregar=
<] i [[»

L

Permisos

Activo Nombre Nombre de visualizacion Nimero Comentario
= =) Administracién de usuari... Administracion de usuarios 1 Permiso ‘Administracion de ..
= =] Monitorizacién Monitorizacién 2 Permiso 'Supervisar’.
= ™ Operacién Operacién 3 Permiso 'Operacion’.

<Agregar=

Figura 99. Permisos de usuarios

i) Para introducir los usuarios nuevos ingresamos a la pantalla usuarios y afiadimos los
diferentes nombres segun la siguiente lista:

e Nombre: Administrador
Contrasefia: adminl
Miembro de: Grupo de administradores

e Nombre: Operario
Contrasefia: opel
Miembro de: Grupo de usuarios

e Nombre: Maestro
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Contrasefia: maesl

Miembro de: Grupo de usuarios
e Nombre: Supervisor

Contrasefia: superl

Miembro de: Grupo de supervisores

Proyectol » HMI_1 [KTP700 Basic PN] » Administracién de usuarios

| § Usuarios "m Grupos de usuarios
H
Usuarios
Mormbre Contrasefia Cierre de sesion automn.. | Tiempo de cierre de sesié | Mamero Comentaric
§ Administrador HEREEEEEE =] 5 1 El usuario ‘Administrador’ se _.
§ Operario FEREEEEE =) 5 2
i Maestro | FEEEEEEw Q 5 3
§ Supemisor  *EEEwess E =] 5 @ 4 @
<Agregar=
TETTTTTs T
Grupos
Miembro de Nombre Nimero Nombre de visualizacién Caducidad de l... Comentario
i O Grupo de administradores | 1 Grupo de administradores El grupe ‘Administradores’ ti...
m O Grupo de Usuarios 2 Grupo de usuarios El grupe ‘Usuarios’ tiene inici..
m @ Grupo de Supervisores 3 @ Grupo de supervisores
<Agregar=

Figura 100. Pantalla de administrador de usuarios

j) Procederemos a crear una logica simple para el PLC y asi visualizar el cambio de los

estados en la pantalla dependiendo del usuario elegido, para ello en el arbol del proyecto

afiadimos un nuevo bloque de funcién.
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Figura 101. Ldgica de prueba

K) En la pantalla principal de la pantalla HMI afiadiremos tres elementos de conmutacion

y tres figuras de circulo.

Figura 102. Elementos de visualizacion y control

I) Ahora procederemos a enlazar las variables de PLC con los elementos del HMI, para
ello nos dirigimos a las propiedades de cada elemento y en la opcidn de general en el

submenu de proceso agregamos las variables a cada elemento.
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Figura 103. Enlace de variables

m) Realizado el enlace de las variables y la configuracion de seguridad procederemos a

comprobarlo en la pantalla HMI, se realiza la descarga del programa en el HMI y en el

PLC.
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Figura 104. Menu principal

n) Al tratar de accionar los elementos de conmutacion nos solicitara el ingreso de un

usuario.
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Figura 105. Ingreso de usuario

0) Una vez ingresado el usuario nos permitira realizar las activaciones sin inconvenientes,

dependiendo del usuario al que se haya ingresado, se podran activar todas o ninguna

lampara.
SIEMENS MENU PRINCIPAL oo
Elmeee | —
L‘
OFF O
B O |
S
B e T

Figura 106. Accionamiento segun usuario
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6.3. PRACTICA 3: Programacion de sistema de seleccion y dispensado
6.3.1. Tema

Reconocimiento, configuracion e integracion de equipos de control, motores y
servomotores.
6.3.2. Aplicacion

Proceso de dispensado y seleccion de bloques de diferentes colores y materiales para la
alimentacion de un sistema de paletizado.
6.3.3. Introduccion

Para lograr la configuracion y programacion del sistema de dispensacion y seleccion
aplicado a un modelo didactico de un sistema de produccion continua, es necesario el
conocimiento de uso de servomotores, motores DC y sensores apropiados.
6.3.4. Objetivos

o Identificar y seleccionar sensores y actuadores adecuados.

¢ Implementar la modulacién por ancho de pulso en autdmatas industriales.

e Aprender a configurar y programar un servomotor usando TIA Portal VV15.1.

e Programar HMI KTP700.

e Conocer la correcta aplicacion de alarmas de sistema.
6.3.5. Materiales y equipos

e Computadora de laboratorio o portatil personal.

01 modulo de control A1

e 01 moédulo de control A2

e 01 modulo de control A3

e 01 HMI KTP700.

e 01 mddulo de dispensacion.

e 01 mddulo de transporte y seleccion.
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e 01 fuente de alimentacion de 24v.
e 01 fuente de alimentacion de 12v.
e 01 fuente de alimentacion de 5v.
e 01 router administrable.

e Cables de red con conector RJ45.
e Cables de conexidn tipo banano.

6.3.6. Diagramas de conexion.

Figura 107. Diagrama de conexion
Fuente: Elaboracién Propia
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Figura 108. Diagrama de conexién
Fuente: Elaboracidn Propia

6.3.7. Desarrollo
a) Crear una carpeta en el escritorio con el nombre “Practicas de laboratorio” en ella
se almacenaran los diferentes proyectos.
b) Abrir el TIA PORTAL V15.1 y seleccionar la opcion de crear proyecto,

seguidamente aparecera una ventana emergente en las cuales se debe ingresar los

datos basicos del proyecto.

—mx

Totally Integrated Automation
PORTAL

Crear proyecto

Nombre proyecto: | Dispenzadar

Ruta: | Colusers) i \DeskiopiPricticas de laberatorio

=] ]

) Crear proyecto Versién: |V15.1

Autar: | Autest Siemens

b Migrar proyecto

[>]

cComentario | Configurcién de blogues para contral PAAL

<]

Figura 109. Creacion de nuevo proyecto nuevo

c) Una vez creado el proyecto, dentro de la ventana de “vista de proyecto” se

seleccionard la opcidn de “configurar un dispositivo”.
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Abrir proyecto existente

Crear proyecto

Migrar proyecto

Cerrar proyecto

N o Configurar un dispositivo -

Qﬁ?z Escribir programa PLC

Welcome Tour
@ Primeros pasos

Configurar
objetos tecnolégicos

Software instalado B Parametrizar el
n E b accionamiento
Ayuda

I) Configurar una imagen HMI

Idioma de la interfaz

Abrir la vista del proyecto

Figura 110. Configuracién de nuevo dispositivo

d) En el nuevo menu de configuracion de dispositivo seleccionar la opcion “Agregar

dispositivo™.

# Mostrar todos los dispositivos

redes a’a

D Dispositivos y

Agregar dispositivo

Configurar redes

Figura 111. Ventana “agregar dispositivos”

e) En la ventana de dispositivos se procede a elegir el controlador, para la aplicacién
se debe seleccionar el - CPU 6ES7 212-1BE31-0XB0 que corresponde a la serie S7-

1200 de la marca Siemens y se le asignard un nombre de dispositivo “PLC 1”.
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[>]

v P_[i Controladores
~ [ SIMATIC 57-1200
~ [ cru
» [ CPU 1211C ACIDCIRly
» [ cPu 1211C DCDCIDC
» [ CPU 1211C DCIDCIRlY
~ [ CPU 1212C ACIDCIRly
[l sE57 212-18D30-0XBO
6ES7 212-1BE31-0XB0
[l 6E57 212-1BE40-0XBO
» [ CPU 1212C DCIDCIDC
— -~ » [ CPU 1212C DCIDCIRlY

Dispositivo:

Controladores

CPU 1212C AC/DCIRly

N

Referencia: 6ES7 212-1BE31-0XB0|

HMI Version: [v3.0

Descripcion:

i |

Sisternas PC

» [ CPU 1214C ACIDCIRly
» [ cPu 1214c DODCIDC
» [ CPU 1214C DCIDCIRlY
» (7§ CPU 1215C ACIDCIRly
» [ crPu 1215 DaiDCiDC
» (i CPU 1215C DCIDCIRly
» [ cPU 1217C DCDCIDC
» [ CPU 1212FC DCIDCIDC

Memoria de trabajo 50KB; fuente de
alimentacion 120/240V AC con DI8 x 24V DC
SINKISOURCE, DQ6 xrelé y A2 integradas; 4
contadores rapidos (ampliables con Signal
Board digital) y 4 salidas de impulso integradas:
Signal Board amplia EIS integradas; hasta 3
modulos de comunicaciones para comunicacion
serie; hasta 2 moédulos de senales para
ampliacion E/S; 0,04ms/1000 instrucciones;
interfaz PROFINET para programacion, HMl y
comunicacion PLC-PLC

» [[@ CPU 1212FC DCIDCIRlY

— =

Accionamien...

Figura 112. Seleccion de CPU

f) Una vez agregado el dispositivo se habilitara la vista de proyecto del software,

seleccionar el PLC y realizar la configuracion de hardware.

T Slemens - C:\lisers\Autest SlemensiDesktopiPracticas de laboratorio\DispensadoriDispensador

Proyecto  Edicidn  Ver Inserzr  Online  Opciones  Heramientas  Ventana  Ayuds
5 TH [ Gusrdsrproyeets 3 M izl T3 X & (¥2 3 M0 [G B [} 5 csteblecer conesion online (5 Destocer consninonine dp M I® 3 — []*
Dispensador » PLC_1 [CPU 1212C AQDOURIy]

Tatally Integr

[ Vista topolégica [ Vista de redes [V Vista de dispositivos |
[T EEQE @ = _' Vista general o
L/ .
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g EE

~ 103 102 1w
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B
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+ (& Tipos de datos PLC

v [l Tablas de cbservacién y forzado permanente
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+ [, Datos de prowy de dispasitive ¥ General |
X} informacitn del programa ¥ Interfaz FROFINET
& Listas de textas de avise PLC b DIBDG &
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Figura 113. Propiedades de PLC

g) En laseccidn de interfaz PROFINET, se debe asignar la direccion IP al dispositivo
en este caso se utilizara la siguiente direccion IP. 192.168.1.10. la razon de elegir la
IP indicada es que el modulo cuenta con un router administrable cuya IP esta

configurada en 192.168.1.1.
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» General i_ Subred: | no conectada F‘ A0 vl
= Interfaz FROFINET [ Agregar subred | ]
General =
Direcciones Ethernet Protocolo IP B
» Avanzado L
Isel Sincrenizacion heraria B | (@) Ajustar direccién IP en el proyecto
b DIBIDG 6 . o : -
C " -
b AID C Direccién IP: | 192 168 .1 .1p .
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» Generaderes de impulsos (PTOPWL) N [ utilizar router
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Figura 114. Direcciones de red.

h) Luego de configurar la direccion IP pasamos a la seccion de generadores de

impulsos y procedemos a habilitar el primer generador de impulsos.

S .
] —9—— & (<[] 5]

<] o] 3] 5=

|§, Propiedades ||Elnformaci6n g||ﬁ Diagnéstico |
J General " Variables 10 || Constantes de sistema || Textos |
Direcciones Ethernet _ PTO1/PWM1 [
» Avanzado [
Sincronizacion horaria > General
» DIBIDO G Activar
P AlZ

b Contadores rapidos (H3C)
= Generadores de impulsos (PTOIFWAM)
* PTO 1PV

[¥] Activar este generadar de impulsas -

Informacidn del proyecto

General

Parametrizacion
Mombre: |Pu|5e_1 |

Salidas de hardware

Comentario:

Figura 115. Generador de impulsos.

Direcciones EIS
» PTO2IPWMZ
» PTOZIPYWME

w3 |

[ |

i) Cuando el primer generador de impulsos se encuentre activado, se procedera a

configurar el tipo de sefial y parametrizarla.
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|§. Propiedades

||"i.'.|nformaci6n y||ﬂ Diagnostico

J General || Variables 10

|| Constantes de sistema || Textos |

Direcciones Ethernet
b Avanzado
Sincronizacién horaria
» DIBIDG &
P A2
b Contadores rapidos (H5C)

*»  Parametrizacion

Opciones de impulso

Tipo de sefial: | PR

Origen sefial: | Salida de CPU integrada

Figura 116. Pardmetros de generador de impulsos

+ Generadores de impulsos (FTOIPW) tl et T .
= Base de tiempo: | Milisegundos hd
~ PTO1IPHMI i po: | Miiseg
Geneml v Formato de duracian de
R r impulsa: | Centésirnas [+]
Salidas de hardware Tiemnpo de ciclo: |100 m5|
Direcciones Efs Duracién de impulso inicial: |50 Centésimas |
b PTO2IPWMZ
b FTO3IPVLE
(<] n < i

j) En las salidas de hardware se pueden identificar la salida fisica que se asigna

automaticamente por el controlador, esta no puede ser modificada. También se

puede identificar la direccion de salida, la que si puede modificarse.

Figura 117. Direcciones del generador de impulsos

PLC_1 [CPU 1212C AC/DCRIly] |6 Propiedades |71} Informacion (i) %) Diagnéstico | L1 =1/
J General || Variables 10 || Constantes de sistema || Textos |
Direcciones Ethernet _ > Salidas de hardware E
b Avanzado
sincronizacian horaria — . .
Salida de impulso: |QD.U |
» DIBIDO G
P A2
» Contadores rapidos (HSC)
- Generadores de impulsos (PTOFAL) = L| > Direcciones EiS
' : Direcciones de salida
General I
" . 3
PEI'.EI'TIE'tI'IZECIDI"I il Direccion inicial: |1UUO _0|
Salidas de hardware ) N E
D Nl Direccion final: |1001 _?l
F FTO2IPWNMZ Memaria imagen de proceso: | MIP ciclica m
b FTO3PWMG
b PTO4IPWMAAL — —

k) Con los puertos configurados, procederemos a realizar la programacion de los

bloques de control para la salida PWM que tiene el controlador. Para ello creamos

un nuevo blogque de funcién, esto con la finalidad de realizar los ciclos de forma

ordenada.
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b g} Fuentes externas

» [ Variables PLC

+ [ Tipos de datos PLC
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» [ Backups online
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Figura 118. Bloques de programacion.

I) En la ventana de edicion del bloque de funcion agregamos el bloque activacion de
la sefial PWM del controlador, en las instrucciones avanzadas ubicamos la carpeta

de impulso y arrastramos la instruccion “CTRL PWM”.

e Ly e syt e

» (@] Temporizadores

- .

Segmento 1: +1| Contadores
<] Comparacién
)

»
D entanoc »

» %] Funciones matematicas

]

— |
1[]

| Transferencia 4
» &5 Conversitn _|V
" <| [ B

v | Instrucciones avanzadas

¥  Segmento 2: | Nembre
» || PROFlenergy

o :

» | Alarmas

| » [ Awisos :
100% |2 e vverevee 1 Diagnéstico 1%
— - Impulso .
| & Propiedades [i.', Informacién y] % Diagnéstico | & CTRL_PUM B
J General || Textos 2 CTRL_FTC
General M ~ 7 L L Recetas y Data Logging
Infarmacién L =l f ancio.ne: de_ bloques de'Jv
Sellos de tiempe o < | ] | &
Compilacion b Mombre: |P\|'\I'M > | Tecnologia
Proteccién il )
rotecel - Tipe: |FC | % | Comunicacién
Atributos |"
[<] I | > » | Paquetes opcionales

Figura 119. Blogue de control PWM
m) En el &rbol de proyectos ubicamos el PLC y presionamos click derecho, para acceder

a las propiedades.
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Figura 120. Propiedades de CPU

n) Dentro de propiedades identificaremos el ID de hardware de la sefial de pulsos

namero 1, para ello accedemos a las constantes del sistema.

PLC_T [CPU 12T2C ACDCRIy] X

General Variables |10 Constantes de sistema || Textos |
[ rar las constantes Ee-sine_rrn

Nornbre !Tipc- !ID de hardware !Utilizado por !Cc-m... |_
Local Hw_SubModule 50 PLC_1 (]
Local~Interfaz_PROFINET_1 Hw_Interface 64 PLC_1 7
Local-HSC_1 Hw_Hsc 257 PLC 1

Local-HSC_2 Hw_Hsc 258 PLC 1 =
Local-HSC_3 Hw_Hsc 259 PLC 1 I
Local~HSC_4 Hw_Hsc 260 PLC 1

Local-HSC_5 Hw_Hsc 261 PLC 1

Local-HSC_6 Hw_Hsc 262 PLC 1

Local-Al_2_1 Hw_SubModule 263 PLC_1

Local-DI_8 DQ 6.1 Hw_SubModule 264 PLC_1

Local~Pulse_1 Hw_Pwrm 265 PLC_1 |
Local~Pulse_2 Hw_Pwm 266 PLC_1

Local~Pulse_3 Hw_Pwm 267 PLC 1

Local-Pulse_4 Hu_Pwm 268 PLC_1

I |

Figura 121. ID de generador de impulsos uno

0) A continuacion, se debe asignar los parametros de funcionamiento del bloque PWM.
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¥  Segmento 1: Servomotor 1

WDB1
“CTRL_PWM_DB™
CTRL_PWM
ENOD
265 PV BUSY —iFalse
%M20.0 STATUS 680

"ENA_1" — ENABLE

Figura 122. Configuracion de bloque de control

p) Para asignar un valor y generar el movimiento del motor se usara la instruccién
“MOVE?” la cual direccionara un valor entero de entre un 0 a 100% del ancho pulso

hacia la direccién fisica del PLC.

-

Segmento 2: Valor PYM

Comentario

MOVE
ENO

%“QW1000

3 pUT1 — "SENAL_1"

Figura 123. Escritura de valor de sefial

Tomando como punto de partida el proyecto creado para la practica anterior se

agregara un nuevo dispositivo.

emens - C:AUsers\utest SiemensiDesktop\Practicas de labncatorio\Disoensa
Agreqgar dispositivo

Froyecto  Edkién  Ver certar  Onlne  Opcianed|

7 Y] Guardorproyectn 33 Y 35 ) X | =)[ Nombre del dispasiivo:
v @ Centroladares Dizpozitivo:
» L@ snc 571200
» [ SIMATIC 57-1500
|7 _| Dizpenzador Conboldomns » [ SIATIC 57300
S| W egregordizpozitvo » [ sIvATC 57300
= oh Dizpozitivos y redes » [ siaanc 200 U
» Lo 7c_1 [CPU 1212C ACDTRY] » i Device prayy
» i3 Dispositives no agrupados D » L@ somon
» g Configuracion de segurided Referencia: | I
» [ Ostoz comunes Y] varsibn: |
S0 » [x] cenfiguracisn del documento
» [ idicmas y recurzaz Descripoion:
¥ g Accesas onlne
b (5} Lector de tanjetasimermoria USE
Sistemaz PC
Accionamisn...
v | Vista detallada
Hombre j o
(4] Abritla vizts d dizpositivos Conceler

Figura 124. Menu de dispositivos

b) De la lista de dispositivos seleccionamos el CPU - 6ES7 214-1AG40-0XBO0 de la

serie S7-1200 de Siemens.
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Agregar dispositivo

5
b) Nombre del dispositivo:

[PLc2

Controladores

L

HMI

Wl

Sistemas PC

v |3 Controladores
~ [ siMamC $7-1200
~mcu

» _ijl CPU 1211C ACDCIRly
» [ CPU 1211C DODCIDC
» [ CPU 1211C DCIDCIRlY
» _ijl CPU 1212C ACDCIRly
» [ CPU 1212C DODCIDC
» [m CPU 1212C DCIDCIRlY
» _jl CPU 1214C AC/DCIRly
~ (@i CPU 1214C DODCIDC

I 6E57 214-1AE300XBO
Il 6E57 214-14G31-0X80
I {6ES7 214-1AG40-0XB0;

» @ CPU 1214C DCIDCIRlY
» Ll CPU 1215C AC/DCIRly
» [ CPU 1215C DCIDCIDC
» [m CPU 1215C DCIDCIRly
» L@l CPU 1217C DT/DCIDC

1B

Dispositivo:

CPU 1214C DC/DCIDC

v

Referencia: | 6ES7 214-1AG40-0XBO

Versién:

V4.2 I+l

Descripcién:

Memoria de trabajo 100KB; fuente de
alimentacion 24V DC con DI14 x 24V DC
SINKISOURCE, DQ10 x 24V DCy Al2 integradas; 6
contadores rapidos y4 salidas de impulso
integradas; Signal Board amplia EIS integradas;
hasta 3 médules de comunicaciones para
comunicacion serie; hasta 8 médulos de
seflales para ampliacién EiS: 0.04ms/1000
instrucciones; interfaz PROFINET para

i6n. HIAy icacion PLC-PLC

5 positivos

ista general‘d

-

» [l CPU 1212FC DC/DCIDC
» [ CPU 1212FC DUDCIRl
» _[§ CPU 1214FC DC/DCIDC
» [l CPU 1214FC DC/DCiRl
T » [ CPU 1215FC DC/DCIDC
L » _H CPU 1215FC DC/DCIRlY
» [ CPUSIPLUS

A Cem £DLLAAOA nin .....T;:.T.

Accionamien...

[v]

(<]

gﬁhﬁnkvf;u:de’vdﬁmiﬁvm [“aceptor—1[  concelar |

Figura 125. Seleccion de CPU

c) Habilitamos el generador de pulsos nimero uno.

HECK_U
sk

[ ]

100% o ——§— &
1L 2141 |@ Propiedades ||'E'.Informaci6n i) || [Z] Diagnéstico | WE v
J General || Variables 10 ” Constantes de sistema " Textos |
Sincronizacion horaria _ lz
Modo de operacion > el =
} Avanzado Activar

Acceso al senvidor web
¥ DI14DQ 10
b oAlZ

Eéﬁcti\rﬂreste generador de impulsos |

H
¥ Contadores rapidos (HSC) ! Informaci6n del proyecto
w Generadores de impulsos (PTOIPWI} "I
~ PTOTIPWMI l Nombre: [Pulse_1
General

— Comentario:
Parametrizacion

Salidas de hardware

Direcciones EIS

Figura 126. Configuracién de generador de impulsos.

d) Configuraremos el generador de impulsos como una salida de tren de pulsos y le

asignaremos las salidas fisicas del controlador.
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MLE :ii_ill".l e @Propiedades “'E'.Informacién i) " A Diagndstico | nE v _t
J General || Variables 10 || Constantes de sistema || Textos |
Direcciones Ethernet _ Parametrizacion IZI E

Sincronizacian horaria o a
Opciones de impulso

Modo de operacidn

arcatc . Tipo de sefial: |PTO(impulsoAysentido B} [7|
Acceso al servidor web
» DI 140G 10 Base de tiempa: |r\-1ilisegund05 |V|
» A2 Formato de duracian de y
¥ Contadores rapidos (HSC) 7 fpistee | EEIE e |Y|
* Generadores de impulsos (PTOIPW) Tiempo de cicla: | 100 ms EI
> Duracicn de impulsa inicial: |SD Centésimas EI
Cererl — Permitir modificaciones del tiempo de ciclo E
Parametrizacion j —! durante la ejecucién
salidas de hardware 5 :
b PTO2IPWRZ " Salidas de hardware
» PTO3IPMMG
b PTO4PMMAL
Arrangue Salida de impulso: Salida integrada de 100 kHz
Ciclo

Carga por comunicacian

Marcas de sisterna y de ciclo
Servidor web [ Activar salida de sentido
fdultilinge

-

Haora

b Proteccisn & Seguridad Salida de sentido: | %Q0.1 ...| salida |ntegrad_a-d_a ‘IIOOI§HZ
(<] i 2] P | o, VE @ LONmg

Figura 127. Parametrizacion de generador de impulsos
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6.4. PRACTICA 4: Programacion de portico de paletizado
6.4.1. Tema

Configuracion de sistemas de seguridad y control de movimiento aplicado a sistemas
posicionamiento lineal.
6.4.2. Aplicacion

Proceso de paletizado de piezas cilindricas utilizando elementos tecnoldgicos y control
de movimiento.
6.4.3. Introduccion

Para lograr la configuracion y programacion, del robot SCARA y el pértico de
paletizado, aplicados a un modelo didactico de un sistema de produccion continua, es necesario
el conocimiento de uso de motores paso a paso, motores DC, potencidmetros y sensores
adecuados.
6.4.4. Objetivos

e Escalamiento y filtrado de sefiales analdgicas.

e Programacion con lenguaje estructural aplicado a TIA Portal VV15.1.

e Aprender a configurar y programar un motor a pasos usando TIA Portal VV15.1.

e Aprender el uso de herramientas tecnolégicas para aplicaciones de control de

movimiento utilizando TIA Portal V15.1.

e Realizar rutinas de programacion con diferentes ciclos de interrupcion.
6.4.5. Materiales y equipos

e Computadora de laboratorio o portatil personal.

01 médulo de control Al.

01 modulo de control A2.

01 médulo de control A3.

01 HMI KTP700.
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e 01 modulo de dispensacion.

e 01 mddulo de transporte y seleccion.
e 01 fuente de alimentacion de 24v.

e 01 fuente de alimentacion de 12v.

e 01 fuente de alimentacion de 5v.

e 01 robot SCARA.

e 01 portico de paletizado.

e 01 modulo de campo ICE1-8DI8DO-G60L-V1D.
e 01 router administrable.

e Cables de red con conector RJ45.

e Cables de conexidn tipo banano.

6.4.6. Diagramas de conexién

d oo w0 ©o
0000000000000 0C
00000000000000
00000000000000
©0000000000
©0000000000

=

Figura 128. Diagrama de conexiones
Fuente: Elaboracion Propia
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1 0000000000¢C
HO0000000000C
0000000000
0000000000
©0000000000C |

—_—

Figura 129. Diagrama de conexiones
Fuente: Elaboracion Propia

e
=
ooedo

o Mamn S
(%}
o

Figura 130. Diagrama de conexiones
Fuente: Elaboracién Propia

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




REPQSITORIO DE
TESIS UCSM

S

UNIVERSIDAD

N ]
ff: §\CATOLICA

DE SANA MARIA

6.4.7. Desarrollo

V 4
6

a) Tomando como punto de partida el proyecto creado para la practica anterior se agregara

un nuevo dispositivo.

T4 Slemens - C:sersiAutest Siemens\DesktopiPracticas de laharatorin\nisnensad
Agregar dispositivo

Projecto  Edicién  Wer Insertar  Online  Opcione:
Zf [ H Guordarproyecto &0 B 32 X9

Iniciar

v [ PLC_1 [CPU 1212€ ACDCRIM
b [l Dispositivos no agrupedos

b 5§ Configuracion de sequridad
+ [if Datas camunes

» [8]] Configuracian del dacumenta
» [F idiomas yrecursas

¥ i Accesos orline
» [ Lector de tafemsimemaria USE

~ | Vista detallada

Nembre

Figura 131. Men0 de dispositivos

teamnbre del dispasitive:
= [ contraladores Dizpasitiva:
» [ smamc 571200
» [ smamc 5721500
[ 5
Contoladares + [ SIMATIC 57-300
» [if smamc 57-300
» [j siMamC ET200 CPU
» [} Device prosy
D » [j siscman ]
ki Versidn: -1
Descripeidn:
Sisternas PC
in
};
Accionarmien...
[w#] Abrir ln vista de dispositivos Acsptar Cancelar 1

b) De la lista de dispositivos seleccionamos el CPU - 6ES7 214-1AG40-0XBO0 de la

serie S7-1200 de Siemens.

gregar dispositivo

3| Nembre del dispositive:

j [Prc2

Controladores

]

HM

3

Sistemos PC

-

Accionamien...

~ [ Controlodores
~ (g SIMATIC 57-1200
v mcru

» Ll CPU 1211C ACIDTIRY

» [l cPu 1211C DCDCIDC

» ([ CPU 1211C DCIDCHRlY

» [ CPU 1212C ACDCIRY

» [m CPU 1212¢ DCIDCIDC

» [ CPU 1212C DCIDCHRlY

» (g CPU 1214C ACIDCIRlY

v [j cPU 1214C DCIDCIDC
Il sE57 214-14E30-0%80
W 6ES7 214-1AG231-0XB0
i f6ES7 214-1AG40-0XB0;

» (8 CPU 1214C DCIDCIRlY

» [ CPU 1215C ACIDCIRlY

» :u CPU 1215C DCIDCIDC

» [jjl CPU 1215C DCIDTRlY

» [ cPu 1217C DCDCIDC

» [ crut212fcpODODE L)

» (@ CPU 1212FC DUDCRly

» ([ CPU 1214FC DODCIDC

» [[§ CPU 1214FC DODCIRIY

» :f. CPU 1215FC DCDCIDC

» [l CPU 1215FC DCDCRlY

» (@l CPU SIPLUS

[>]

[ Abrirlo vista de dispositivos

Dizpositive:

CPU 1214C DCIDCIDC

Referencia: 6ES7 214-1AG40-0XEO0
Version: Ve | E2

Descripcion:

Memoria de trabsjo 100KE; fuente de
alimentacién 24V DC con DI14 x 24V DC
SINKISOURCE, DQ10 x 24V DC y Al2 integradas; 6
contadores rapidos y 4 salidas de impulso
integradas; Signal Board amplia E/S integradas;
hasta 3 modulos de comunicaciones para
comunicacion serie; hasta 8 modulos de
senales para ampliocion EIS; 0,04ms/1000
instrucciones; interfoz PROFINET para
pregramacion, HM y comunicacién PLCFLC

Fpositivos

ista general d

Figura 132. Seleccion de CPU

c) Habilitamos el generador de pulsos nimero uno.
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KecK_U — =
o I
l.— -
| | 1
3 |
= |
‘
<] 100% -] —y— @ \T\ i
PLC 2 [CPU 121 )C] |@, Propiedades "E‘.Informaci:’)n l)"m Diagnéstico | e~
enera ariables onstantes de sistema eXtos
G | v bles 10 Constantes d t Text
Sincronizacion horaria _ [~]
e > Generl —
Modo de operacién =
» Avanzado Activar _
Acceso al servidor web
» DI14/00Q 10 [W¥:Activar este generador de impulsos
P A2 L
» Contadores rapidos (HSC) N Informacién del proyecto
w Generadores de impulsos (FTOIPY} L
- PTOTIPWIT il Mombre: |Pulse_1
General 3
- Comentario:
Pararmetrizacion
Salidas de hardware
Direcciones E/S S
W
mTLE[D'ZW T =T 1 -~ ST

Figura 133. Configuracién de generador de impulsos.

d) Configuraremos el generador de impulsos como una salida de tren de pulsos y le

asignaremos las salidas fisicas del controlador.

] @ Propiedades ||'E',Informaci6n i " [%] Diagnéstico

=

JGeneraI || Variables 10 || Constantes de sistema || Textos |
Direcciones Ethernet _ Parametrizacion

Sincronizacién horaria

— Opciones de impulso
Modo de operacién

b A d B - - .
i - Tipo de sefial: |F’TO(|mpuIsoAy5ent|do B} |v|
Acceso al servidor web ; =

» DI14iDQ 10 Base de tiempo: [ Milisegundos [~]
b oAIZ Formato de duracicn de ?
» Contadores rapidos (HSC) impulso: | BRI |v|
 Generadores de impulsos (FTOIPWM} Tiernpo de ciclo: | 100 ms EI

b PTO TPV Duracion de impulso inicial: |SD Centésimas EI

e — Permitir medificaciones del tiempa de ciclo E

Parametrizacion :' —'durante |a ejecucion
Salidas de hardware 5 :‘
P FTO2IPINE | Salidas de hardware
» FTOZIFWME
» FTO4IPWIML
Arranque Salida de impulso: Salida integrada de 100 kHz
Ciclo

Carga por comunicacion

Marcas de sisterna y de ciclo

Servidorweb @ Activar salida de sentido

-

Multilingle
Hora

» Proteccion & Seguridad 5alida de sentido: el iggrihdls ot EII
(<] ] | < [ w V€ @ LONTNIgUTaTig gk

Figura 134. Parametrizacion de generador de impulsos

e) Procederemos a afiadir un objeto tecnoldgico desde el arbol de proyecto.

Publicacion autorizada con fines académicos e investigativos

En su investigacion no olvide referenciar esta tesis




v#== . UNIVERSIDAD
REPOQSITORIO DE CATOLICA

TESIS UCSM - DE SANTA MARIA

T Siemens - C:\UsersiAutest Siemens\Desktop\Practicas de laboratorio\DispensadonDispensador
Freyecto  Edicidn  Ver Insertar  Online  Opciones  Heramients  Ventana  Ayuda
U % B Guardarproyecto Sh 0 X %5 = W My# s BN B Bl & rerblocer conesifin anline o Deshaces conexifinontine s T T8 [1]iF

Arbol del proyecto

J Dispositivos | :Nm“‘m: |
B E
= Hombre [Versién | Tipo:
= thh Dispasitivas yredes ‘ =[] Motion Cantral V6o |v|
S| » Gmrc 1 [cruaz12c ACDCRY) e I
= ~ [ PLC_2 [CPU 1214C DODODC] 4 TO_Fositioningaxis V6.0
o I configuracion de dispositives | ldztion Contral = Ejes Control —
2 %] online y diagnastica & T0_CommandTable V6.0 ;
F + |5} Blogues de pragrama ’— Descripeion:
v [ Dbjetos tecnolagices K Objetos tecnalégicas para 57-1200 Mation
B Agregerobjeto Control
b g# Fuentes extemas
+ [ variables FLC I gz
» [ Tipes de dates PLC
b [ Teblnz de chservacian yforzado permanent| r
+ i Backups anline E
b (i Traces
» (il Dates de presy de dispositive SIMATIC [dent
5 inforracién del pregrama
= Listas de testos de aviso PLC
+ Ll Madules Iacales
» k4 Dispositivos no agrupadas
+ |Vista detallada
[<] il 1B
3> | Més i6n
Nembre - -
— [l Agregar y abrir r hlepia 1 r Cancelar
I+ rnemdnms de imnntens erneunn %11 Tiemna de ciclo: (100 ms 121

Figura 135. Creacion de objeto tecnoldgico

f) En el menu “Motion Control” en la pestafia ejes, elegimos TO_PositioningAxis.

; Agreg a't

Nembre: H
! | s

=

| Nombre versién | Tipo: A [TO_PozitioningAxiz
~ [ Motion Control V6.0
'ﬁ' i Nomero:
—Ejes —
| 3 TO_PositioningAxis V6.0 | O Manual

|
| {Metignicontiol | —Ejes Control — (@) Automitico

— 2% T0_CcmmandTable V6.0 ot
o Descripcién:
|\: El objeto tecnolégico “Eje de
posicionamiento™ (TO_PositioningAxis)
representa un accionamiento fisico en el
PID Control controlador. Las instrucciones PLCopen

Motion Control permiten lanzar 6rdenes de
posicionamiento al accionamiento a traves

del programa de usuario.
i %

SIMATIC Ident

[<] [T I[>]

ﬁ;lrhﬁé:'i;fomlacién

[¥ Agregar yabrir [seepar—l |  concelar

Figura 136. Seleccion de tipo de objeto tecnolégico

g) Una vez seleccionado el objeto tecnolégico se debe realizar la configuracién, para

la puesta en marcha se debe seleccionar el tipo de accionamiento como PTO y la
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unidad de medida en grados sexagesimales (°) ya que se trabajard con el

manipulador robotico.

Dispensador » PLC 2 [CPU 1214CDUDUDC] » Objetos tecnoldgicos » Eje_1 [DB1]

L
w Parametros basicos QF
General 9
Accionamiento (x])
v Parametros avanzados (V)
Mecénica o‘
Limites de pesicion 9
v Dinémica 9
General 0
Parada de emergencia 91
v Referenciando /D
Active 9;
Fasivo QE
I TR |FY]

| & Vista de funciones 2 Vista de parametros
Objeto tecnologico: Eje E
Mornbre deleje: Eje_|
; | I
2 0ol O g M s
= | Ll
Programa de Objeto tecnolégico: FTO (Pulze Train Output) Accionamiento =
usuaro Eje
Accionamiento
(@) FTO (Pulse Train Output)
() Conesion analdgica del accionamiento
() PROFIdrive L|
Unidad de medida
Unidad de medida posicion: | ° [~ s
v

h) Seguidamente se

Figura 137. Parametrizacion de eje uno

debe configurar el accionamiento, dentro de la interfaz de

hardware elegiremos el tren de pulsos habilitado, para este caso es el nUmero uno y

automaticamente

variable.

se cargaran los otros parametros que estan enlazados con la

[ﬁ Vista de funciones ]:g Vista d

o

w Parémetros bésicos
General
Accionamiento
w Parametros avanzados
Mecanica
Limites de posicion
~ Dinamica
General
Parads de emergencio
~ Referenciando

Accionamiento.

Habilitar l

Listo

Potencia

Active
Pativo

AAFIIIIOIB00

Interfaz de hardware

Generador de impulsos: | <Seleccionar PTO>

SeleccionarPTO>
Tipo de sefia):  Iaad
i asing Pulse_1
Salida de impulsoss | Pulse_2
Pulse_3
" [eetvarealidadeel Fulzc_4

L=l

Salida de tentido: |

21 | K9

Figura 138. Asignacion de generador de impulsos a eje uno
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i) Una vez configurado el accionamiento, procederemos a configurar los parametros
avanzados, en el apartado de mecéanica configuramos el desplazamiento del robot

por numero de pulsos de acuerdo a los drivers y el motor utilizado (Anexo 5).

Qo

v Parametros basicos
ica

General
Accionamiento
w Parametros avanzados
Mecénica
Limites de posicién
¥ Dinamica

General
Parada de emergencia
v Referenciando

Impulsos por vuelta del motor: | 800 |

Activo

AAIIIIIIIV0O

e E Movimiento de la carga por vuelta del motor: | 360.0 «]

Sentido de giro permitido: Rallsle R Tl L1 |~

L

[ Invertir sentido

Figura 139. Configuracién de parametros mecénicos

j) Unavez configurado el motor con los pardmetros mecanicos respectivos pasamos a
la configuracion dindmica, por el momento no se estableceran limites de posicion
en la configuracién ya que estos se estableceran mediante programacion, en la
configuracién general dinamica se estableceran los valores de velocidad y

aceleracién en grados por segundo (°/s).

Unidad de les limites de velocidad:

Velocidad

Velocidad méaxma:

.................. 10.0 o
100 0k

Velocidad de arranguelparada:

2.0 s |

>t

Aceleraciénideceleracion

Aceleracicn:
0.6 “ls*

»t

Deceleracian:
[o. “lsz |
e ]

3.333333 5 3.333333 5 |

Tiempo de aceleracion: Tiempo de deceleracion:

Figura 140. Configuracion de velocidad y aceleracion
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k) Continuando con la configuracion dindmica se procede a establecer los parametros
de parada de emergencia, se requiere un accion rapida y segura es por ello que se

establece un tiempo de parada lento y una desaceleracion elevada.

Velocidad
Y -, e
Velocidad maxima:

{100

i3 |
i3 |

10.0

Velocidad de arranqueiparada:

{8.0 25 |

o [80 25 |

Deceleracion

T
|

v

Deceleracion de parada de emergencia:

i

Tiempo de deceleracion de parada de emergencia:
Figura 141. Configuracion de parametros de seguridad

I) Una vez terminda la configuracion se pasa a realizar la puesta en marcha para

realizar las pruebas de configuracion de nuestro accionamiento.

e Control maestro: ¥ Asumir ¥§) Ceder Eje: @ Habilitar € Bloguear
Panel ... fi Z
Panel de do de eje
Orden [30a I~] Valores actuales
Velocidad: |8.0 “Is] Paosicion: {00 S
Acelerscinideceleracion: [0:06 °is | Velocidad: [00 s
Activar limitacidn de tiron
Tieen: [1520 “s2 |
b =
“
H e s | [Dp 2deiante |
|
» -
E T"clm_.j |
Estado del eje
(=] Habilitado Mensaje de informacién
|&] Referenciada
[&] Lste [@] Errcrsecicnsmiento
|j| Errcren e I—] Reinicio necessno N
S Confirmar
Mensaje de error
N
(<[ w B> [<] i [5]>]

Figura 142. Panel de puesta en marcha.

m) Para poder realizar los movimientos a traves de programacion haremos uso de los
bloques de control de movimiento, inicialmente se configurara un bloque de incio

MC_Power el cual nos permitira habilitar el accionamiento.
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Comentario
%DB20
“MC_Power DB_2°
MC_Power
& %
EM ENO
%DBE %ME0.1
“Eje 37 Axis " Stu_Power_
%ME0.0 Status — 4123
“Ena_Axiz3" — Enahle Busy —ifalse
Starthode Error —473/22
0 StopMode ErrorlD 16#0
~ Ermorinfo 16#0

Figura 143. Blogue de control MC_Power

n) Posteriormente configuraremos el bloque MC_Reset para asi restablecer el estado de

funcionamiento del eje configurado si es que en algin momento surge una falla.

®DB21
“MC_Reser DE_2°
MC_Reset
&
EM ENO
COBE Dione = =lcE
“Eje 3° Axis Ermor = 72l22

%MB0.2
" Exc_Reset Axiz3" — Euwerute

Figura 144. Bloque e control MC_Reset

0) Finalmente para poder realizar los movimientos del eje se procedera a configurar el
bloque MC_Moverelative, se debe asignar el nombre del eje configurado y las variables
de ejecucidn y distancia a mover, para este caso se utilizaron memorias de palabra doble
vinculadas al HMI para determinar la cantidad de mm que se desplazaréa el portico de

paletizado.
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®DB23
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%MAD_S Done —i™¥153
“Exc_Move Axii3" — Exerute Bugy —ifalze
CommandA bort
EMD3I0 el __yfalse
" Dist_Maove_ P
A¥i53 _ piomne Emor —f7212=
EmorlD — 16#0

0.0 — veodty e
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Figura 145. Bloque de control MC_MoveRelative
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CONCLUSIONES

1. Después de un andlisis de diferentes elementos y mecanismos se pudo implementar la
estructura de una estacion modular dedicada al entrenamiento de estudiantes, para ello
fue necesario disefiar diferentes médulos con elementos de mando, sefializacion y
conexiones eléctricas que faciliten una apropiada manipulacion.

2. Se implementaron médulos de control con conexiones de uso sencillo y un médulo de
campo multiprotocolo que permite el enlace de sensores a través de conectores
herméticos de cuatro o cinco polos y puede comunicarse con diferentes autdmatas ya
sean de las marcas Siemens, Allen Bradley, Festo o Beckhoff

3. Se logrd establecer un control adecuado de cuatro ejes aplicado a motores de pasos y el
control a través de sefiales PWM de cuatro servomotores utilizando instrucciones
tecnoldgicas disponibles en las librerias del software TIA PORTAL, si bien es cierto es
posible realizar la configuracion de estos dispositivos mediante bloques de control
clasicos, los bloques tecnolégicos nos permiten realizar movimientos dinamicos y
pueden ser aplicados a cualquier servodrive industrial.

4. Se establecié de forma correcta el protocolo comunicacion PROFINET entre los
diferentes médulos propuestos, el uso de elementos de otras marcas no limit6 la
conexiodn exitosa, esto nos demuestra que se puede establecer conexion con otros
fabricantes que hayan desarrollado archivos de tipo GSDML.

5. Se disefiaron y elaboraron guias de laboratorio que sirven como introduccién a los
sistemas que posee el proyecto, entre ellos configuracion de pantallas HMI y control de

motores a base de objetos tecnoldgicos.
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RECOMENDACIONES

1. Es importante complementar la ensefianza tedrica de manera practica buscando nuevos
métodos de ensefianza y equipos que vayan acorde al avance y desarrollo tecnoldgico que
se tiene actualmente.

2. Respecto al desarrollo del médulo no se debe limitar al estudiante a seguir una logica de
programacion igual a la presentada, sino que esta debe quedar abierta a las posibilidades
que el estudiante proponga, siempre teniendo en cuenta las buenas practicas.

3. Paraevitar los errores de instalacion e incompatibilidad con el sistema operativo de nuestra
PC, se recomienda utilizar la herramienta de compatibilidad para la adecuada seleccion del
software de programacion ya sea Tia Portal, Step 7, PCS 7, etc.

4. Para analizar el comportamiento de nuestros sistemas antes de realizar la implementacion
es preferible estudiar e implementar la herramienta de simulacion SIMIT ya que permite
realizar simulaciones y emulaciones mas dindmicas y brindar una capacitacion mas
eficiente al usuario final.

5. Para un correcto disefio y dimensionamiento de sistemas mecatrénicos se puede optar por
el uso de gemelos digitales, estos permiten una investigacion y desarrollo del proyecto de

forma mas eficiente.
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ANEXO 1: PLANOS DE
FABRICACION



3 l 2
LISTA DE PIEZAS

ELEMENTOCTDAD DESCRIPCION
1 1 |Tubo de acrilico de 50 mm
2 1 |Tubo de acrilico de 50 mm-2
3 4 |Abrazadera izquierda
4 4 |Abrazadera derecha
5 12 |Tuerca en T de insercion - M5
6 10 |Tornillo de bajo perfil - M5 x 8 mm
7 2 |STEP AP214
8 2 |STEP AP214
9 1 |Soporte de servo izquierdo
10 1 |[Soporte de servo derecho
11 1 |Soporte 2 de servo derecho
12 1 |Soporte 2 de servo izquierdo
13 2 |Servomotor MG995
14 2 |Ejede 6 mm
17 1 |Pinza de sujecion derecha
18 1 |Pinza de sujecion izquierda
19 1 |Prensa de cilindro derecha
20 1 |Prensa de cilindro izquierda
21 2 |Separador de 13 mm
22 4 |Engranaje recto
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO | CTDAD DESCRIPCION
1 1 Faja transportadora
2 1 Envase de cilindros rechazados
3 4  |Sistema de rechazo de cilindros
4 1 |Almacen de cilindros
5 2  |Soporte de sensores fotoeléctricos
6 1 jSoporte de sensor de color
7 1  |Soporte de sensor inductivo
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO CTDAD DESCRIPCION
1 1 Perfil de aluminio V-Slot 20x40 - 610 mm
2 2 Perfil de aluminio V-Slot 20x40 - 370 mm
3 1 Movil de desplazamiento linel de portico
4 1 Base guia de segundo GDL de portico
5 1 Cabezal de paletizado
6 1 Conector de guia y cabezal de paletizado
7 1 Eje liso de 8 mm
8 1 Tornillo trapezoidal D8
9 1 Conector de guia lineal y motor Nema17
10 1 Acople de motor Nemal7
11 4 Conector de esquina a 90°
12 1 Soporte base a 90°
13 1 Placa de fijacion de motor Nemal7
14 1 Polea dentada GT2-30T-5
15 1 Polea loca
16 1 Placa de fijacion de polea loca
17 1 Motor de pasos Nemal7
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO | CTDAD DESCRIPCION
1 1 Perfil de aluminio V-Slot 20x40 - 80 cm
2 4 Soporte de esquina a 90°
3 4 Tornillo de bajo perfil M5x30
4 5 Tornillo de bajo perfil M5x8
5 4 Espaciador excéntrico L1/4
6 8 Arandela de precision T1*5.3*%10
4 8 Rodamiento radial 625RS
8 4 Rueda para riel V de 24 - 16 mm
9 4 Tuerca hexagonal auto-bloqueante M5
10 4 Tuerca T de insercion M5
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO | CTDAD DESCRIPCION
| 2 Soporte de ejes de 8 mm
2 1 Bloque tuerca para tornillo de potencia D8
3 1 Refuerzo frontal de guia lineal
4 1 Refuerzo posterior de guia lineal
5 4 Rodamiento lineal LM8UU
6 6 Tornillo de bajo perfil M5x25
7 4  |Tuerca en T de insercion M5
8 2 Tuerca hexagonal auto-bloqueante M5
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO | CTDAD DESCRIPCION
1 2  |Estructura lateral de cabezal de paletizado
2 2 |Eje liso de 8x140 mm
3 2  |Guia de cremallera
4 4 |Rodamiento lineal LM8UU
5 2 |Riel lateral derecho.
6 2  [Riel lateral izquierdo
7 2 |Cremallera
8 2  |Soporte union de rieles laterales
9 2  |[Sujetadores de pallets
10 4 |Collar de bloqueo D8
11 8 |Tornillo socket hexagonal M5x15
12 4 |Arandela de precision T1*5.3*10
13 4 |Tuerca hexagonal auto-bloqueante M5
14 4 |Tornillo de bajo perfil M5x25
15 8 |Tuerca hexagonal auto-bloqueante M5
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO| CTDAD DESCRIPCION
1 1 Primer y segundo eslabon
2 2 Soporte principal de eslabones
3 2 Tercer eslabon y herramienta
4 2 Base de robot RRT
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LISTA DE PIEZAS
ELEMENTO CTDAD DESCRIPCION
1 2 Perfil de aluminio V-slot 2020
2 1 Acople de segunda - 1 articulacion
3 1 Acople de primera articulacion
< 1 Acople de segunda - 2 articulacion
5 4 Rodamiento de bolas 625RS
6 1 Tornillo de bajo perfil M5x60
7 1 Arandela de precision T1x5.3x8
8 1 Polea dentada GT2-16TH
9 1 Dado de seguridad
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LISTA DE PIEZAS

ELEMENTO|CTDAD DESCRIPCION

1 2 |Motor de pasos Nema 17

2 2 |Polea dentada GT2-30T

3 1 |Polea doble dentada

4 2  |Soporte superior de base

5 2  |Soporte de motor de pasos

6 1 |Soporte inferior de base

7 1 |Placa posterior de ajuste

8 8 |Tornillos de socket hexagonal M3x8

9 8 |Arandelas M3x8x0.8

10 8 |Tornillo de bajo perfil M5x15

11 4  |Tuerca auto-bloqueante M5

12 4 |Arandela M5x10x1

13 4 |Separadores de 5 mm x 8 mm
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INTRODUCCION

En busca de facilitar el aprendizaje de diferentes temas relacionados a la mecatronica para
los alumnos de la escuela profesional de Ingenieria Mecanica, Mecéanica-Eléctrica y
Mecatronica de la Universidad Catolica de Santa Maria, se ha implementado el modulo
didactico de seleccion y paletizado para el desarrollo de sistemas automaticos de control
en procesos continuos, que cuenta con dos PLCs (maestro - esclavo), modulo de campo

(esclavo), comunicacion mediante red PROFINET y un HML

De esta manera se ha creado un manual, donde se propone el desarrollo de cuatro practicas
que permiten el aprendizaje progresivo de temas relacionados a la automatizacion y a las

redes industriales, necesarios para el adecuado funcionamiento del modulo didactico.

Figura 1. Modulo didéctico de seleccion y paletizado para el desarrollo de sistemas automaticos de control en
procesos continuos
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Objetivos

Aprender a integrar y configurar la red PROFINET para enlazar diferentes
controladores y elementos de campo, utilizando TIA PORTAL V15.1
Configurar adecuadamente motores y servomotores haciendo uso de tecnologia
de control de movimiento, aplicado a un sistema de seleccion y paletizado.
Aprender a configurar un panel tactil HMI desde el disefio visual y la
configuracién de usuarios y alarmas de acuerdo con las normas ISA.

Integrar un modulo de campo de la marca Pepperl Fuchs como esclavo para un

maestro PROFINET.

Normas de seguridad

Para un correcto uso del modulo didactico de seleccion y paletizado, a fin de evitar

dafos personales y/o materiales es necesario seguir las siguientes normas:

a)

b)

g)
h)

Verificar el buen estado de los conductores que seran usados en las
conexiones del modulo didéctico de seleccion y paletizado.

Antes de energizar el modulo verificar que las conexiones sean correctas, de
preferencia consultar al docente encargado de la actividad.

NOTA: Durante la carga de programas esta prohibido desconectar los PLCs,
HMI y el modulo de campo P+F (equipos de control) durante la carga de
programas.

Prohibido apoyarse o ejercer presion sobre las estructuras que conforman el
modulo.

Usar las herramientas adecuadas en el caso de hacer alguna modificacion en
el modulo.

No usar pulseras colgantes y/o accesorios metalicos durante la manipulacion
del modulo.

Prohibido manipular el médulo con las manos mojadas.

Evitar hacer modificaciones con los médulos energizados.

No comer o beber durante el desarrollo de las practicas.
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Practica 1: Herramienta de compatibilidad y configuracion de médulo
de campo.

1. Introduccion

Antes de empezar un nuevo proyecto de automatizacion o complementar alguno y
existente es necesario identificar, todos los equipos que involucran este proyecto, ademas

de los softwares necesarios para realizar la implementacion o modificaciones necesarias.

Para realizar una correcta seleccion del software a utilizar es recomendable utilizar la
herramienta de compatibilidad (compatibilty tool) que ofrece el fabricante, en este caso a
partir de los controladores disponibles en el modulo se puede elegir el software y verificar
que sistemas operativos son compatibles con el software seleccionado, asi como la

virtualizacion si es requerida.

2. Objetivos

e Aplicar la herramienta de compatibilidad suministrada por SIEMENS para una
correcta seleccion del software a utilizar.

e Identificar los softwares compatibles para la programacion y configuracion de los
equipos de control suministrados.

e Enlazar un médulo de campo y un controlador de diferentes marcas.

3. Materiales y Equipos
e 01 moédulo de control — S7-1200-1214C

01 modulo de control — S7-1200-1212C

e 01 pantalla HMI - KTP 700
e 01 modulo de campo ICE1-8DISDO-G60L-V1D
e 01 Router administrable

e 04 cables de red con conectore RJ45
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4. Diagrama de Conexiones
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5. Actividad a realizar

Utilizando los equipos de control que son parte del modulo didactico y utilizando TIA

PORTAL V15.1 realizar las siguientes actividades.

e Ingresar a la herramienta de compatibilidad de Siemens a través del siguiente

enlace. ( https://support.industry.siemens.com/kompatool/pages/main/index.jsf’)

e Revisar la compatibilidad de los dispositivos entre si y el software suministrado.

e Descargar los archivos GSMDL de la pagina del fabricante del moédulo de campo
P+F.

e Configurar el médulo de campo con red PROFINET Yy realizar la conexion
maestro-esclavo con el modulo de control “A2”. (S7-1200 1214C)

e Hacer uso de TIA PORTAL para encontrar las direcciones IP de los equipos y

registrar las direcciones en la siguiente tabla.
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ITEM DESCRIPCION MARCA IP

1 PLC S7-1200-1214C DC/DC/DC

PLC S7-1200, CPU 1212C -
6ES7212-1BD30-0XB0

3 PANTALLA HMI KTP 700

MODULO FIELD BUS ICE1-
8DI8DO-G60L-V1D

e Realizar el cambio de direcciones IP con el software gratuito PRONETA a todos
los dispositivos vinculados.

6. Cuestionario

a) (Existe compatibilidad entre todas las versiones de TIA portal y los

diferentes sistemas operativos?

b) Menciones 3 ventajas del uso de la herramienta de compatibilidad de
SIEMENS

¢) Mencione 3 ventajas y 3 desventajas del uso de maquinas virtuales

d) ¢Cual es la principal diferencia entre la version recomendada (TIA portal
V15.1) en la practica y la altima version disponible de TIA portal?
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e) ¢(Cual es la ventaja de utilizar un modulo de campo frente a las conexiones

punto a punto de sensores y actuadores?

7. Conclusiones

8. Observaciones
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Practica 2: Configuracion de pantalla HMI

1. Introduccion

Para programar adecuadamente una interfaz humano - maquina mediante un panel tactil
es importante conocer los parametros de disefio y conexion de estos dispositivos, asi como
las diferentes funciones y elementos de mando que estos poseen. Durante el desarrollo de
esta practica se aprendera a configurar una pantalla HMI de la marca SIEMENS, usando

TIA portal V15.1 a través de una red PROFINET.
2. Objetivos

e Configurar correctamente una pantalla HMI de la marca SIEMENS.

e Identificar los parametros de configuracion de dispositivos HMI con puerto
PROFINET.

e Lograr la comunicacion de un HMI Simatic y un PLC S7-1200.

e Aprender el uso adecuado de la herramienta administracion de usuarios.

e Disefiar pantallas con diferentes configuraciones en el panel HMI.
3. Materiales y Equipos

e Computadora de laboratorio o portatil personal.
e 01 automata programable S7-1200.

e (01 HMIKTP700.

e 01 fuente de alimentacion de 24v.

e (Cables de red con conector RJ45.
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4. Diagrama de Conexiones
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5. Actividad a realizar

Utilizando los equipos de control que son parte del modulo didactico y utilizando TIA

PORTAL V15.1 realizar las siguientes actividades.

e (Crear un proyecto en el cual estén integrados los modulos indicados en los
diagramas de conexiones.
e Realizar las conexione indicadas en los diagramas de conexion.

e Realizar la configuracion de usuarios en el HMI segun las siguientes tablas.

Grupo N° N de visualizacion Permisos
Grupo de administradores 1 Grupo de admin | Admin-Monitoreo-Operacion
Grupo de usuarios 2 Grupo de usuarios Operacion
Grupo de supervisores 3 Grupo de super Monitorizacion
Usuarios Contrasefa Miembro de:

Administrador adminl Grupo de administradores
Operario opel Grupo de usuarios
Maestro maesl Grupo de usuarios

Supervisor superl Grupo de supervisores
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e Realizar un programa en Ladder y configurar la pantalla HMI tomando en cuenta
las siguientes consideraciones.

v" Establecer una conexion entre ambos PLC’s y la pantalla HMI

v' Realizar lineas de programacion con memorias que nos permitan activar
bobinas simples.

v' Diseflar una pantalla en el HMI que contenga tres elementos de
conmutacion y tres circulos.

v" Vincular las memorias del PLC en los tres conmutadores afiadidos en la
pantalla y dar animacion de color a los circulos segiin cada bobina
configurada en el programa.

v" Configurar las propiedades de seguridad de los conmutadores uno por cada
grupo configurado previamente

e Realizar un monitoreo y control de la faja transportadora y los cilindros mediante
el panel HMI, se debe establecer comunicacion entre ambos PLC’s, determinar el

estado de las E/S utilizadas.

6. Cuestionario

a) (;Qué entiende usted por HMI y cuales son sus principales usos?

b) (Es posible conectar un HMI y un PLC de diferentes marcas? Justifique su

respuesta.

¢) ¢(Cual es la diferencia entre un HMI y un SCADA?




171

Universidad Catoélica ES afela Prtffe:smnal def ; EPIMMEM-2022
e St Ml Ingenieria Mecanica, Mecanica
Eléctrica y Mecatronica Rev. 0
MANUAL DE PRACTICAS Pagina 12 de 23

d) ;Con qué tipos de memorias se puede trabajar en un HMI?

7. Conclusiones

8. Observaciones
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Practica 3: Programacion de sistemas de dispensacion y seleccion

1. Introduccion

Para lograr la configuracion y programacion del sistema de dispensacion y seleccion
aplicado a un modelo didactico de un sistema de produccion continua es necesario el

conocimiento de uso de servomotores, motores DC y sensores apropiados.
2. Objetivos

e Identificar y seleccionar sensores y actuadores adecuados.

e Implementar la modulacion por ancho de pulso en autdmatas industriales.

e Aprender a configurar y programar un servomotor usando TIA portal V15.1.
e Programar HMI KTP700.

e Conocer la correcta aplicacion de alarmas de sistema.
3. Materiales y Equipos

e Computadora de laboratorio o portatil personal.
e 01 moédulo de control Al

e 01 moédulo de control A2

e 01 médulo de campo A3

e 01 HMIKTP700.

e 01 modulo de dispensacion.

e 01 moédulo de transporte y seleccion.
e 01 fuente de alimentacion de 24v.

e 01 fuente de alimentacion de 5v.

e 01 fuente de alimentacion de 12v.

e 01 router administrable.

e C(Cables de red con conector RJ45.

e (ables de conexion tipo banano.
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5. Actividades a realizar

Utilizando los equipos de control que son parte del modulo didactico y utilizando TIA

PORTAL V15.1 realizar las siguientes actividades:

e Realizar un programa en Ladder que cumpla con los siguientes requerimientos.
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v" Con un pulsador se debe iniciar el movimiento de la faja transportador.

v Mediante los servomotores se debe realizar el dispensado de los cilindros
que se recargaran uno a uno manualmente.

v Mediante los sensores B1 (sensor de color) y B2 (sensor inductivo) se debe
determinar el material y el color de la superficie o base del cilindro.

v El servomotor que se encuentra junto a la faja transportadora debe
accionarse si el cilindro no cumple con los siguientes criterios.

Color: Amarillo. (B1=1)
Superficie: Metalica (B2=1)
Hay que considerar que el sensor inductivo posee 2 sefiales.

v Cuando los sensores B3 y B4 detecten una cantidad de 2 cilindros el
sistema debe detenerse, hasta que mediante un botén de confirmacion en
la pantalla HMI indique que los cilindros han sido retirados del médulo de
almacenamiento final.

v" El sistema debe detenerse inmediatamente, salvo los servomotores que
deben regresar a una posicion segura, con la finalidad de evitar dafios en
el médulo.

v En la pantalla HMI deberan mostrarse las siguientes alarmas y registro
histéricos del sistema.

- Cantidad de alarmas activadas indicando sus respectivas horas y
fechas de activacion.
- Cantidad de cilindros disponibles en el dispensador.
- Cantidad de cilindros descartados.
- Cantidad de ciclos de 2 cilindros aprobados que tiene el sistema.
- Los limites de apertura y cierre de los servomotores.
v Evaluar la posibilidad de integrar un selector virtual de 2 posiciones en la

pantalla HMI para conmutar entre los modos manual o automatico.
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6. Cuestionario

a) ¢/Qué tipo de seiial se necesita para controlar un servomotor?

b) (Qué tipos de servomotores existen?

¢) Describa el funcionamiento de un sensor de color

d) Seiiale 2 ventajas y 2 desventajas de los sensores capacitivos e inductivos

7. Conclusiones
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8. Observaciones
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Practica 4: Programacion robot SCARA y portico de paletizado

1. Introduccion

Para lograr la configuracion y programacion, del robot SCARA y el portico de paletizado,
aplicados a un modelo didactico de un sistema de produccion continua, es necesario el
conocimiento de uso de motores paso a paso, motores DC, potenciometros y sensores

adecuados.
2. Objetivos

e Escalamiento y filtrado de sefiales analdgicas.

e Programacion con lenguaje estructural aplicado a TIA Portal V15.1.

e Aprender a configurar y programar un motor a pasos usando TIA Portal V15.1.

e Aprender el uso de herramientas tecnoldgicas para aplicaciones de control de
movimiento utilizando TIA Portal V15.1.

e Realizar rutinas de programacion con diferentes ciclos de interrupcion.
3. Materiales y Equipos

e Computadora de laboratorio o portatil personal.
e 0l modulo de control Al.

e 01 modulo de control A2.

e 01 mddulo de campo A3.

e 01 HMIKTP700.

e 01 modulo de dispensacion.

e 01 modulo de transporte y seleccion.

e 01 robot SCARA.

e 01 portico de paletizado.

e 01 modulo de campo ICE1-8DISDO-G60L-V1D.
e 01 fuente de alimentacion de 24v.

e 01 fuente de alimentacion de Sv.

e 01 fuente de alimentacion de 12v.
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e 01 router administrable.
e (Cables de red con conector RJ45.

e (ables de conexion tipo banano.

4. Diagrama de conexiones
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5. Actividades a realizar

Utilizando los equipos de control que son parte del mddulo didactico y utilizando TIA

PORTAL V15.1 desarrollar las siguientes actividades:

e Realizar las conexiones indicadas en los diagramas anteriores.
e Identificar los drivers de micro pasos y de acuerdo con las caracteristicas del

motor completar la siguiente tabla.

Driver 1 2 3 4 5 6
U1
u2
u3
uv4
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e Implementar un programa en Ladder que cumpla con los siguientes

requerimientos.

v Elrobot RRT esta conformado por 2 motores de pasos los cuales controlan

el movimiento de los dos primeros eslabones, ademés cuenta con 2
motores DC que controlan el tercer eslabon y la herramienta que se
encargara de sujetar los cilindro del sistema de seleccion, ademas cuenta
con 2 potenciometros para determinar la posicion del robot en cada
instante de su movimiento y poder encontrar su posicion inicial. Mediante
elementos tecnologicos de TIA PORTAL configurar los motores de pasos
con los datos obtenidos en la tabla anterior.

Realizar el modelo cinematico directo e inverso mediante programacion
IL para obtener los datos del manipulador robético (posicion).

De la misma forma configurar los motores de pasos del portico de
paletizado, ademas generar rutinas de programacion con la finalidad de
que el cabezal de paletizado pueda apilar 3 conjuntos de pallet-cilindros
de diferentes materiales.

Considerar el uso del panel HMI para generar las alarmas que considere
necesarias y considerar los sensores de posicion ubicados en el portico

para determinar sus limites de movimiento.

6. Cuestionario

a) (Qué significan las siglas SCARA?

b) ;Cuantos grados de libertad (GDL) tiene el robot SCARA? E indique qué

tipo de articulaciones son
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¢) Mencione algin método distinto al mostrado en la practica para controlar
motores paso a paso

d) (Es posible controlar la posicion de las articulaciones del robot sin usar los
potenciometros? Explique

e) Liste 3 aplicaciones industriales de los motores paso a paso

f) ;Cual es la importancia de una adecuada configuracion en el siclo de pulsos
en los servomotores?

g) Mencione 3 aplicaciones de médulos de campo en la industria

h) ;Coémo varia el comportamiento de un motor paso a paso, cuando se modifica
la configuracion de los dipswitch en el driver?
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ANEXO 4:
PROGRAMACION



Talally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22
PLC [CPU 1214C DC/DC/DC]

Descripcion abreviada TP 1 214C DONCNRC ipch Mermaria e raisgn 100KR; fuente de i OFST 214-1AGAN-OXA0
alimentacién 24V LC con DIN4 x 28V
DCSINGSQURCE, D010 x 28V DC Yy
A7 ntegradas; 6 contadores dpdosy
4 salldas de impulso ntegradas; Signal
Board arnplia 1S integradas; hasta 3
médulos e comunicieanes para oo
muricacién serie; hasta 8 médulos de
sefiales pars ampliac 6n Lis; 0,04ms!
1000 instrucciones; interlaz PROFINFT
para programacian, HMly camunca-
cidn PLC PLC

Verslén de firmware 4.2

FRecursos de la estacion - Reserva- Recursos de la estaclén - Reserva-  Recursos de la estacién - Dinaml-  Recursos del médulo - PLC [CPU
dos - Maximo dos - Configurados caz - Canfigurados 1214€ DGDCDC] - Canfiguradas
NEMero Maximo o2 recursos: 62 3 68
Siaxirnn Canlguridos ‘( pnliguratos Configuridss
Comunicacan AG: 1 2 ) - o -
('om_umr*_mnn HMI: 12 1 n 1
Comunicacian S7: 8 0 a n
Open User Communcation: 3 o ] o
Comunicacian viekt: n r I T
01108 108 £8 COMUAICAL &n: - - o 0
fizcursos utilizados entotal: | L 3(1J i
ferursos disponibles: 81 I 67
Entradas True Salidas True Huecos direcciones  Falie
Slot True
Tipo Dir. desde Pb hasta Wh PP Nombre del dis- Namuodn'dls-r-mm Ismemimns— Rack }
| | positive positivo [} th |
| o 1 LI 12 10 1 Actualzacidn PLC[CPUTZT4C - 2 Bytas - [ 11
autarndlica NONCINC) | | |
S U 1 Lt 14/bQ 101 Actualzacion PLO[CPU T 2140 2 Bytes U 11
| autamatica popaec) | ) | |
| [ %7 A2 Aotualvacion PIC|[CPL1214C - 4 Byles - a 12
automdtica popded]
| 1000 1003 1H5C 1 Actualzacion  PLC|CPU12141C - A Bytes - a 116
sutarmitics DODOC] K: ]
| 1004 1007 HSC_2 Atualvacion  PLC|CPU 1214C - A Byles - [} 117
autardtica  DODCIRG]
I 1008 1011 115C 3 Actualzacién  PLC[CPU 1Z14C - A Gytes - 0 RE]
[ ‘automatica popoec) | | .
| mz 1015 H5C_ & Actualzacidn PLC[CPU T 2140 4 bBytes 0 119
: ! | _automdtica  bopdecr ! ! !
| 1016 1019 HSC_S fotualvacion PLC [CPU 12140 4 Byles a 120
| I g automdtica  popded] o | . | .
| 1020 1023 HSC_6 Actualzacion  PLC|CPU 1214C - A Bytes - a 121
autamdtica DODUEC]
| 2 E] BNURNO_1 fotualvacion ICF1 1 7 Byles PROENFTIO- 1
utarnalica [ICF1-8T1an0- Systern [100])
| | | L BebLvID] o | IO
S 2 2 BDUBCO 1 Actualzaclon  ICCT 1 1 Bytas PFROONLTIO- O 1
| autarmilica [IC=1 801300 Swstesn [100]

GO0 V1 0)




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
MCD [FB1]

MCD |
Numeracién  Aulomélioe |

Timln | .IAutnr ) | .Cnmnnhrio
Version 0.1 |ID personaliza-
| do [
Nombre Tipo de datos ‘Valor predet.  Remanencia
w nput
alfa Real 0.0 Mo remaneme
beta Real 0.0 Mo remarante
gamma Real 0.0 No remanente
w Cutput
X Real 0o fNoﬁmmancr!l.c
¥ Rea| 0.4 MNa rerarenie
v Real 00 Ho remarante
ncut |
Stalic
Temp !
Constant
000l (*

Q002 MONEIL CINENMAT OO DURESTO DE RCSOT QCARA ( HRT )
U003 Lengitud del primer eslapon = 3%
0004 Lengibud del segundd exlsabon = 10
0005 Lengitud del marcar aalabon = 0
00e )

0007 #x := 10 * COS(¥aulla ¥ 3.14135328:
0008 $y := I0 A SIN(Falfa * 3.141532
D009 F¥zoi- 0 Foanma}

pols bt

§.280) 10 * COS (fallx *

2 85 / 18C);
T TEQ) - 10 A HIN(falfs A 3. &5

S 7 188}

14
 + fheta * 314




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
MCI [FB2]

Nombra Ml |
Numeracién  Aulomélioe |

Titulo Autor Comentario
Version 0.1 ID personalize- [
: \do :
Nombre Tipo de datos ‘Valor predet.  Remanencia
w nput
T oK Real 0.0 Mo remanente
y Real 0.0 Mo remarente
z Real 0.0 No remanante
w Culput [ |
alfa Real 0.0 Na remanente
beta Real 0. Na reranente
g Real 00 No remarente
ncut
w Stalic [
M Real 'fU.U ‘Na remarente
AQ Real n.a Na eraranie
M Real 0.0 No remanente
A2 Real na N remanents
A3 Real 0.0 o remarente
Temp
Constant
0001 (*

2002 Calculo de Argqule bheta por metackh de acnacianes
0003 L1 = 10

0004 L2 =10

0005

0006 SQRIPX|+3QR(Zy) -SQRIZ1}-3QR(LZ)

0007 beta = mco= ¢ - L
P008  2A1L1812

voog *)

0020

Q071 #M = SRR(Fx) - apR(fvr - 2007

U0ZZ #beta (RCOSI#M J 2001) =~ 180 / 2,23153285;
0013

o0td (*

D019 caloulo de Arngule alfa por metockh de ecuaciones
onZe

2017 By LZAsin (kEota)

0018 alfa — asan( b atan )

U019 Fx Li+l2*cus(bels)

0020

002! Para todos loa casas se realiza la conweraidn de vadianas a sexagesimales.
voz22

0023 *)

onzé

D024 FRU = (4y / $2):

0026 ¥l = (ATANLWNDY) = 180 / 3.14139265;
D027 §22 := (0 A 2 N(3bana ¢ 314153265 7
D028 $R3 i= ATRN{ARZ) * -BL / 3.1415526%
0029 ¥alla := ¥l - FA3;

0030

U031 F#gamma - J5 £z

IEQ) Y 2 {10+ 10 & o8 (faata & 3.HA158265 /0 1 BD) ).




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Filtro [FB3]

Fita |
Numeracién  Aulométioe |

Titulo | jIA ) | Comentario Familia
Version 0.1 [
Nombre Tipo de datos ‘Valor predet. Remanencia
w nput
Alha Real 0.0 Mo remanente
Suil int 0 Mo remarente
w Cutput
Serial_lillraia Int 0 No remarente
nout ' | [
w Static [
Valor_anterior Int 0 “a remanente
- Temp | [ [
| Nugva valor Int
Constant | |

0001 fNucvo_walor :— REAL PO INT(fAlphs * fScral 4 (1 - fAlpha) * $Valor_artarior):
0002 #valor anterior :- ¥Nuewvo wvaler:

0003 #Sefal Llllrads ;= $Huevo valor;

coo4




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Bloque de datos_1 [DB3]

Blogue e datos_1
Numeracién  Aulométiog |

Titulo | EIAMr ) | Comentario Familia
Version 0.1 |ID personaliza-
\do ‘

Nombre Tipo de datos ‘Valor de arranque Remanencia

w Static I

] IReai 0.0 Talse
POT_7 {ml 0.0 False
POT 5 1 feal 0.0 Talse
PoT S 7 [feal 0o #alse
FOL 5 11 Reeat n.a Zalsee
POT_S_22 eal 0.0 alse




Totally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Entradas analogas [FC3]

Frilratias anilonas
Numeracién  Aulométioe

Titulo | EiAutnr |
Version 0.1 |ID personaliza-
/do

| Familia

Nombre Tipo de datos I ’Viqr_p_mm-
nput
Culpul [
ncut
Termp 3 “.
Con_s@nt

woHcturm

Emvadasrnnﬁln;jns Nold

Segmento 1: Normalizacién de sefial andlogica 1

. mitake
B (=18
UL -rin "Hugue de
e oSV POT_
PO nLE aur !
2Ie BN A
Segmento 2: Sefnal andloga 1 escalada
CSCALEX
heal o ke
w o
1550 W “Herindn
‘Hoque de iy T I
aates 17 FOT aur — 2!
1w
1750 — X
Segmento 3: Normalizacién de sefial andlogica 2
| MORA X
 mw R :
o LMD
0~ “Hoque e
RINEO L - L
T3 — e ar—=
Tk
Segmento 4: Sefal andloga 2 escalada
Cstaex
Ra3l ta B
= AHD
AISU— N 'liww.dv
“Hoque de su'l;!a.f PO
Aatm 1T FOT aw — =
L
150 g




Talally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa
MCD_DB [DB4]

Nombre MCD_DE
Numeracién  Aulomélioe
Titulo | (Autor | Comentario Familia
Version 0.1 ?hn personaliza-
|do
Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w nput i
O alfe Iﬁéil 0.0 Talse
beta [feal 0.0 False
gamma feal 0.0 Talse
w Cutput
X {Real 0.0 'F-alsg
¥y et 0.0 Talse
« feal 00 ralse
ncut
Stalic




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
MCI_DB [DB5]

Nombre MCI_D3 |
Numeracién  Aulomélioe |

Titulo | Autor Comentario Familia
Version 0.1 ID personalize- [
: \do :
Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w nput l
T oK Real 00 Talse
¥ IMaI 0.0 alse
z leal 0.0 Talse
w Cutput | |
alta Real 0.0 Salse
bets Resal 0.0 Talse
_ yanmma fieal 0.0 Talse
ncut
w Stalic
M eal 0.0 ~alsc
AQ Resatl .0'0 False
A feal 0.0 Talse
A2 Medl o Talse
A3 fieal 0.0 “alse




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Robot SCARA - RRT [FC4]

[Ratol SCARA RRT
Numeracién  Auloméliog |

Titulo | Autor Comentario Familia

D personaiiza- |
3 ‘

Version 0.1 i
d

Nombre Tipo de datos predet.

Termp
Constant
W Actum
Rabiot SCARA, BRT Noid




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Portico de paletizado [FC5]

Fartica de paletizada
Numeracién  Aulomélioe |

Titulo | EIA,""‘"' ) | Comentario Familia
Version 0.1 i;ID personaliza-
do :

Nombre Tipo de datos predet.

Temp
||_gnnsant
woActum

Partico e palelizado Noid

Segmento 1:




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa

Alarmas y errores [FC6]

Nombra Alarmas verrres
Numeracién  Aulomélioe |

Titulo | Autor Comentario Familia

D personaiiza- |
3 ‘

Version 0.1 i
d

Nombre Tipo de datos predet.

Termp
Constant

woHctum

Alarmias y errores Noid




Talally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa
Motor de pértico [FC1]

Nombre Mator e particn
Numeracién  Auloméliog

Titulo | (Autor | Comentario Familia
Version 0.1 ‘?,ID personaliza-
‘do

Nombre Tipo de datos Valor predet.

__Oulpul
nout
Temp
Consgnt

woActum
Motor de portico vold

Segmento 1:




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Motor de paletizador [FC7]

Nombra Mator g paktizador
Numeracién  Aulométioe |

Titulo | EIAMr ) | Comentario Familia
Version 0.1 i;ID personaliza-
do :

Nombre Tipo de datos predet.

Ternp
Constant

woHctum

Motor de paletizador Noid




Totally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Motor de 1er eslabdn - RRT [FC8]

Mator e 1er eslihin RAT
Numeracién  Aulométioe

Titulo | | Autor | Comentario
Version 0.1 1D personaliza-
/do

Nombre Tipo de datos Valor predet.
nput
Culpul
nout
Ternp
Constant

W Hcturm
Motor de 1o eslabon RET Noid

Segmento 1:

™ ™o

®0E Sl =
B! — Ao Gyl
S gt Frras =0 '~

T sunMode SO - 1252

L B JhmitE— 144°




Tolally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Motor de 2do eslabén - RRT [FC9]

Nombra Mator e 2do eslasdn  RRT | NGmero
Numeracién  Aulomaline

Titulo

’ | | Autor Comentario
Version 0.1

ID personaliza- |
do

Nombre Tipo de datos Valor predet.
nput
Culpu
nout
Ternp
Constant

W Hcturmn
Motor de 2do eslaban  RRT Noid




Tolally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa

Datos master-slave rcv [DB11]

Cotos rmaster sbye o
Numeracién  Aulomélioe

Titulo :iAutnr Comentario

Version 0.1 |ID personaliza- |
/do

Nombre {mo de datos Valor de arranque Remanencia
Static




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Datos master-slave [DB9]

Catos rmaster sk
Numeracién  Aulomélioe |

Titulo | EIAMr ) | Comentario Familia
Version 0.1 |ID personaliza-
\do [
Nombre Tipo de datos ‘Valor de arranque Remanencia
w Static
m foal talse Talse
> ool false “alse
In3 ool false Talse
In4 ool false =alse
InS Paal [alse False
Inf ool talse Talse
In/ Raal Talse False
T mA lEool false Talse




Tetally ntegrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa

Inputs [FC10]

Inputs

Numeracién  Aulomélioe

Titulo | Ei‘Autnr | Comentario
Version 0.1 |ID personaliza-
do
Nombre Tipo de datos predet.
nput
Culput
nout
Tesrnp)
|__£onstant
W Hctum
Inputs Nold
Segmento 1:
ROLIOERNL
Lz “dalza mualme
BN shav'1ed
b { b—
Segmento 2:
WMot
w “hNze marer
et P
t { —
Segmento 3:
TS ma
"leg )" Nap 2
— | { —




Tolally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Blogues de programa
Main [OB1]

Nombra Main
Numeracién  Aulomélioe

Titulo Main Program Sween (Cy- | Autor
i |

S T ] L. | [ 4 !
Version 0.1 /1D personaliza-
|do
Nombre T —
w nput
e Bcal

___ Remanence [Bool

Temp

Constant

Segmento 1:

NOEIS
TR £ 0%

™
"N1000
“eek 10K — 3rn
mes —m
Mz STAIS — 145000
AL Sans DR COMNFCT
raLes b0
IVTET — omIA ..

Segmento 2:

Segmento 3:

Segmento 4:




Totally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

MC_Power [FB1107]

Nomt MC_P 1107

Numeracian Aulomaling

Titulo. | Autor SIMATIC Comentario |Familia {RasichC
Version 1.0 ID personaliza MC_Pavser
| |do |
Nombre Tipo de datos. Valor predet. Remanencia
w nput
xS TO Axis ‘
Frabie Boa! false o remarente
Starthode Int 1 Mo remarente
~ StopModc nt o No remarente
w Cutput
T status Bixyt Talse Ma remarente ]
Bimy Boo! false Mo remanante
Creor Boo! false No remarente
Eror viced 1640 No;re'ni'a'riér'i‘t'e'
© Lrornfe Wioed 680 Na remarents
nout | | |
w Slalic

ran vt ] No remarente




Tetally ntegrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

MC_Power_DB [DB8]

lIdioma

fiutor. FIMATIC jComantasio. | |[Familia {asichiC
']ID personaliza- C_Pawer
do [

Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w nput
s O Axis | Talse
Frabis Eool false False
Starthiode [Int 1 False
~ StopModt lint 0 False
w Cutput
O swts Faal T e O Fale .
By o fFe  Take
Crror Eaol falsc =alse
Emord. |word 1640 False
Lrornto Wort 1640 False
 nout |
w Slalic

ran it 0 =alse




Tetally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

TSEND_C [FB1030]

TSEND_C
Aulomating
Titulo uing dali over Fitesrel  Autor Simatic Familia !
[(native 1CF or UL ) |l |
Version 2.2 1ID personaliza-
do |
Nombre Tipo de datos ‘Valor predet. Remanencia
W onput
Qo Boo! false N0 remarente
CONI Ry lalse Na temarenie
LEN uont :0 o remarents
w Cutput | | |
RONE Boo! false Mo remanante
BLUSY Boo! false Na remanente
LRROK Ry [[atlse Ma temarenie
STATUS Viored 1687000 3No remarante
w nGut
CONNECT Varlant
DATA variant
"~ ADDR “Varlant [
COM RST Boo! false ~Na remarente
w Static
s_state Int 0 Na remanente
S lod(ed B! ?Iniw :Ntl rerarenie
sdp Boo! ftalse Ao femanente
s tontigured Boo! false No remarente
s tcon BOAS Boo! false No remanante
s RIQ Boo! false No remarente
s Conlp CONN_CIC 680 Na remanenie
s_TCON TCON ‘
S_IDING T_DIAG
s_TDIAG_Statis 1Dizg 5tatus | No remarente
_ s TDISCON TDISCON
S ISEND TSPND B |
s TUSIND TUSFND

s_IRESED T RISET




Tolally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

TSEND_C_DB [DB10]

Simalic } Comentario

22 1D personaliza-
| |do |
Nombre Tipo de datos  Valor de arranque - Remanenca
w nput
CRED Raal Talse Talse
CONT Eool false False
LEN L DAt 0 Fillse
w Cutput = -
_ DONC |kool false salse I
BUSY Raal lalse False
FRROR ool false ralse
STATUS word R TO N alse
w nout [ [
CONNECT Wariant ' =alse
LALA Variani Fulse
ADDR varant ' Talse
- COM AsT Teoal false ~alse
w Stalic | |
o wate Int v ~alse
s locked Raal Tatlse Sitlse
s_uda oal talse Talse
'« corfiqured Raal Tl Fale
s_leon_81A3 Gl talse Talse
¢ (70 Eoal false =alse
o Conily CONN DUC 11640 “alse
s TCON 1CON =alse
< IDING T OIAG Zlse
s_TDIAG_ Slalus 10lag Status Talse
o IDISCON moiscon l Talse
5 TSFND ISEND | alse
s TUSIND TUSEND Salse
s_IRESE] |_AESE | False




Tolally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

PLC_Send_DB [DB12]

N PLE_Se

Numeracian Aulomaling

Titulo i Comentario
Version 1.0 :;io personaliza- TC 1P ud |~
| |do [

Nombre Tipo de datos ~ Valor de arranque - Remanencla

w Static
“interfaceld (rw ANy 61 Talse
n ' CONN OUC 1 False
ConnectionType Byle 16#0E Fillse
Activetstablished ol true alse.
femotedddrass IP_va False
Rematesort Uint 2000 ralse
| tealPart Uint o ralse




Tetally ntegrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Objetos tecnolégicos

Eje_1 [DB1]

Fie_t

Numeracién  Auloméline

Titulo

Autor

Comentario

Version 6.0 |ID personaliza- TO Noséx
do
Nombre de datos Valor de arranque Remanencia
w dase TO_Sprenidxis False
C Base TO Axis Talse
It
output
InOut
Static
nput
Cutput
T ol i |
w Static
Feston Real 0.0 False
velodty feal 0.0 Talse
AcwalPesition Resit! n.a Fatlse
hcluul\o‘clo':ily feal :D.O ralse
Artor 1<_Struct_nctor ralse
Sensor Array[1.1] of TO_Struzl_Sesisor Filse
Units 1G_Struct_Units ' =alsc
Mechanics TCO_Sinazt_Mechanics False
Dymarct imils TC Struct Dynamiclimits Talse
Lynamicocfaults TO Stuct_Dynamicetaults Talse
Muksin 10 Struct Mocule ralse
Festonlimits SW TO_Struct_PositionLimitsSW Filse
PostonLimits_HW TSt Pesition? imitsHW Talse
] Nmﬁhg H’O_G |i‘ul:|_Hl;l’ﬂill!;7 il
Fos tionControl TG Stuct PesitionCentral ralse
FedlawingFrear 1<_Struct_tollowingtrror ralse
Fesitoning™Moritenng TO Swuct Position ngMon tos- Talse
"1!]
stardstillsigral TO Stuct_StanastillSignal Talse
smulation TO_Sinael_Senulalion Falsre
StatusFositionirg TC Stuct StatusPositioning Talse
StatisDive 10_5truct_StatusUrive alse
StatussSensor Array[1..1] ot TO Struct Status- Talse
Sernar
Statuskits TO Struct StatusBits Talse
Lrorgits TO_Sinat_FreaeRils Ealse
C ContalPane T Swuct ControlFanel ralse
Internal Array[1.4] of 10_Struct_internal =alse




Totally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Objetos tecnolégicos

Eje_2 [DB2]
Nombre e 2 | Namero. 2 Tipo o8 _ idioma Motion_Dé |
Numeracién  Automatico
Titulo | Autor SIMATIC Comentario Familia BasichC
Version 6.0 |ID personaliza- TO_PosAx 1 ) z .
| do
w Hase [TO_SpeedAxis False
Base TO_Axis | False
S | |
Output [
InOut f '
Static
nput
Cutput
nOut |
w Static
Position Real 0.0 False
Veloity Feal 00 False
ActualPosition Real 00 False
ActualVelocity Real 00 false
Actor [1o_struct_Actor ' False
Sensor Wrray[1..1] of TO_Struct_Sensor | False
Units TO_Struct_Units | False
‘Mechanics TO_Struct_Mechanics False
DynamicLimits TO_Struct_DynamicLimits False
DynamicDefaults TO_Struct_DynamicDefaults | False
Modulo ?TO_Su'ucLMoculo | False
PositionLimits_SW [TO_Struct_Positiontimitssw | False
PositionLimits_HW [TO_Struct._PositionLimitsHW | False
Joming 'TO_Struct_Homing | False
PositionControl TO_Struct_PositionControl | False
FollowingError TO_Struct_FollowingError False
PositioningMorstoring [TO_Struct_PositioningMonitor- False
iin
Standstillsignal &g_sumt_sunmullsmal False
Smulation TO_Struct_Simulation [ False
StatusPositioning TO_Struct_StatusPositioning | False
StatisDrve [TO_struct.statusDrive | False
SatusSensor Array[1..1] of TO_Struct_Status- False
Sersar
Statusits ITO_Struct_StatusBits [ False
ErmorBits TO_Strsct_ErrorBits [ False
ControiPane! TO_Struct_ControiFanel | False

Internal lAnaylrl 4] of T0_Struct_ Imemalf False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Objetos tecnolégicos

Eje_3 [DB6]
Nombre _ffie 3 | Namero. 6 Tipo L8 _ dioma Motion_Dé I
Numeracién  Automético
Titulo | Autor SIMATIC Comentario Familia BasichC
Versién 6.0 |ID personaliza- TO_PosAx | ' : .
; do
Tipo de datos \Valor de arranque Remanencla
w Base [TO_SpeedAxis False
Base TO_Axis | False
Input ' |
Output ; _
InOut ‘
Static .
nput
Gutput
noOut '
w Static
Position Real 0.0 False
Velogity Real 00 False
ActualPosition Real 00 False
AcwalVelocity Real 0.0 False
AcCtOr {To_Struct_Actor ' False
Sensor rray[1..1] of TO_Struct_Sensor | False
Units TO_Struct_Units | False
‘Mechanics ETO;Slnxl_Mxhnniu | ?d:e
DynamicLimits [TO_Struct_DynamicLimits False
DynamiDefaults TO_Struct_DynamicDefauits False
Modulo 70_struct_Modulo False
PositionLimits_SW [1O_Stnuct_positiontimitssw False
PositionLimits_HW [TO_Struct._PositionLimitsHW False
Homing fTO_S(nx'l_Hdning False
PositionControl TO_Struct_PositionControl | False
FollowingError TO_struct_FollowingError ‘ False
PositioningMonitoring TO_Struct_PositioningMonitor- False
iin
‘Standstilsignal E“rg_sgmq_sumsuusmal False
Smulation [TO_Struct_Simulation False
StatusPositioning TO_Struct_StatusPositioning False
StatusDrive [T0_struct_ statusDrive | False
StatusSensor Array[1..1] of TO_Struct_Status- | False
Sersar
Statuskits TO_Struct_StatusBits Talse
ErrorBits TO_Struct_ErorBits [ False
ControiPane! TO_Struct_ControiFanel False
Internal 1Array|'1 4] of T0_Struct_ lntemalf False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Objetos tecnolégicos
Eje_4 [DB7]

Namero / Tipo 08 Idioma Motion_DE

(Adtor  SIMATIC ~Comentario | ~ Familia Basic\C
ID personaliza- TO_PosAx
do

Nombre Tipo de datos \Valor de arranque Remanencia

_; i;se ‘TO'Spe;d'A;u False
Base TO_Axis | False
i | !
Output ' .

InOut ‘

Static .
nput
Gutput [
noOut

w Static [

Position Real 0.0 False
Velogity Real 00 False
ActualPosition Real 00 False
ActualVelocity Real 0.0 False
Actor [To_Struct_Actor ' false
Sensor WArray[1..1] of TO_Struct_Sensor | False
Units TO_Stuct_Units [ False
Mechanics [TO_Struct_Mechanics False
DynamiLimits TO_Struct_DynamicLimits | False
DynamiOefaults TO_Struct_DynamicDefaults False
Modulo 70_struct_Modulo I False
PositionLimits_ SW [1O_Stnuct_Positiontimitssw | False
PositionLimits_HW [TO_Struct_PositionLimitsHW | False
Homing fTO_Struci_Hcminq I False
PositionControl TO_Swruct_PositionControl | False
FollowingError TO_struct_FollowingError False
PositioningMorstoring TO_Struct_PositioningMonitor- False
iin
StandstillSignal E“rg_sm;t-sumsunsmm ' False
Smulation [TO_Struct_Simulation False
StatusPositioning TO_Struct_StatusPositioning | False
StatisDrive [T0_struct_ statusirive | False
StatusSensor Array[1..1] of TO_Struct_Status- False
jSersar =
Statuskits TO_Struct_StatusBits | False
ErmorBits TO_Stract_ErrorBits [ False
ControiPanet TO._Struct_ControiPanel | False
Internal {Array[1..4] of 10_Struct._internal False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Variables PLC / Tabla de variables estandar [53]
Variables PLC

‘Nombre Direccién Remanencia
- Cleck Byte By SME100 False
-a ok 10Hz Aol ShA100.0 False
<8 | dock bHz ‘ool %A100.1 False
- Clock_2 5Hz Bool 7M4100.2 Tralse
- Clack_7Hs Boct w1003 False
. Cleck_1.2510 Bodl SMI00.4 Halse
- Clock_1Hz Bool L1005 alse
- Clock_1L.675H, Bool M100.6 ralse
- Cleck_0.5H Bodl HMI00.7 alse
- System Dyte Byte SMETDT False
<A FirstScan Bool SM101.0 False
- Diagstatusiipdate Rod w1071 False
- AlwaysTRUE Boal w1012 False
- AlwsaysFAl SE Bodl "%M101.3 ralse
- Systern_Ryle(1) Byte SMEB ralse
- Tag 1 Rool AMS0.0 False
- | T2 Bool WOl ralse
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC [CPU 1214C DC/DC/DC] / Variables PLC/ Tabla de variables_1 [48]
Variables PLC

Nombre : Direceién '

- Cje 4 habllizacén Bool ®0Q2.7 False
-3 M_Era M1 Ao SM20.0 False
8 | M_Eme_M2 ‘oot WMA20.1 False
- | POT2s2 Viord LA Talse
- POT_1_81 viord w64 ralse
- a1 No Bodl BIZ.0 ralse
- Sparc(10) Boal w2 ralse
- Spare(2) Bool mo.2 ralse
- Spare(0) Bodl w100 False
8 Spaté(l ) Bool %I0.1 False
-0 spare(3) Bool %I0.3 False
- sparef4) Aol @l0.4 False
- sparc(s) Bool 0.5 ralse
- Spare(s) Bocl 10,6 ralse
- Spare(?) Bodl w0, False
- Spare(a) Aot %i1.0 False
7.. §p?a;£~'(9) Bool AL False
-a Spare(11) ‘Bodl w3 Talse
a Spare(12) Bodl w14 ralse
‘ Si:ére(l 3) ‘Bodl @l.s [False
- 81 NC Roul %121 False
- 82 NG Roxd 3.7 False
-l B2_NC Bool ™23 Talse
- A3_NC 8ol w124 False
- 93 _NC Aol @25 False
- 24_NG ool %6 “Iralse
-a 84_NC Bodl w27 ralse
a8 CW_NT Boal W02.0 ralse
- CON_MT goal ®02.1 talse
- O M3 Bool B02.2 Falsc
- CON M8 Ao %023 False
- sje_1_habiltacén Bodl w023 false 1
- Cje 7 habllitacon ool B025 False
P tje 3 habilzacén Bl “02.6 False
a8 | MEmMmI TRoo CwMrns False
A | MEama Bool mMz0.1 False
- Sje_1 _lmpulss Boal w001 Tralse
- Fje_1_Senlitin Bool 2%00.0 False
- fje_z_'lmpulso Bodl H00.3 False
- Cje Z Sentido Bool %00.2 False
- tje 3 Impulso Aol G005 False
- Fje_3 Sentitn ‘Boal %004 False
-8 Cje 1 Impulso 8ol 0.7 alsc
- Lje 4 Sentico Bol w006 False 1
- 5 M1 Roul G204 False
- 5 M2 Bool %M20.5 raise
- S_M3 Boal M20.6 ralse
- S M Bodl W20, 7 ralse
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa
Main [OB1]

Main
Numeracién  Aulométioe

Titulo Main Program Swees (Cy- :J‘Autt:r
k) I

Version “loa i;’lb' personaliza- : - .
|do
Nombre. valor predet.
Temp
Conslant
Segmento 1:
Segmento 2:
13 : o
Segmento 3:
Segmento 4;
vz
T or
- ad
= o
NI DONE ==tfc
Tk 01— WUSY =
TRUZ == CONT ERROR
U— B STATUS — 1550
wnma ACVD_LIK — O
R
Ascein AR — conmiter
F20R14,DEND
SAVIZY o oara
e SRS -

Segmento 5:
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa
Dispensador_MAN [FC1]

Dispensidar AN ' Namero

Numeracién  Aulomélioe

Titulo | Autor

'Cnmnnhrio

Version 0.1 ID personaliza-
|do
Nombre Tipo de datos Valor predet.
nput
Sulpul
nout
Termp
__Sonstant
w Acturmn
Dispersador_MAN jvoid
Segmento 1:
- mavr
e £No
‘Hogu dv *qwroe
danoz_ "2 = UM — "Servsenonan”
o
— N
Segmento 2:
o OMOVE
W ENO
“Hoge dw oW
colen 1ML = aun — "sveean?
2% oy
Segmento 3:
™ o
"Hoquede YW
darns 17044 20U o TSereseronaey
Tos »
Segmento 4:
aNeD sGas
M1 P “Spore3 - nait”




Tolally Integrated
Automation Portal

Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa

Servomotores [FC2]

Nombra Servomalones

Numeracién  Aulomélioe

Titulo | EijAutur | | Familia
Version 0.1 I personaliza-
/do
Nombre Tipo de datos  Valor predet.
nput
Culpul
|__hout
Terrnp)
__Sonstant
w Hcturn
Servomatores Nold
Segmento 1: Control PWM de servomotor 1
%DEL
CTU _TAW ne”
£ o
M — A ausy ="l
00 STATUS — 1572
AL End — cnau T
Segmento 2: Control PWM de servomotor 2
waz
TCTRL W DE_I”
cmren

O

sy =l
STATLE — 12
TAE_ENT m—ERARE

Segmento 3: Control PWM de servomotor 3

WoEs
o _ra_oe

S CRI MM
Bl (L5
] RUSY =450
“nza 1Ay — s
“WaInd — zuapE
Segmento 4: Control PWM de servomotor 4
woEs
c_rew o s
Comiwm
= e
U v AlEY =t
LYURY] STATIS — 1727

WLAnd —oxane

Segmento 5: Estado de servomotor 1
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%»ng‘oa_
dm\s‘,.' Wi SMINZ
2 : Naor
_'ll; L
1%
LU DAl
o]
{ s
Segmento 6: Estado de servomotor 2
Bhoiusde
dnmi‘!( M3 Mz
= Wio
——|n;| Lk—
'ﬂh;utlh
dﬂ“;“ M3 S
'l TN
—|.m| LiF—
Segmento 7: Estado de servomotor 3
Wi 6
&wﬁiﬂ CA 2
= l ‘N‘_\'J'
_|nr.| { | A
J
'aw;ut‘h
&K&E’" i M1
i
{ —

—I.;I

Segmento 8:
Muve
= N0
“Hoque de AW
damne 17084 22T TSerase ey
Toa gy
Segmento 9:
mavr
™ o
‘Mg dv SYW
EUPRN R Saum e
ford »
Segmento 10:
MOVE
B ENO
“Hogu de QWI00F
dalw 1700 & UT) el
e

L
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa
Bloque de datos_1 [DB5]

Nombra Blogue de datos_1
Numeracién  Aulométioe |

Titulo | EIA,""‘"' ) | Comentario Familia
Version 0.1 |ID personaliza-
|do [
Nombre Tipo de datos Valer de arranque Remanencia
w Static
C Mpos Int 100 Talse
M3_Pon Int /0 +alse
Q C owt Int 0 Talse
0_ci_in Int u False
M4 Pos [imt 38 Fale
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa

Dispensador_AUT [FC3]

Dispensadar_AUT

Numeracién

Aulomatiog

Titulo | Eikutnr | Comentario | Familia
Version 0.1 |ID personaliza-
|do
Nombre Tipo de datos Valor predet.
nput
Culput
nout I
Tesrnp)
|__£onstant
woHcturm
Espersadar_AUT Nold
Segmento 1:
0o w06 SN0
BN -r “Oroon”
— | it Lrh—t
MRS
Coan’
'_‘
Segmento 2:
00 (3K A0
Ceanr bR P I _E
t i/t { —
Segmento 3:
“Nan “ana wnaz snz waren wMY2a
W1 Em” W W ALy WAE
} i} b it 1 { —
Segmento 4:
N2
MR LY © ONOVE
— T
= “Hequede
catan VAN
o aum — e
120
TH Frw
{3 }—rt
*0810
"L 30"
San2E T m12a
“Mé_Lad' Tire 3L
— | ® o {t—
TEIF 005 e BT BT~ T20m:
M A
WIED
—_

Segmento 5:
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A IA
RS NOve
‘_' : ™ ™o
v ‘Uuyiw dv
zaban VA3
soun—"*
M0
r_ind
{s}——
“oLo
T 1T
M0 N —_s
M e’ Tirmm s
o {
L— 170
L]
‘wirc N
i Bl BIO——
40—
soum -
“o87
Tlirer_pa_2”
ToN Ao
line "z
" o {rRF—
TEYS TR oy B~ "=
M0
e
b }—.
s
e Ut
— P—‘
Segmento 6:
AANZA
waTF NOVE
i B ENO
™ “Hrque 4
TSR
= aum —
"M120
T
(< p—r
o
Lo 32"
M TN M0
M4 By Tree M Eny
— | » Q {0 }—
T233 5005 9T BT~ T20m:
Segmento 7:
U s
W _Tzamtm
vy
WUEIAoEXL
Ll e o ML D
danv et ing It Taw 1”
| e—d w Q { e
cv—0
L8]
-
z
——
S
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa
Alarmas del sitema [FC4]

Nomb Warmas del siter ' Namero K Tipa FC KOP
Numeracién  Aulométig |

Titulo | EiAutnr |
Version 0.1 i;ID personaliza-
:Edo |

Comentario

Nombre Tipo de datos predet.

__Ouiput
ncut
Tesrnp)

__Constant

w Actum
Alarmas de? sitema Nold

Segmento 1:

SMzen Ao
A “Aam’
[ { —
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa
Llenado de cilindros [FC5]

Llenin de cilindros
Numeracién  Aulomatiog

Titulo

’ | | Autor | Comentario
Version 0.1

QID personaliza-
do

Nombre Tipo de datos Valor predet.
nput
Culpu
nout
Ternp
Constant

W Hcturmn
Uerade de cilindros Noid

Segmento 1: Condicién inicial para llenado de cilindros

- mave
R £No
W—i "Mogue e
anx VN3
Soum —
o omave
™ N ——t
-
Rojmca
Rz _1Ne
2 a1 — PO
L uRs )
i
{ b——
24120
T Fny
{ P—o
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa

Datos master-slave rcv [DB14]

ot rnaster sbye rov ' Namero
Numeracién  Aulomélioe |

Titulo | EIA,""‘"' ) | Comentario Familia
Version 0.1 |ID personaliza-
|do [

Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia

w Static

T m ool talse Talse
> ool false +alse
In3 Lool talse Talse
In4 ool false False
InS Paal lalse False
Infi ool talse Talse
In/ Faal Talses False

IR Bool false Talse
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

CTRL_PWM DB [DB1]

Titulo

| Autor SIMATIC ~Comentario

Version 1.0 :"io personaliza- CTRL P
I |do :

Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w nput

P (W P o False

FNARIF Eool False False
w Cutput ]

BUSY Baal False False
| STATUS word 1680 “alse

ncut

Stalic
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

CTRL_PWM _DB_1[DB2]

Numeracién Aulomaling

j}Autnr SIMATIC

Version 1.0 D personaliza- CTRL PWM
| E?dq [

Nombre Tipo de datos  Valor de arranque - Remanenca
w nput

FA (Hw P 0 Talse

FNARIF Eool False False
w Cutput ]

BUSY Baal False False
~ STATUS Word 16%0 =alse

nout

7Slulir
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

CTRL_PWM_DB_2 [DB3]

Nomt CTRI_PWM

Numeracién Aulomali

j}Autnr SIMATIC

Version 1.0 D personaliza- CTRL PWM
| E?dq [

Nombre Tipo de datos  Valor de arranque - Remanenca
w nput

FA (Hw P 0 Talse

FNARIF Eool False False
w Cutput ]

BUSY Baal False False
~ STATUS Word 16%0 =alse

nout

7Slulir
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

CTRL_PWM DB _3 [DB4]

Titulo

| Autor SIMATIC ~Comentario

Version 1.0 :"io personaliza- CTRL P
I |do :

Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w nput

P (W P o False

FNARIF Eool False False
w Cutput ]

BUSY Baal False False
| STATUS word 1680 “alse

ncut

Stalic
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

Timer_M3_1 [DB10]

Times_M3_1

L
Manal

Titulo | Autor Simatic

Version 1 1D personaliza- TC TMR
I \do :
Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w Static
T Time THOms Talse
FT lime 1#0ms ralse
N Raol false False

0 ool false False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

Timer_M4_1 [DB6]

Nombre.  Timer_M4_1
Numeracian Aulomaling
il | fidutor. lmalic jomentado, | [IFamilia |3
Version 1.0 |ID personaliza- IFC_TMR
[ \do |
Nombre Tipo de datos  Valor de arranque - Remanencia
w Static
Fl Time CTHOms Talse
FT lime 1#0ms False
N |Baal [false False
i) Eol false ~alse
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

Timer_M4_2 [DB7]

Nombra Times_Mé_2

Numeracién Anlomalting

Titulo | Autor Simatic

Version 1 1D personaliza- TC TMR
I \do :
Nombre Tipo de datos Valor de arranque Remanencia
w Static
T Time THOms Talse
FT lime 1#0ms ralse
N Raol false False

0 ool false False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

Timer_M3_2 [DB11]

fidukor, imatic_
ID personaliza- {FC_TMR
do |

Nombre Tipo de datos &hﬂCMH Remanencia
w Static

T Tme THOms Talse

FT lime eoms False

N Raal false False

0 ool false False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

TRCV_C[FB1031]

Titulo cling ditte owver Fiheenel | Autor Simatic Familia !
[fnative 18 or ULP) Il ‘
Version 1.0 ID personaliza-
do |
Nombre Tlpo de datos ‘Valor predet. Remanencia
W nput
 INR Boo! false N remarente
CONI Ruoxy! lalse Na temanrsnis
LEN Lint T[l Na remarent
w Cutput | | |
ONE oo false Mo remarente
nuSY Boo! false Na remanente
LRROK Rixy! Tl Ma temarenie
STATUS Vioed 16#0 Na remarante
del)__l.tN Uint o MNa remarente
w inChl .
CONNFCT ICON_Faram
CnATA warlant .
COM RST Boo! false ~Na remarente
w Static
o_HRSIS 1AM Boo: false Na remanente
s COMRSI RBoxes! Talse Ma remarenie
s_CON_FST ool ftalse Mo remanente
sty STARTFR Boo! false No remanente
av Conid CONMN CUC EWUIBHDDDD Mo remarante
5i STATC unt 0 No remarente
§_J0B Uine n Na temanenie
_TCON TCon |
s_IRLY TROW

S TDISCON TDISCON
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

TRCV_C DB [DB12]

Simalic

1.0 1D personaliza-
| ;:dq |
Nombre Tipo de datos  Valor de arranque - Remanenca
w nput
ENR Raal Talse Talse
CONT Eool false False
LN (Nl 0 Fillse
e e duLl. ¥
_ DONC |kool false salse I
BUSY Raal lalse False
FRROR ool false ralse
STATUS word 1640 alse
_ REVBLEN Ut o False
w ncut
CONNECT TCOM_Paramn False
DATA varlant ' Talse
COM_AST Teoal false ~alse
w Slalic | |
sty FIRSTSTART Eool false alse
s COMRST xnnal false Calse
sh_CON_FST ool talse Talse
S SIAHIFE fm‘.;.‘-‘ Tl Fale
sw_Canid CONN 0UC YN 16K0000 alse
§ STATT unt 0 =alse
i_I0R uint 0 ralse
s TCON 1CON =alse
s_ln(\? TRCW False
s TDISCON. [TOISCON. £ False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

PLC_1_Receive_DB [DB13]

Titulo | |[Autor SIMATIC Comentario Familia {MC7Plus
Version 1.0 1D personaliza- TCON_Prm
| |do |
Nombre. Tipodedatos  Valor dearranque Remanenca
w Static
© BLOLK_LENGIH Ukt 64 Talse
n CONN OUC 1 False
CONNLCTION TYPL Lt 17 False
ACIWEES] tool false False
LOCAL DEVICL 1D LSl Kl Sl
LOCAL_TSAP_G_LEN usint 2 Talse
REM_SUBNFT 1D (TN usint 0 ralse
REM STADDR LEM L Sint _4 False
REM TSAP 1D ITN Usnt u =alse
NEX I _SIADUHR_LEN LSt n False
LOCA_TSAP_ID Array[1..16] ot Byte Talse
RCM SUBNET 1D Artay[1..6] al USint | False
 REM_STANNR Amay[1..6] of Usint | ralse
i REM TS&F 1D ] ﬁna-}‘[_l‘.‘f(x] of Byte ¥ False
{— KJB(.I:;I,\DDK Artay[1..6] ol Ayle False i
SPARL Word 1650 Salse:
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Bloques de programa / Bloques de sistema /
Recursos de programa

IEC_Counter_0_DB [DB15]

|EC_Counter_0_DB

| idioma

|

| Numero.

Numeracian Aulomaling

hila; | fidukor, fSlmalic, jcomentado, | |iFamilia JEc
Version 1.0 :IID personaliza- CNTR
| |do |

Nombre Tipodedatos  Valor dearranque Remanencia

w Static

w Raal Talse Tree
n Eool false Tree
I Raal false True
w kool false e
QU Baal Tatlses Trae
oD |licml talse Tre
3 Jint 0 Irve

o ]lnl 0 True
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Variables PLC/ Tabla de variables estandar [27]
Variables PLC

Nombre Tipo de datos Direceién Re:
Cleck Byta By SMET00 False

-

-a ek 10Hz Ao 000 False
- Cock_tHz ‘Boul 1001 False
- Clock_2 5Hz Bool %M100.2 Tralse
- Clack_3Hy Bodl wM100.3 False
.. Cleck_1.2510 Bodl BMI00.4 Halse
- Clock_1Hz Bool =M100.5 ralse
- Clack_DL626H, Boal LM100.6 lalse
- Clack_D.5H Bodl mMI00.F talse
-a Tag 1 Boal BMB1.0 False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/RIly] / Variables PLC/ Tabla de variables_1 [55]
Variables PLC

s Boul SI0.0 False

-

e | s2 Rod @ln. 1 False
a 5 “Boot w03 Faise
- 54 Bocl w10.3 Talse
- S5 Boal 0.4 False
.. 6 Bodl 0.5 Halse
- S7 Boal 0.6 ralse
- Sparefil) i Bodl 0.7 ralse
- HI_Ver e Bocl HQU0 Halse
-a 112 Amarile Bodl %001 alse
a 113 Rojo B0l @002 False
- spare(1} -out Rod %00.3 False
- spare(e) aut Bool %004 ralse
- Spare(3) - aut Bocl %005 ralse
- 21 Bocl W40 False
- oMY 2 Ao %041 False
- 23 Bodl w042 ralse
-a SWN_4 ‘Bodl 043 alse
& Sevemoter! nt HOWI000 talse
- Senvomotor2 nt HOWI002 False
- Senvomotors kil SOW1004 False
ol Start Rl SM0.0 False
- mni_dsp Bool w10 ralse
- M?_Frix ] SIA0,0 False
- M3 _Ena Aol LIYIER) False
- W4_tna Aol 6A12.0 False
-a W11 _Era ol HM13.0 Talse
-a MI_0 Bocl M10.2 TFalse
- W30 ool WMI1.2 Halse
- 8 ] Bool S22 False
- M0 Aol IS False
- ME_L Bodl TmMI0T ralse
- M3 C ] HMI talse
- (R Boul GM12,1 False
| M Aol GEXE False
- M1_kna Bool mMo.0 False
- Cida_ni ] mM30.0 Talse
- Disge_lull Boal 30,1 False
- S disy Bocl M2 talse
- Sparefd) -out Bool S00.& False
- R Conb [0 S50 False
- MAF_O ‘Bodl CwMIZ4 False
-8 M LC Bool alsc
- Ccount’ TRoul False =
- A_disp Rl SM120.0 False
= ALcounto Boal W90 raise
- MI_F_C Boal EATIEI ralse
- MIFO Bodl 114 ralse
- ril cin ool HM20.0 ‘alse
- =_fil ool 7020.1 ralse
- MI_Clos Bodl CTEMILS ralse
-a ServCamDIE int HOWI006 talse
- Ham ‘B0l SMI210 False
a1 Man Ronl «h20 _F:ll\r
- aut Roul %A False
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Nueva prueba 10-08-22 / PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/Rly] / Modulos locales
PLC_1 [CPU 1212C AC/DC/RIy]

f Aulest Sicmens

Slot 1 Rack n 1

Descripeian abreviada P11 12120 ACDORY Descripcio (X1 it tie traivjn S0KR; luente de |Referencia OGFST 217-1RF31-0XRO

alimentacidn 12002400 AL con LIS X
24V DL SNKSOURCE, DG6 x relé y
A7 integradas; 4 contadores Apdoes
(ampliatles con Slgnal Board digital) ¥
4 silidis de impulse “ntegradas; Sigral
Board arnplin BIS integradas; hasta 3
médulos de comunicacones para co-
muricacién serie; hasta 2 médulos ce
senakes para ampliccon FIS; 0,04myd
1000 instrucciones; interlaz PROTINET
pare proqramacian, HMly comunica-
cidn PLC PLC

Version de firmware ;\R.D

Comunicacian PG: 1 Comunicacion OP: 1 Comunicacién basica 1

Comunicacion§7: 0  NOmero méx. de re- 37
| cursos de conexién
S7:

Entradas Salidas i |Huecos direcciones  ase
Slot True

_positive positivo o s
HLC T [Cho 1 bytes - (3 11
12120 Aodd
| | ! Ry | ! | !
S 1} Q0 0 BING 6_1 C_1 [CRU 1 Byles [ 11
1212C AL
: | : | LU | o | !
| Hé &7 w21 L1 [Cru 4 Bytos q 12
1212C ACOCT
| , | k| | : ! !
| 1000 1003 HSC_1 PLC T [Cha 4 Eytes g 116
212 aciod
| | fily| | ! |
| 1nné 1007 HSC_2 - M1 [CRU 4 Byles [ 117
12120 AL
| 1008 1011 HSC_3 2L [Cru 4 Byles [ 113
1212C ACDT
. L. [ | k| R ) ! !
| 12 1015 HSC_& PLCT [ero 4 Bytes [ 119
1212 acod
) . | Rl | | !
| 1016 1019 HSC_5 - PC_1[CRU - A Byles - a 120
1212C Ao
| 1020 1023 HSC_6 LT [CRY 4 Byles a 121
1212C ACOT
S 1000 1001 Fao PLCT [ero 2 Bytes (i 132
12120 MDY
! - | Rl | | !
H 1002 1003 FZ - BLC T [Cho - 2 Bytes - s} 133
1212c Ao
I | l_ | [ | L — ! | L | -
S 1004 1005 Pulse_3 201 [CR) 2 Byles a 134
12120 AT
S 1006 1067 Fulse_& 2L [er 2 Bytes q 135
12120 ACIDC
| | ! LA | : | !
s B - L6 4x24V0C 1 - PLC T [CPa 1 bytes [} 13
12720 Mo
Rl |

Tipo Dir. desde r. hasta Médulo »P ‘Nombre del dis- Namero de dis- Tamafio E&am maes- Rack Slot I
L -

B e 1
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Imagenes

Administracion de usuarios

Copia impresa de Administracion de usuarios

i r“?y\é ;}?“4 9\ i
sy | onY PRINCIPAL
2
Atras
Yisuario IContraseﬁa Grupo ]Tiempo de ci... Y ]
v
Nombre ‘Administracién de usuarios ‘:‘Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 NGmero 18
Plantilla Plantilla_1 Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable 'NUmero_imagen_variable Valor 18
HmiScreenltemData

Tipo Visor de usuarios Nombre HmiScreenltemData
Posicién X 1 |Posicién Y 100
Ancho 724 \Altura 372

Nivel 0 - Nivel_0O (Color Primer plano Ta-49; 52; 74

bla

Color de fondo Tabla 255; 255; 255

Atras

Tipo Botdn Nombre Atras
Posicién X 1 |Posicién Y 52

Ancho 159 Altura 47

Modo Texto Texto OFF Atras
Texto ON Atras
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Imagenes
Diagnéstico de sistema SIMATIC PLC

Copia impresa de Diagndstico de sistema SIMATIC PLC

SMEN® MENU PRINCIPAL

Atras

%ista del bafer de diagnéstico
|N..Fecha |Hora |Evento

- c|

A

Nombre Diagnéstico de sistema SIMATIC PLC | Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 NiUmero 16
Plantilla Plantilla_1 Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable Ntimero_imagen_variable \Valor 116 |
HmiScreenltemData

Tipo Sistema Visor de diagndstico Nombre HmiScreenltemData
Posicién X 1 Posicién Y 100

Ancho 724 Altura 372

Nivel 0 - Nivel_0

Atras

Tipo Botén Nombre Atras

Posicion X 1 Posicién Y 52

Ancho 159 Altura 47

Modo Texto Texto OFF Atras

Texto ON Atras

Nombre de evento Soltar
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Imagenes
MENU PRINCIPAL

Copia impresa de MENU PRINCIPAL

SIEMENS T STt
T ene e MENU PRINCIPAL 7 |

VISTA DE
PLANTA

MODO DE OPERACION
AUT MAN
P R

Nombre MENU PRINCIPAL Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 Namero 1
Plantilla Plantilla_1 | Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

\Variable NUmero_imagen_variable Valor 1 ‘

HmiScreenltemData

Tipo Botén Nombre HmiScreenltemData
Posicién X 538 'Posicién Y 86
Ancho 159 |Altura 47
Modo Gréfico y texto Texto OFF VISTA DE
PLANTA
Texto ON VISTA DE
PLANTA

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

Nombre de imagen  VISTA DE PLANTA Niimero de objeto 0 \
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Imagenes
VISTA DE PLANTA

Copia impresa de VISTA DE PLANTA

SIEMENS o e e
s MENU PRINCIPAL ¢
Xy 00
e0 oo
6o o0
co oo
oo, oo,
oo oo
o0 [N ]
o0 o0
oo|fllaa
A ) i
3 ]
o0:l Sedad
- 3
300 | :
38 . e000 806 o6
oo
333.3 00000000000000
coa ) C0000000000000
00000000000
- . 00000000000
Atras ‘ O . .
Nombre ]VISTA DE PLANTA __Color de fondo 255;.255:.255
Color Cuadricula 0;0;0 Nidmero 2
Plantilla \Plantilla_1 Tooltip
Nombre de evento Creada
Lista de funciones\DefinirVariable
Variable Ntmero_imagen_variable Valor 2 \
Atras
Tipo \Botén Nombre Atras
Posicién X '8 Posiciéon Y 420
Ancho 94 Altura 47
Modo Texto Texto OFF Atras
Texto ON Atras

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

Nombre deimagen  MENU PRINCIPAL Ndmero de objeto 0
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Imagenes
DISPENSANDOR

Copia impresa de DISPENSANDOR
SIEMENS S
MENU PRINCIPAL

SIAATE HiAL
CANTIDAD DE B
ciLinbros INGResapos | 000 | i
CANTIDAD DE
CILINDROS ACTUAL 000

3]
START RESET OFF
000
.
Atras '

Nombre DISPENSANDOR 'Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 INGUmero 3
Plantilla Plantilla_1 |Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable Niimero_imagen_variable \Valor E |
Atras

Tipo Botén 'Nombre Atras

Posicién X 8 ||Posiciéon Y 420

Ancho 94 'Altura 47

Modo Texto ' Texto OFF Atras

Texto ON Atrés

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

Nombre de imagen  VISTA DE PLANTA Ntmero de objeto 0 |
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Imagenes
FAJA TRANSPORTADORA

Copia impresa de FAJA TRANSPORTADORA

U PRINCIPAL |

SIEMENS

Cant. cilindros [7
rechazados 000

Gilindros Met. 000

Gilindros Plast. 000

Nombre FAJA TRANSPORTADORA __Color de fondo L255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 Nimero 4

Plantilla Plantilla_1 Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable Ntimero_imagen_variable Valor 4 \
Atras

Tipo Botén Nombre |Atras

Posicién X 14 Posicién Y 413

Ancho 84 Altura 47_

Modo Texto Texto OFF Atras

Texto ON Atras

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

Nombre de imagen  VISTA DE PLANTA Niimero de objeto 0
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Imagenes

RRT

Copia impresa de RRT

L e
care s TIENU PRINCIPAL T

+000,0

+000,0

[Lo]

=
]

“«
«
E

OFF | ARTICULACION

o] O_O

= Reset

g
<
©

PRIMERA

Dist [+ 000,0

vel i~ 00,0

Sp 2:000,0

OFF SEGUNDA'
ARTICULACION
—
pist B 000,0
Reset 23
— e
22
s vove Il
Nombre RRT v\vCoIor de fondo i255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 Nimero 6
Plantilla Plantilla_1 :Tooltip

Nombre de evento \Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable NGmero_imagen_variable Valor 6 \
Atras

Tipo Botén Nombre %Atrés

Posicion X 8 Posicion Y 420

Ancho 94 Altura 47

Modo Texto Texto OFF Atrés

Texto ON Atrés

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

[Nombre de imagen

}TVISTA DE PLANTA

W{Nﬁmero de objeto

o ]
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Imagenes
PORTICO DE PALETIZADO

Copia impresa de PORTICO DE PALETIZADO

. MENU PRINCIPAL 7 |

F | MOVIMIENTO
HORIZONTAL

7 0O O

"'+ 000,00

=}
-

gjo

0

e

[CI]
~
9]
EE

MOVIMIENTO

MOVIMIENTO =
DE CABEZAL - OFF | [_+000 ‘

FAtrés \

Nombre

PPORTICO DE PALETIZADO

Color de fondo

255; 255; 255

Color Cuadricula

0;0;0

Nuamero

8

Plantilla

Plantilla_1

Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

'Variable ‘Nimero_imagen_variable HVanr [8 ‘
Atras

Tipo Bot6n Nombre Atras

Posiciéon X 14 Posicion Y 430

Ancho 65 Altura 35

Modo Texto Texto OFF Atras

Texto ON |Atras

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

Nombre de imagen

VISTA DE PLANTA

1

Nidmero de objeto

0
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Imagenes
P+F

Copia impresade P + F

SIEMENS

ICE1-8DISDO-G60L-V1D
| N.O.[ ] [ ]A- ENAM1
B1
N.C.[ ] [ ]B- ENA M2
N.O.[ ] [ ]A- ENA M3
B2
N.C.[ ] [ ]B-ENA M4
B3 N.O.[ | [ ]A-CwW M5
N.C.IZI‘ _IZIB-CCWMS
N.O.[ | [ ]A-CW M6
B4
N.C.[ ] [ ]B-ccw M6
fmas j IP: 192.168.1.2
Nombre P+F Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 INGmero 13
Plantilla Plantilla_1 Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable Ntmero_imagen_variable Valor 13

Visor de graficos_1

Tipo Visor de gréficos Nombre Visor de gréficos_1
Posicién X 328 ||Posicién Y 125

Ancho 84 Altura 288

Nivel 0 - Nivel_0 Gréfico P+F

Adaptar gréfico a Extender imagen '

tamafo objeto

Rectangulo_2

Tipo Rectangulo 'Nombre Rectangulo_2
Posicion X 233 Posicién Y 133

Ancho 25 Altura 19

Nivel 0 - Nivel_0O ||Color de fondo 222; 219; 222
Color Borde 24; 28; 49
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Imagenes

Imagenes de sistema

Copia impresa de Imagenes de sistema

SIEMENS
SIAATR v

MENU PRINCIPAL

E Atras

ga’ Diagndstico de
sisterma SIMATIC ..

1 proyecto

B; Informacidn del

it Administracidn
de usuarios

1| sistema

= Informacion de

& | Tareas varias

Nombre Iméagenes de sistema Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 Nimero 15
Plantilla Plantilla_1 Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

‘Variable ’Ntlmero_imagen_varia ble HVanr ‘1 5 ‘
Atras

Tipo Botén Nombre Atras

Posicién X 1 Posiciéon Y 52

Ancho 159 Altura 47

Modo Texto Texto OFF Atras

Texto ON Atrés

Nombre de evento Soltar

Lista de funciones\Activarimagen

Nombre de imagen

’MENU PRINCIPAL

Ntimero de objeto

0
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Imagenes
PLC 2
Copia impresa de PLC 2

R i e A L 31272000

MEN ST f

SHAATE WS %=3“=5§~3 PRINCIPAL it

() PUL. VERDE PILOTO VERDE PWM1

() puL.rOIO PILOTO ROJO PWM3

O PUL. NEGRO PILOTO AMARILLO PWM2

O PUL. NEGRO PWM2

() PUL.NEGRO

1
O PUL. NEGRO IwWe4 [0,00
2|
O PARA. DE EMERG. IW66 | 0,00
_
Atras ‘

Nombre PLC 2 Color de fondo 255; 255; 255
Color Cuadricula 0;0;0 INGmero 1.2
Plantilla Plantilla_1 Tooltip

Nombre de evento Creada

Lista de funciones\DefinirVariable

Variable Ntmero_imagen_variable Valor 12 |
Campo ES_1

Tipo Campo ES Nombre Campo ES_1
Posicién X 585 Posicién Y 272

Ancho 57 Altura 35

Nivel 0 - Nivel_0O Modo Entrada/salida
Fuente Tahoma, 16px, style=Bold

Nombre de la propie- \Valor de proceso Variable Analog1_1
dad

Campo ES_2

Tipo Campo ES Nombre Campo ES_2
Posicién X 585 |Posicién Y 322

Ancho 57 Altura 35

Nivel 0 - Nivel_0 Modo Entrada/salida
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BES7214-1HE30-0XBO Page 1
Product data sheet 6ES7214-1HE30-0XB0

SIMATIC S7-1200, CPU 1214C,
COMPACT CPU, DC/DC/RELAY,
ONBOARD I/O: 14 DI 24V DC;

10 DO RELAY 2A;

2 Al 0-10VDC,

POWER SUPPLY: AC 20.4 -28.8 VDC,
PROGRAM/DATA MEMORY: 50 KB

General information

Engineering with

Programming package STEP 7 V10.5 or higher
integrated No
24V DC Yes
permissible range, lower limit (DC) 204V
permissible range, upper limit (DC) 288V
Rated value (DC) 24V
permissible range, lower limit (DC) 5V
permissible range, upper limit (DC) 250V

Input current

Current consumption (rated value) 500 mA ; Typical
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BES7214-1HE30-0XB0O Page 2
Curmrent consumption, max. 1.2A;24V DC
Inrush current, max. 12A;at28.8V DC

Encoder supply

24 V encoder supply
24V Permissible range: 20.4 to 28.8 V

Qutput current

Curmrent output to backplane bus (DC 5 V), max. 1600 mA ; Max. 5V DC for SM and CM
Power loss, typ. 12W
Usable memory for user data 50 kbyte
integrated 50 kbyte
expandable No
integrated 2 Mbyte
expandable, max. 24 Mbyte ; with SIMATIC memory card
present Yes ; Entire project maintenance-free in the integral
EEPROM
without battery Yes
for bit operations, min. 0.1 ys ; / Operation
for word operations, min. 12 us ; / Operation
for floating point arithmetic, min. 18 ys ; / Operation

CPU-blocks

Number of blocks (total) DBs, FCs, FBs, counters and timers. The maximum
number of addressable blocks ranges from 1 to 85535.
There is no restriction, the entire working memory can
be used

Number, max. Limited only by RAM for code
Data areas and their retentivity

retentive data area in total (incl. times, counters, 2048 byte
flags), max.
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B6ES7214-1HE30-0XB0 Page 3

Flag

Number, max. 8 kbyte ; Size of bit memory address area
Address area

I/O address area

I/O address area, overall 1024 bytes for inputs / 1024 bytes for outputs
Inputs 1024 byte

Qutputs 1024 byte

Inputs, adjustable 1 kbyte

Qutputs, adjustable 1 kbyte

Hardware configuration

Number of modules per system, max. 3 comm. modules, 1 signal board, 8 signal modules
Time of day
Clock
Hardware clock (real-time clock) Yes
Deviation per day, max. +/- 60 s/month at 25 °C
Backup time 240 h ; Typical
Number/binary inputs 14 ; integrated
of which, inputs usable for technological functions 6 ; HSC (High Speed Counting)
integrated channels (DI) 14
m/p-reading Yes
Rated value, DC 24V
for signal "0" 5VDCat1mA
for signal "1" 15V DC at 2.5 mA

Input current

for signal "1", typ. 1 mA
Input delay (for rated value of input voltage)

for standard inputs

Parameterizable 0.2,04,0.8, 1.6, 3.2, 6.4, and 12.8 ms, selectable in
groups of four
at"0" to "1", min. 0.2ms

at "0" to "1", max. 128 ms
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for interrupt inputs

Parameterizable Yes

for counter/technological functions

Parameterizable Single phase : 3 at 100 kHz & 3 at 30 kHz, differential:
3 at 80 kHz & 3 at 30 kHz

Cable length, shielded, max. 500 m ; 50 m for technological functions

Cable length unshielded, max. 300 m ; For technological functions: No
Number/binary outputs 10 ; Relay
integrated channels (DO) 10
Functionality/short-circuit strength No ; to be provided extemally

with resistive load, max. 2A

on lamp load, max. 30 W DC; 200 WAC

0to "1", max. 10 ms ; max.

1to "0", max. 10 ms ; max.

Switching frequency

of the pulse outputs, with resistive load, max. 1Hz
Number of relay outputs 10
Number of operating cycles, max. mechanically 10 million, at rated load voltage 100,000
Cable length, shielded, max. 500 m
Cable length unshielded, max. 150 m
Integrated channels (Al) 2;0to10V
Number of analog inputs 2

Input ranges
Voltage Yes
Input ranges (rated values), voltages
Oto+10V Yes
Input resistance (0 to 10 V) 2100k ohms
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Cable length

Cable length, shielded, max. 100 m ; twisted and shielded
Analog outputs
Cable length
Cable length, shielded, max. 100 m ; Shielded, twisted wire pair

Analog value creation

Integrations and conversion time/ resolution per channel

Resolution with overrange (bit including sign), 10 bit
max.

Integration time, parameterizable Yes
Conversion time (per channel) 625 ps

Encoder

Connectable encoders

2-wire sensor Yes

1st interface

Type of interface PROFINET
Physics Ethernet
Isolated Yes
Automatic detection of transmission speed Yes
Autonegotiation Yes
Autocrossing Yes

Functionality

PROFINET |0 Controller Yes

Communication functions

S7 communication

supported Yes

as server Yes

Open |E communication

TCPIIP Yes
ISO-on-TCP (RFC1006) Yes
supported Yes
User-defined websites Yes

Number of connections
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6ES7212-1BD30-0XB0O Page 1
Product data sheet 6ES7212-1BD30-0XB0

SIMATIC S7-1200, CPU 1212C,

COMPACT CPU, AC/DC/RLY,

SIEMENS ONBOARD 1/O: 8 DI 24V DC;

6 DO RELAY 2A;

2 Al 0-10VDC,

POWER SUPPLY: AC 85- 264V AC AT 47 - 63 HZ,
PROGRAM/DATA MEMORY: 25 KB

General information

Engineering with

Programming package STEP 7 V10.5 or higher
integrated No
120V AC Yes
230V AC Yes
permissible range, lower limit (AC) 85V
permissible range, upper limit (AC) 264V
Frequency of the supply voltage 47 Hz
Frequency of the supply voltage 63 Hz

Load voltage L+
Rated value (DC) 24V
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6ES7212-1BD30-0XB0 Page 2
permissible range, lower limit (DC) 5V
permissible range, upper limit (DC) 250V
Curmrent consumption (rated value) 80 mA at 120 V AC; 40 mA at 240 V AC
Current consumption, max. 240 mA at 120 VAC,; 120 mA at 240 V AC
Inrush current, max. 20A;at264 V
Encoder supply
24 V encoder supply
24V Permissible range: 20.4 to 28.8 V
Curmrent output to backplane bus (DC 5 V), max. 1000 mA ; Max. 5V DC for SM and CM
Power loss, typ. 1MW
Usable memory for user data 25 kbyte
Usable memory for user data 25 Kbyte
integrated 25 kbyte
integrated 25 kbyte
expandable No
integrated 1 Mbyte
expandable, max. 24 Mbyte ; with SIMATIC memory card
present Yes ; Entire project maintenance-free in the integral
EEPROM
without battery Yes
for bit operations, min. 0.1 ps ; / Operation
for word operations, min. 12 us ; / Operation
for floating point arithmetic, min. 18 us ; / Operation

CPU-blocks
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Number of blocks (total) DBs, FCs, FBs, counters and timers. The maximum
number of addressable blocks ranges from 1 to 65535.
There is no restriction, the entire working memory can

be used
e @
Number, max. Limited only by RAM for code
retentive data area in total (incl. times, counters, 2048 byte
flags), max.
retentive data area in total (incl. times, counters, 2048 byte
flags), max.
Number, max. 4 kbyte ; Size of bit memory address area
Number, max. 4 kbyte ; Size of bit memory address area

Address area

|/O address area

/O address area, overall 1024 bytes for inputs / 1024 bytes for outputs
Inputs 1024 byte
Inputs 1024 byte
Outputs 1024 byte
Outputs 1024 byte
Inputs, adjustable 1 kbyte
Inputs, adjustable 1 kbyte
Outputs, adjustable 1 kbyte
Outputs, adjustable 1 kbyte
Number of modules per system, max. 3 comm. modules, 1 signal board, 2 signal modules
Time of day
Clock
Hardware clock (real-time clock) Yes
Deviation per day, max. +/- 60 s/month at 25 °C
Backup time 240 h ; Typical

Digital inputs

Number/binary inputs 8 ; integrated
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of which, inputs usable for technological functions 4 ; HSC (High Speed Counting)

integrated channels (DI) 8

m/p-reading Yes
Rated value, DC 24V
for signal "0" 5VDCat1mA
for signal "1" 15V DC at 2.5 mA

Input current

for signal "1", typ. 1mA

Input delay (for rated value of input voltage)

for standard inputs

Parameterizable 0.2,04,0.8, 1.6, 3.2, 6.4, and 12.8 ms, selectable in
groups of four

at "0" to "1", min. 0.2ms

at "0" to "1", max. 128 ms

for interrupt inputs

Parameterizable Yes
for counter/technological functions

Parameterizable Single phase : 3 at 100 kHz & 1 at 30 kHz, differential:
3 at 80 kHz & 1 at 30 kHz

Cable length, shielded, max. 500 m ; 50 m for technological functions
Cable length unshielded, max. 300 m ; For technological functions: No
Number/binary outputs 6 ; Relay
integrated channels (DO) 6
Functionality/short-circuit strength No ; to be provided extemally
with resistive load, max. 2A
on lamp load, max. 30 W DC; 200 WAC
0to"1", max. 10 ms ; max.
1 to "0", max. 10 ms ; max.

Switching frequency
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of the pulse outputs, with resistive load, max. 1 Hz
Number of relay outputs 6
Number of operating cycles, max. mechanically 10 million, at rated load voltage 100,000
Cable length, shielded, max. 500 m
Cable length unshielded, max. 150 m

Analog inputs

Integrated channels (Al)

|

Number of analog inputs

Input ranges

|

Voltage Yes
Input ranges (rated values), voltages
Oto+10V Yes
Input resistance (0 to 10 V) 2100k ohms

Cable length
Cable length, shielded, max. 100 m ; twisted and shielded

Analog outputs
Integrated channels (AO) 0

Cable length
Cable length, shielded, max. 100 m ; Shielded, twisted wire pair

Analog value creation

Integrations and conversion time/ resolution per channel

Resolution with overrange (bit including sign), 10 bit
max.

Integration time, parameterizable Yes
Conversion time (per channel) 625 us

Encoder

Connectable encoders

2-wire BEROS Yes
1st interface
Type of interface PROFINET
Physics Ethernet
Isolated Yes
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SIEMENS

Data sheet 6ES7222-1BD30-0XB0

SIMATIC S7-1200, Digital output SB 1222, 4 DQ, 24 V DC 200 kHz

Figure simils

General information
Product type designation SB 1222, DQ 4x24 V DC 200 kHz

from backplane bus 5 V DC, typ. 35 mA
Power loss

Power loss, typ. 05w

Number of digital outputs 4. MOSFET, solid-state (current-sinking/cument-sourcing)
o ingroups of 4

Short-circuit protection No

o with resistive load max 01A

e upper limit 110Q

» Rated value (DC) 24V

e for signal "0", max 1V, with 10 kChm load
o for signal "1*, min. Ly (-15V)

o for signal "1" permissible range, max. 01A

e shiekded, max. 50m
Interrupts/diagnostics/status information

o for status of the outputs Yes
CE mark Yes
CSA approval Yes
UL approval Yes
cULus Yes
FM approval Yes
RCM (formerly C-TICK) Yes
KC approval Yes
Marine approval Yes

Ambient conditions

o Fall height, max. 0.3 m; five times, in product package
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e min. -20 °C
* max. 60°C
 horizontal installation, min. -20 °C
« honzontal installation, max. 60°C
o vertical installation, min. -20 °C
o vertical installation, max. 50 °C
| Ambient temperature during storage/ransportation
* min. 40 °C
® max. 70°C
| Airpressure acc to IEC 60068213
e Storage/transport, min. 660 hPa
* Storage/transpor, max. 1080 hPa
" Relatve omidy
* Operation at 25 °C without condensation, max. 95 %
Enclosure material (front)
e Plastic Yes
Width 38 mm
Height 62 mm
Depth 21 mm

Weights
Waight, approx 35q9
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SIEMENS

hoja de datos del producto 6AV2123-2GB03-0AX0

SIMATIC HMI, KTP700 BASIC, BASIC PANEL,

MANDO POR TECLAS/TACTIL,

PANTALLA TFT 7", 65536 COLORS,

INTERFAZ PROFINET,

CONFIGURABLE CON DESDE WINCC BASIC V13/ STEP7
BASIC V13,

. CONTIENE SW OPEN SOURCE QUE SE CEDE
GRATUITAMENTE VER EN EL CD ADJUNTO

Tipo de display Pantalla TFT panoramica, refroiluminacion LED
Diagonal de pantalla 7in

Achura del display 1541 mm

Altura del display 859 mm

N° de colores 65536

Resolucion (pixeles)

Resolucién de imagen horizontal 800

Resolucion de imagen vertical 480

Retroiluminacion

MTBF de la retroiluminacion (con 25 °C) 20000 h

Retroiluminacion variable Si

Elementos de mando

Teclado
N° de teclas de funcién 8
Teclas con LED No
Teclas del sistema No
Teclado numérico/alfanumeérico

Teclado numérico Si ; Teclado en pantalla
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Teclado alfanumeérico Si, Teclado en pantalla
Manejo tactil
Como pantalla tactil Si

Disefio/montaje

Montaje vertical (formato retrato) posible Si
Montaje horizontal (formato apaisado) posible Si

Tension de alimentacion

Tipo de tension de la alimentacion 24VDC
Valor nominal (DC) 24V
Rango admisible, limite inferior (DC) 19,2V
Rango admisible, limite superior (DC) 288V

Intensidad de entrada

Consumeo (valor nominal) 230 mA
Intensidad transitoria de cierre A’s 02A%s
Consumo, tip. 55W
Tipo de procesador
X86 No
ARM Si
Flash Si
RAM Si
Memoria de usuario 10 Mbyte
Acustica
Zumbador Si
Altavoz No
Hora
Reloj
Reloj por hardware (reloj tiempo real) Si
Reloj por software Si
Respaldado Si
Sincronizable Si
N° de interfaces RS 485 0
N.° de interfaces USB 1; hasta max. 16 GB

Numero de slot para tarjetas SD 4]
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N° de interfaces paralelas 0
N° de interfaces 20 mA (TTY) 0
N.° de interfaces RS 232 0
N° de interfaces RS 422 0
N.° de otras interfaces 0
Con interfaces a SW No

Industrial Ethernet

N.” de interfaces Industrial Ethernet

—

LED de estado Industrial Ethermnet

N

Informes (logs)

PROFINET Si
PROFINET 10 No
IRT, funcion soportada Mo
PROFIBUS No
MPI Mo

Protocolos (Ethemet)

TCP/IP Si
DHCP Si
SNMP Si
DCP Si
LLDP Si
HTTP No
HTML No

Otros protocolos

CAN No
MODBUS Si; Modicon (MCDBUS TCP/IP)
Soporta protocolo para EtherNet/IP Si

Alarmas/diagndsticos/informacion de estado

Avisos de diagnosticos

Se puede leer la informacion de diagnéstico Mo
CEM

Emision de radiointerferencias segan EN 55 011

Emision de perturbaciones radioeléctricas segun EN 55 Si
011 (clase A)

Emision de perturbaciones radioeléctricas segun EN 55 Mo
011 (clase B)

Grado de proteccion y clase de proteccién

IP (frontal) 65



Fieldbus module
ICE1-8DI8DO-G60L-V1D

m Multiprotocol-compatible
m M12 power connector

m Sturdy metallic housing
m Web-based configuration

Ethernet IO module with 8 digital inputs/outputs

C€ @s EthercAT~
Ethen'et/IP &%

The ICE1-8DI8DO-G60L-V1D is a multiprotocol fieldbus module with 8 digital inputs and 8 digital outputs.

The GE0L design in fully cast metal housing Is resistant to mechanical damage and environmental Influences. The G60L has protection dass
IP651P67.

The fieldbus module serves as an interface between the controller of a fieldbus system and the field level. Thanks to its multiprotocol capability,
the fleldbus module supports the Ethemet communication protocols PROFINET, EtherNet/IP, and EtherCAT.

An L-coded M12 connector plug used for supplying power enables a current ratIng of upto 2 x 16 A. The inputs and outputs are equipped with A
coded M 12 connector plugs. Connection to the fieldbus is achieved using a D-coded M12 connector plug.

The communication protocols are configured elther manually via a rotary switch or automatically. The diagnostics display status information for
each channel via LEDs. An integrated web server enables access to the fieldbus module. Information regarding the status of the module is also
displayed and network parameters such as the IP address and subnet mask can be configured.

30.7

17.6

s

| S
59.6




Fieldbus module

General specifications
UL File Number
Indicators/operating means
LED Indication
Hotary switch
Electrical specifications
Rated opsrating voltage U,
Nominal vollage
Current consumption
Current loading capacity

Galvanic isolation
Interface 1

Interface type

Physical

Protocol

Transfer rate
Inputs/Outputs
Number/Type

Sensor supply
Output rated operating current le
Directive conformity
Electromagnetic compatibility
Directive 2014/30VEU
Standard conformity
Dagres of protection
Emitted interferance
Noise immunity
Shock resislance
Ambient conditions
Ambient temperature
Slorage lemperalure
Cold start temperature
Relative humidity
Altitude
Shock and impact resistance
Vibration resistance
Pollution degree
Mechanical specifications
Contact elements
Degreea of protection
Connection

Materlal
Conlacls

Housing
Seal
Mass
Tightening torque, fastening screws

ICE1-8DI8DO-G60L-V1D

Technical Data

E223772

see manual
Setling the fieldbus protocol

18...30V
2avDC
120 mA

Max. 2 x 16 A per module
(Loop-through current via L-coded power supply}
lotal current: max. 9 A per module

between Us and U_

Industrial Ethemet
M12, D-coded

PROFINET 10 with media redundan%y protocol (MRP)
EtherNet/IP with Device Level Ring (DLR)
EtherCAT

1¥100 Mbps

8 digital inputs (X1 - X4), 8 digital outputs (X5 - X8)
Inputs: 2-, 3-, 4-wire PNP, DC, supply from Us
Outputs: 2-, 3-, 4-wire, PNP, DC, supply from U,
Short circuit protected

max. 200 mA Per port (X1 - X4) viaUS

max. 2 A per channel (X5 - X8) / 4 A Per port via UL

EN 61000-6-2:2005, EN 61000-6-4:2007+A1:2011

EN 60529:2000

EN 61000-6-4:2007+A1:2011
EN 61000-6-2:2005

EN 61131-2:2004

-20...70°C (4 ... 158 °F)
-40...70°C (-40... 158 °F)
-40°C (-40 °F)

max. 95 %

0...2000m

50 g, 11 ms, all axes
15gat5-500Hz

3

PA
IPES/IPE7NPEIIK

Power Supply M12, L-coded
Fiekdbus M12, D-coded
Inputs/Outputs M12, A-coded

CuSn, gold-plated
CuNi, gold-plated

Diacast zinc
FKM

50 g

1 Nm



Fieldbus module ICE1-8DI8DO-G60L-V1D

Technical Data

Tightening torque, cable gland max. 0.5 Nm
Construction type Field housing
Tightening torque of clamping screws 0.5Nm
Connection
In-/Outputs X1-X4 X5- X8
1
5 1 =424V (US) 1=nc.
i(65))2 2=mB 2=0utB
o 3 = GND (US) 3 =GND (UL)
4 = |ﬂ A 4 = oUtA
3 5 = Functional 5 = Functional
Ethemet earth earth
1
1=TD+
2 =RD+
4.,.9)2 3=TD
4 =RD-
3
Power supply
2 1 1 =+24V(US)
2 =GND(UL)
0% s 3=GND(US)
g \*/s) 4=+24V(UL)
4 5 = Functional earth
o p 1=+24V(US)
2 =GND (UL)
5 % 3 =GND (US)
4 =424V (UL)
> 8 5= Functional earth

Assembly

LED channel display

LED status display

o]
\ N\

8399308 | __ Rotary switch

g}gt-g-OﬁM-PUR-U- Cordset, M12 to M12, L-coded, 5-pin, PUR cable

>
-: V1S5L-G-1M-PUR-U-V15L- Cordsel, M12 10 M12, | -coded, 5-pin, PUH cable
G



Hoja de caracteristicas del producto

Espedificaciones

Pramium”

Fuente de alimentacion regulada,
100-240v ac, 24v 5 a, monofasica,

Principal

optimizada

ABLS1A24050

Gama de producto

Tipo de producto o componente
Tipo fuente de alimentacion
{/arlant option

Material del envolvente

Nominal input voltage

Modicon Prermium
Alimentacion

Modo de encendido reguiado
Optimized

Aluminio

100...240 V AC fase (nica

100...240V AC 2 fases
140,340V CC

Barras de separacion

85..264 V AC
120...375 V comiente continua

Potencia nominal en W 120W
Tension de salida 24V CC
Corriente de salida de SA
alimentacion
Complementario
Nominal network frequency 50...60 Hz
Network system compatibility ]

llll
1 contacto de puerta 1 mA 240 V AC

Tipo de protec. de entrada

Fusinle integrada (no Intercamblable) 4 A

Extemal pratection (recommended) 20 A Curve C
Fxtemal pratection (recommended) 13 A Curve C

Corriente de entrada

Pasos de 18 mm

La ranura para destornillador

Output voltage adjustment

Disipacién de potenciaen W

30,0Aen 115V
60.0Aen 230V

0.55at 115V AC
0.45at 230 V AC

85%en 115VAC
88 % en 220 VAC

22.28V

25W

Avrzo Lagal: E2a docum ertacicn 1o Dreende SUsiiur ni debe L AZar e par domminar (2 23ecuaccn o 1 Ibidad de c3i0s procudns parR aXiEaonss espeoims oo s suans

Consumo de corriente

Turn-on time

<25ATI5VAC
<14 A230VAC
=13A40VDC

=1s

Glandula kit de placa

=20ms 115V AC
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FEATURES

1 - Average output current control;

2 - Bipolar sinusoidal micro-step stepping driver;

3 - Wide supply range from 12 to 48VDC;

4 - Digital Inputs optically isolated;

5 - Under-voltage protection;

6 - Over-current detection circult;

7 - Five selectable micro-stepping possibilities (1/1, 1/2, 1/4, 1/8 and 1/16);
8 - Eight selectable output phase current settings,;

9 - High starting speed;

10 - High-speed torque.

TECHNICAL DATA

Supply voltage 12 ~ 48VDC

Input current of 1 to 5A depending on the selected
Qutput current settings.

Stepper Motor output current of 0.2A ~ 5A
Operating Temperature -10 to 45 °C;

Storage temperature -40 °C to 70 °C

Weight 230 grams

CONTROL SIGNAL INTERFACE

1- Control signals description:

PUL +: step pulse signal positive input;

PUL - : step pulse signal negative input;

DIR +: stepping direction signal positive input;
DIR - : stepping direction signal negative input;
EN +: offline enable signal positive input;

EN - : offline enable signal negative input;
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2- Control Signal Connections

The control signals can be low-level active or high-level active. For low-level active, the positive
inputs must be connected to VCC (+5V) and for high-level active the negative inputs must be con-
nected to reference GND (0V). For open-collector and PNP output interface the connections
should be as follows:

7 vce Driver board
S J
b R Direction signal R DIR + 270R
c . G "
O L J  H
o vee B +&<
a Pulse signal R PUL + 270R
" S g
\Vde PUL - #[i
< Enable signal R EN + 270R
EN - #<
GND /PJ‘”

Note:

For VCC = 5V, R In not necessary,;

For VCC =12V, R should be 1K - 1/4W resistor;
For VCC = 24V, R should be 2K - 1/4W resistor;

R resistor must be connected to the controller output terminals.
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FUNCTION SELECTION (DIP-switch on the drive panel)

Microstep resolutions and output current are programmable, the steps can be set from full-step (1/1)
to (1/16) 3200 steps/rev and the latter can be set from 0.2A to 5A.

1- Microstep Resolution Selection 2- Output phase current settings
The microstep resolution is set by DIP-switches The dynamic current limitation for the motor
SW4, SW5 and SW6 as shown in the following coils is set by the DIP-switches SW1, SW2 and
table. SW3 as shown in the following table.

SUB 4 5 6 Cur 1 2 3

NC ON ON ON 0.2A ON ON ON

1 OFF ON ON 06A OFF ON ON

172 ON OFF ON 1.2A ON  OFF ON

172 OFF OFF ON 1.8A OFF OFF ON

1/4 ON ON OFF 25A ON ON OFF

178 OFF ON OFF 33A OFF ON OFF

1796 ON OFF OFF 42A ON OFF OFF

NG OFF OFF OFF 5A° OFF OFF OFF

Note:

- Select a setting closest to your motor’s required current.
- Due to motor inductance, the actual current in the coil may be smaller than the dynamic current setting,

particularly under high speed condition.
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RightSight Photoelectric Sensors Sp'eci.fi(:ét‘idns

] B

Bulletin Number 42EF

Topic Page
Summary of Changes 1
Product Overview ]
Specifications 2
Product Selection 3
Sensor User Interface 5 L
Wiring Diagrams ]
Approximate Dimensions 7 B
Typica Respanse Curves and Beam Patterns 8 QN
N\
o
Summary of Changes e
RS
This publication contains the following new or updated information. R it -
This list includes substantive updates only and is not intended to Available Models . N -
reflect all changes. _ _ I ey
The following standard models are available: SRS, <t .
Topic Page - Retroreflective et et
Updated Product Overview and Available Models sections. 1 2 2 T e ¢
—— - «  Polarized retroreflective =
Updated Specifications section. 2 C . ! ‘
Updated Product Selection section, 3 % lear Objem detection
+ Standard diffuse
Product Overview «  Sharp cutoff diffuse _
+ Background suppression

RightSight™ Photoelectric Sensors include the following features: «»  Fixed focus diffuse

- Compact right-angle housing with universal 18 mm (0.71in.) = Transmitted beam

threaded nose and base mounting options » Small aperture fiber optic
- Fixed, teachable, and adjustable sensitivity models - Large aperture fiber optic
« Highly visible 380° indicators allow for quick verification of
operation The following laser models are available:
«  Dual (NPN and PNP), NPN only, and PNP only models + Polarized retroreflective
« |P54 rated enclosure for polarized retroreflective laser « Standard diffuse

models

« |P67 with 1200 psi; IP6IK rated enclosure for standard and
laser background/foreground suppression models

«  ECOLAB rated enclosure (cable models only)

L@ Rockwell
Aulomation




RightSight Photoelectric Sensors Specifications Technical Data

Specifications
Table 1- Standard Models

Optical and Response Time Characteristics

Attribute Value Table 3 - Standard Models
Certifications ;:Jgts“: :sted CSA Certifiad, and CE Marked for 2% applicable '.m A m i TR Tight
Shock 30 g with 1ms pulse duration, meets or exceeds |EC 50947-5-2 -
Vibeation 10..55 Hz, 1mm amplituce, meets or exceads IEC 60947-5-2 Retroreflective 25° WD ?‘L‘l g’g ;;‘," @
vironmenta —_— Ims -
- : NEMA 4, 6P, IP67 (IEC 529} IPBSK. 1200 psi (8270 KPa) s Rhmm onle: | R
Enclosure type rating | zshdoxn‘n; E(IIDLA[B {cable moggl s oy} pil retroreflective 150 Im(98f) red
Operating temperature | -25..+70 °C (-13._+158 °F) 132V AC/OC Clear object | 05ms 267,“":;?;&“,-’ @
Relative humidity 5...95% (noncondensing) —
: 48 19in,
Ambient light immunity | Incandescent light 5000 lux Diffuse 5 sgnm(m?ih.()@
User Interface "
16mm(0.6in) @
Status indicatars ]See Iable § on page 6. Sharp cutoff r 130 mmi5.1in. infraied
Blectrical ms 178 mm (0.7in.) @
. ?zhm cireuit Background 20° ]4'520 rml( 51357 m)],
. « Reversa polarity suppression mm{05bin) @
Protection type ¢ Ea,se pulse 100 mm (3.94 in)
: 1;;"0:; ™ Transmitted Infrared
Operating voltage 215284V AL/OC beam | 880 nm
- — Depends on - -
Eorbcomumplion |1 20T Fiber optic | fiber optic Infrared
cable
Outputs
Load current 100 mA Table 4 - Laser Models
Leakage current * OC: 01 mA, max
« AC-0.4mA, max
u NPN and PP, NPN or PNP | ) Sty Dol Sy S LI Jowrvs
et type - S - NP or PNP see Lable & on page J Polarized retroreflactive | 6 x 20 mm (063 x 0.79 in.)
Output function See Table 5 on page 3 it 2x35 mm (008 X 04in] Class 1laser
Hachasical use % 3.5 mm(0.08 x 0.4 in.
« Housing: Mindel™
Haterial + Lens: Acrylic
« Cover: Ude™
Supplied accassory 18 mm (0.7 in.) mounting nut
Comnection type 4-pin OC micro 0D, &-pin AC micro 0D, 4-pin OC pico 0D

2m (6.6 1) 22 AWG 300V PVC cable (see

Table 2 - Laser Models

Attribute | Vale

Environmental

Ercosureyperatng |1 T P [P ECOLAD (cable s o)
Operating temperature | -10...=50 “C{14...22 °F)

Electrical

Dperating voltage 24Y 0C £10%

Current consumption 4 mA max

Outputs

Output type NPN and PNP{see Tzble 5 on page 3)

Output function See Table 5 on page 3

Hechanical

Connection type mr ft) cable, &-pin DC micro [M12) 0D [see Table Son




RightSight Photoelectric Sensors Specifications Technical Data

Product Selection
Table 5 - Product Selection
Sensing Mode Operating Voltage | Light Source|  #rSind m'; Output Function | Output Type™ | Cat. No.2)
Light operate LPEF-U2JBB-F4
8..30v D
108...30v OC Dakopers NPN and PNP EF0D .
Light operate 42EF-UZRCB-G4
g 0.0%5..45m
By Visiblered | (00g i471t) = .
Sensad 216..264V AC/DC L — N-MOSF L2F-U2SCB-Gh
Retroreflective
Light operate NPN and PAP 42EF-P2UBB-F4 @
ek 10830V DL - Dark operate 42EF-P2KBB-F4 @
M Visiblered | 0025.3m Light anddark | NPN A2EF-PHNE-F
— (0.08..9.8 1) operate PNP L2EF-PIMPB-F4 @
Dbt - :
1o te Single-turn | Lightoperate = 42EF-P2RCB-64
Sensed 216...264¥ AC/OC knob Dark operais N-MOSFET T
Light aperate 42EF-PBJBC-F4
Palarized Retrareflactive 24V DC £10% Class 1laser [5)25,:952'?” Teach button D:k o::erale NPN and PNP W2ET-PRREL T
Light operate L2EF-C2JBA-F4
y VA \ 10.4..30v OC Dark operats - NPN and PNP 4IFF-C2KBATh
L Light operate 42EF-C2RCA-G4
; 0.025..1m Single-turn
ke 216..284V AL/DC et | o33t e N-MOSFET
Sey i Dark operate LQEF-C2SCA-G4
Clear Object Detection
3,700 mm Light operate 42EF-DBCK-F4
(01.2761n) | Teach button Dark operate i 42EF-DIKBCK-F4
p— Light operate 42EF-D2JBAK-F4 @
it 3..500 mm Dark operate 42EF-D2KBAK-F4 @
(0..18.7in} Light and dark NPN HQEF-D2MNAK-F4 @
Sobe Single-turn operate PNP LFF-DOMPAKF4 @
knob
Light operate 42EF-DIRCAK-G4
216...264Y AC/DC Dakapeiots N-MOSFET EFDCAK G4
Diffuse 3..300 mm Light operate 42EF-D8JBA-F4
, (01..n8in) Dark operate L2EF-DBKBAF4
24V DC £10% Class 1laser = Ughtoperate NPN and PNP QEFD8JBCF
°° Dark operate 42EF-DBKBC-F4
Light aperate NP and PV 42EF-SIJBA-HL @
108,30V 0C Dark operate LIEF-SIKBA-FL @
nroreg | S00mn | Singletum | Littanddar | WA ARFSERE I
(0.1..3.93 in) nob operate PNP 42EF-SIMPA-F4@
P lightoperate | N-MOSFET 47EF-SIRCA-G4
Sharp Cutoff Diffuse o Dark operate | NPN and PNP 42EF-SISCA-G4




RightSight Photoelectric Sensors Specifications Technical Data

Table 5 - Product Selection (Continued)

Sensing Mode Operating Voltage |Light Source|  penSing m'{' Output Function | output Type™|  Cat. No.2)
Light aperate NPH and PP 42EF-BIUBBC-F4
10830V 0C Dark operate L2EF-BIKBBC-F4
o 3...50 mm Light and dark NPN 42EF-BIMNBC-F4
(0J..2in) operate PNP 42EF-BIMPBC-F4
Light operate 42EF-BIRCBC-64
= 216..264Y AC/DC N-MOSFET
_— infrared Dark operate 42EF-BISCBC-G4
Light operate NN od P 42EF-BIUBBE-F4
| ([P— Dark operate 2 42ET-BIKBBE-T4
Background Suppression Tra 3..100 mm Light and dark NPN 47EF-BIMNBE-F4
(0..390n) operate PNP 42EF-BIMPBE-F4
Light operate 42EF-BIRCBE-G4
..264 D - ET
SRl Dark operate ReAi LQEF-BISCBE-G4
10.8...30v0C Visible red LIEF-EEIB-F4@
Infrared Sapsnd oy - — (Emitter) =
216..264V AC/OC 88(’)"‘“" Receiver 42EF-E102B-64
nm
Light operate - T-F4
D:rk operale NENand £ :ff ::::I F"o:
108.30VDC | Visible red i
B m (263 1) B Light and dark NPN GEF-RIMNBTHL @
operate PNP LIEF-R2MPET-F4 @
Light operate 42EF-RORCBT-G4
_.2B4V AC/D Inf -MOSFET
LB ffrand Dark operate i LIEF-ROSCBT-64
Light operate LIEF-R2JBB-F4 @
Transmittg Bean Darkoperate | PV b RakeB e @
10.8..30v DC Visible red
Light and dark NPN 42EF-RIMNB-F4 @
20 m (6556 ft) -
operate PNP 4LIEF-R2ZMPB-FL @
Light operate 42EF-RIRCB-G4
216..264V AC/OC | Infrared e N-MOSFET LT RCB Gl
i EF-
Light operate NPN and PP 42EF-GIJBA-F4
Dark operate 42EF-GIKBA-F4
- tobe 10.8...30v OC
1/ it g nfrareq | DePendsonfiber | Single-tum | Light and dark NPN h2EF-GIMNA-F4
\ 4 optic knob operate PNP 42EF-GIMPA-F4
e . 216..264V AC/DC Light operate LIEF-GIRCA-GY
A F N-MOSFET
Lasge hpeiis e (e 216..264V OC Dark operate ol 42EF-GISCB-64
Recommended standard 4-pin DC micro (M12) quick-disconnect cordset 8B9D-F4AC-2
Recommended standard 4-pin OC pico (M8) quick-disconnect cordset 8B9P-FAAB-2
Recommended standard 4-pin AC micro (M12) quick-disconnect cordset 8890-F4AEA-2

{1) Connaction options: The -Fiy suffix dascrbes a 4-pin DC micro [M12) quick-disconnect connector on a 150 mm {6 in.} length cable for DC models and the -G4 describes & 4-pin AT micro (M12)
quick-disconnect connector on & 150 mm {6 in.) length cable for AC models. For additiond connection options, replace the -F4 or -G4 suffix with:
-AZ2 for a 2 m (6.6 ft) cable without guick-disconnect connection(for example, L2EF-P2MPB-A2).
Y for a &-pin DC pico (M8) quick-cisconnect connection (for example. 42EF-P2MPE-Y4). This aption is anly availeble for DC non-faser models.
(2} P-MOSFET are avalable for soma models. Sea ProposalWorks™ for additional product selection information.

A\

ATTENTION: P-MOSFET models have a lower inrush current threshold for short-circuit protection than N-MOSFET models.
Therefore, they can be susceptible to false trigger or short-circuit protection due to induced noise. For high noise AC
applications, we recommend the use of N-MOSFET models.
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Cordsets and Accessories Figure 1- Glass Fiber-optic Cables
Description Cat No. E I e
O Micro Q0. straight, 4-pin, 2 m (6.611) | _ 8890-FAAC-2 E Groove n |
Cordset AC Micro 0D, straight, &-pin, 2m (6.6 ft) | B8BOR-FLAEA-2 i h /Lnu Clip :
- - - Sensitivity \ !
Pico 00, straight, 4-pin. 2m (6.6 ft) 889P-F4AB-2 Adjustment : '
Bifurcated, 38 mm (L5in.)typical range | 43GR-TBB25SL E i
' : Bifurcated, 21 mm (0.8 in.) typical range |  43GR-TFSIOML : :
Fi I : :
ot pynic e Individual, 457 mm (18 in.) typical range |  43GT-FAS25SL ¢
Individual, 52 mm(6 in.} typical range 436T-TFSIOML
Hecuing Swivelftit 60-2649
7 mm (3 in.) diameter 92-39
ol 32 mm (1.25 in) diameter 92-4
Tmm (0.04 in_) slot B0-2660
ki 2 mm (0.08 in.) slot 60-2661
4mm (0.6 in.) slot 60-2662
Aperture set B0-2659
Sensor User Interface

The green status indicator can be a set-up alignment aid that indicates that a margin of 1.5 has been reached. The sensor is receiving at
least 1.5 times the signal strength back from the target that is required to trigger an output signal. In general, it is desirable to have a higher
margin to help overcome any deteriorating environmental conditions, such as, dust build-up on the sensor lens.

When you align the sensor, the optimum performance can be obtained if this margin indicator is illuminated with the target in place. When
you align a diffuse mode sensor, be sure that the sensitivity is set at its maximum setting; use the single-turn adjustment knob on the front
panel. Pan the sensor left, right, up, and down to center the beam on the target. Decrease this setting to help prevent the sensor from
detecting a background object. If this problem persists, the application requires the use of a background suppression, sharp cutoff diffuse,

or retroreflective sensing mode.

Table 6 - Standard 1/0 (Auto PNP/NPN) Operating Mode Indication

Indicator Color Status Description
OFF Power is OFF
ON Power is ON
Green - - .
Flashing(6 o) Unstable ight: 03 x < margin< 15 x
Flashing (1.4 Hz) Dutput short-circuit protection active
QFF Output de-energized
range ON Output energized
Table 7 - 10-Link Operation Mode Indication
Indicator Color Status Description
— OFF Power is OFF
Flashing{1 Hz} Power is ON
OFF Qutput de-energized
Gaii ON (utput energized

See rockwellautomation.com/en-us/products/hardware/allen-bradley/network-security-and-infrastructure/io-link-technology.html for
additional details about the operation of the RightSight in I0-Link mode.




RightSight Photoelectric Sensors Specifications Technical Data

Table 8 - User Interface Panel
Description I3 | Grate Status Label
Off Output de-energized Output de-energized
No Nanual - -
Ajustment  Adjustment Teach Yellaw On Output energized Output energized
_ Flashing SCP active NA
a"i(:;q;e- o Button 0ff Margin <2.5 Normal operation
(7} g Drange On Margin>25 Teach mode active
2t ' Flashing Output SCP active (AC models only} Teach mode active or output SCP active
%l off Sensor not powered, SCP active, Sensor nt powered
= = output active
£ g Green On Sensor powered Sensor powered
s Unstable margin condition or
Flashing = output SCP active

1] For OC medels. output and margn status indicators alterate flashing when SCP is active.

Wiring Diagrams

IMPORTANT

quick-disconnect models refer to Allen-Bradley 883D cordsets.

For Allen-Bradley® programmable controller compatible interface, see publication 42-2.0. All wire colors on

21.6...264V AC/DC Sensors
AC Wiring for 42EF-_ _ _C __~ __ Hodels (N-HOSFET) DC Wiring for 42EF-__ _C _ _ - __Hodels (N-HOSFET)
he u 2 ) Fed/wnis i p— ) A || g . FE/BECA —_—
:‘_ Slack —Z_—:'_- Paé (3] ol Sack T '_‘7"-}[!47@1
@ Srran 12 @ . —= 2 ® I e @ I | gy o /NiR ’
Cable Quick Disconnect Cable Quick Disconnect
AC Wiring for 42€F- . _F . - . Models (P-MOSFET) DC Wiring for 42EF-.. . . F - - - . Models (P-MOSFET)
 Brown —u BI T, T R— e LU 5 | 1oy Red/aC +
Slach —T 3 [ r S _T 5 et 7
;‘_ a8 A - o] ‘—————-1 hﬂ)_—{El
2 T @ @ T 5 @ 2 gy PtfMiLE
Al Nodels
hedBock ., o _ ) -;an s 2 1
’ ) o
LTI ®__.m__®__.,£ " 5
Quick Disconnect Cable Quick Disconnect 0C Micro Pico
10.8...30V DC Sensors
Models with Dual NPN and PNP Outputs
pa— - _'_- Brown +
— | Whits e 12 oy Mite
—la L gy i
® _Mﬂ-. ® — L - >
Cable Quick Disconnect DC Micro
Models with Complementary NPN Outputs Models with Complementary PNP Outputs
Dowe » g RPN s 2 i ; Himan + 1 gy 30N i
T Ay T E ]?f-»
O L1 e O] LN e ot A R0 B e 0,0 B 0 B w120
Cable Quick Disconnect DC Micro Pico Cable Quick Disconnect
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Approximate Dimensions

Dimensions are shown in mm (in.). Dimensions are not intended to be used for installation purposes.

IMPORTANT  All sensors supplied with one M18 mounting nut (Cat. No. 75012-097-01) except fiber optic models, which come with
two M18 mounting nuts (Cat. No. 75012-025-01).

AC/DC and Laser Models AC/DC and Laser Models
| 131wy -n o 305 [1L36)_
(0.8 058 2.5 -+ 27{106)
L0 (0.8 : 0
(0.40) (0.40) 27 ;
(1.29) (1.84)
84 T 10 95
~Lmexin (038) 0.40) (0.38)
Thread - ot 4
L He 036) ;
X5 | Thread 5 v
(1.04) ‘ 3.6(0.145) dia.
3.6(0.45) dia. (learance for
Clearance for #6-32 Serow
165 #5-32 Screw (2 Places)
iy (0.55) [2 Maces) )45)
(8) Fica Duick Disconnect
\ 2m(B6it) Sansitivity Adjustment T
{ ’ ; Cable _ [Diffuse, Sharp Cutoff,
) gfc"’ Quick | and Fiber Optic Only) 37
isconnect ~— 3 (148)
Status Indicators ;
: = 10
(057) o 0.39)

M8 Mounting Nut
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FOTOCELULAS PEQUENAS

Imagen aproximada

C€

ECOLAB

SIRIC" g

Datos tecnicos detallados
Caracteristicas

Principlo del sensor/ de detecclon
Dimenslones (An x Al x Pr)

Forma de la carcasa (sallda de luz)
Alcance de detecclon max.
Distancla de conmutacion

Tipo de luz

Fuente de luz

Tamano del spot (separacion)
Angulo de dispersion

Longitud de onda

AJuste

%) Reflector PLEDA.

2 \ida Gtil media de 100,000 h con Ty = 25 °C

Mecanica/Electronica
Tenslon de alimentacion

Informacion sobre pedidos

Tipo
WL11-2P2430

Otros modelos dal dispositivo y accesorios <»

Barrera fotoeléctnica réflex, Lente doble
156 mmx 485 mm x 42 mm
Rectangular

015m ... 10m H
015m..8m?Y

Luz roja visible

LED ?

@50 mm(3 m)

Aprox. 2,2°

640 nm

Ninguno

10vpc.. 3ovoc?

1 Valores limite en funconamiento en red prategida contra cortocircuito max 8 A

2 No e deben sobrepasar por exceso o por defecto las tolerancias de Uy,

3 gin carga
) Duracion de la sefal con carga ohmica.
5 Con una relacén claro/oscuro de 1:1.

5 A = Conexiones Uy protegidas contra polanzacion inversa.

Ne= Supresion de impulsos parasitos.

& D = Sabkdas a prueba de sobrecorrients y cortocircuitos

9 Tension asignada CC 50 V.

N.° de articulo
1041385



WL11-2P2430 | W11-2
FOTOCELULAS PEQUENAS

Ondulacion S5vg 2
Consumo de corrlente 30ma®
Sallda conmutada PNP
Modo de conmutacion Antivalente
Modo de conmutacion Conmutacién en claro/oscuro
Tension de senal PNP HIGH/LOW Uv-25V/ca. OV
Corrlente de sallda |5, 100 mA
Tiempo de respuesta <25ms?
Frecuencla de conmutaclén 200 Hz
Tipo de conexion Conector macho M12 de 4 polos
Proteccion de clrculto AS
¢l
s
Clase de proteccion ne
Peso 120g
Flitro de polarizacion v
Materlal de la carcasa Plastico, ABS
Materlal de elementos opticos Plastico, PMMA
Grado de proteccion PE6
IPET
IPE9K
Operacion a temperatura amblente -30 °C +60 °C
Almacenamlento a temperatura amblente -40 °C ... +75 °C
N.° de archivo UL NRKH E181493 & NRKH7 E181493

1} Valores limite en funcionamiento en red protegida contra cortoarcuito max. 8 A
2 No se deben sobrepasar por exceso o por defecto las toleranaas de Uy,

) Sin carga.

¥ Duracin de la senal con carga chmica

5 Con una relacion claro/oscuro de 1-1.

Bla= Conexicnes Uy protegidas contra polanzacion inversa.

)¢ = Supresién de impulsos parasitos.

8 D =Salidas a prueba de sobrecomriente y cortocircuitos.

9 Tensidn aagnada CC50V

Caracteristicas técnicas de seguridad
MTTFp 3.092 afos
DC, ., 0%

Clasificaciones

ECI@ss 5.0 27270902
ECl@ss 5.1.4 27270902
ECI@ss 6.0 27270902
ECl@ss 6.2 27270902
ECI@ss 7.0 27270902

ECI@ss 8.0 27270902
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Esquema de dimensiones (Medidas en mm)

WL11.2
15.6(0.61) P
e
= e
| 5 3
Dr-t=— o o
@f-i- i 61 2 o
[ ] | (0.24) o
RE
— o™~
-
wn

@ Eje 6plico, transmisor

@ Eje optico, receptor

@ Indicador LED verde: tension de alimentacion activa
@ Indicador LED amarillo: estado de la recepcion de luz
® Agujero pasante 8 4,2 mm

® Conector macho M12, 4 polos o cable

Accesorios recomendados

Otros modelos del dispositivo y accesorios =+ v oo W1 LD
Escuadra y placas de fijacion

Escuadra de fijacion grande, Acero inoxidable, Material de fijacion incluido

[-z"’t Escuadra de fijacion para reflectores universal, Acero, revestimiento de cinc

Reflectores
Forma rectangular, atornillable, 40 mm x 60 mm, PMMA/ABS, Atornillable, fiacion de
2 orificio

Conectores y cables

Cabezal B. Extremo de cable abierto

Cabezal A- Conector hembra, M12. 4 polos, recto, Con codificacion A
Cable: Cable sensor/actuador, PVC, sin apantallar, 5 m

Cabezal B. -

Cabezal A: Conector macho. M12, 4 polos, recto
\ Cable: sin apantallar




WL11G-2B2531 | W11G-2
FOTOCELULAS PEQUENAS

Informacion sobre pedidos

Tipo N.° de articulo
1041390

WL11G-2B2531

Otros modelos del dispositivo y accesorios -* - VW1LIC

Imagen apraximada

q3
ECOLAB

SIARICT X

Datos técnicos detallados

Caracteristicas

Princlplo del sensor/ de detecclon
Dimenslones (An x Al x Pr)

Forma de la carcasa (sallda de luz)
Alcance de detecclon max.
Distancla de conmutacion

Tipo de luz

Fuente de luz

Tamano del spot (separaclon)
Angulo de dispersién

Longitud de onda

AJuste

Aplicaclones especlales

1 Refiector PLSDA.
2 Vida 0til media de 100.000 hcon Ty =25 °C.

Barrera fotosléctrica réflex, Autocoimacion
15,6 mm x 48.5 mm x 42 mm
Rectangular

Om..4m?

Om..4m?Y

Luz roja visible

LED?

@25 mm(1.5m)

Aprox. 1.5°

640 nm

Potenciometro, 11 revoluciones

Deteccion de objetos transparentes
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Mecanica/Electronica
Tenslon de alimentaclon
Ondulacion

Consumo de corrlente
Sallda conmutada

Modo de conmutacion

Tipo de conmutacion selecclonable
Tenslon de senal PNP HIGH/LOW
Tenslon de sefial NPN HIGH/LOW
Corrlente de sallda |4,

Tiempo de respuesta

Frecuencla de conmutacion

Atenuacion a lo largo de los haces de luz
Tipo de conexion
Protecclon de clrculto

Clase de protecclion

Peso

Flitro de polarizacion

Materlal de la carcasa
Materlal de elementos 6pticos
Grado de protecclon

Disefio especilal

Operacion a temperatura amblente
Almacenamlento a temperatura amblente
N.” de archivo UL

10vDC..30vDCY

sSvm”

30ma?

pnp ¥

NeN ®

= 45
Conmutacion en claro/oscuro
Opcional, por cable de control L/D
Uv-3V/ca. 0V

Aprox. UV / <3V

100 mA

<330 ps ¥

1500 Hz "

>8%

Conector macho M12 de 5 polos

ASI

c 9)
D 10|

I

120g

v

Plastico, ABS
Plastico. PMMA

IPE6
IPE7
IPE9K

Deteccion de objetos transparentes
-30 °C ... +60 °C

-40 °C . +75 °C

NRKH.E181493 & NRKH7 E181493

D valores limite en funcionameento en red protegicda contra cortoarcuto max. 8A

2 No s deben sobrepasar por exceso o por defecto las tolerancias de Uy

3 gin carga

4 DV 0 desconectado, conmutacién en daro.
%) UV, conmutacion en cacuro.

&) Duracion de la senal con carga ohmica.

N Con una relacion claro/oscuro de 1:1.

e

9 C = Supresion de impulscs parasitos.
10|

Caracteristicas técnicas de seguridad

MTTFp
DC.ne

A = Conexicnes Uy protegidas contra polanzacion inversa

D = Salidas a prueba de sobrecornente y cortocircuites

823 anos

0%
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285

Posibilidades de ajuste

&

@ Indicador LED verde: tension de alimentacion activa
@ Indicador LED amarillo: estado de la recepcion de luz
® Ajustador de la sensibilidad

Esquema de dimensiones (Medidas en mm)

129

Tiosa)]
15.6(0.61) 42 (1.65) =
s
—— =
O+ 5 3
l & 61 2| @
i : 024 G| ¥
— ™

|

=

b

w

(@ Centro del eje optico

@ Indicador LED verde: tension de alimentacion activa

@ Indicador LED amarillo: estado de la recepcion de luz

@ Agujero pasante @ 4,2 mm

@® Ajustador de |la sensibilidad. potenciometro

® Conector macho M12, cable con conector macho M12 o cable



286

WL11G-2B2531 | W11G-2
FOTOCELULAS PEQUENAS

Accesorios recomendados
Otres modelos del dispositivo y accesonos =% v oo com /WiiGD

Escuadra y placas de fijacion
’ Escuadra de fipciin grande, Acero inoxiiable, Matenal de fijacion incluido

f”‘ Escuadra de fiaclén para reflectores universal, Acero, revestimiento de cinc

Forma rectangular, atornillable, 51 mm x 61 mm, PMMA/ABS, Atomillable, fijacion de
2 orificio
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Imagen aproximada

Ce

EconB ‘®-

SIRIC”

suze| AG
ertnd oy GCK

Datos técnicos detallados
Caracteristicas

Tipo de dispositivo

Princlplo del sensor/ de detecclon
Dimensiones (An x Al x Pr)

Forma de la carcasa (sallda de luz)
Alcance de detecclon max.
Escaner lineal

Tipo de luz

Fuente de luz

Tamano del spot (separaclon)
Angulo de dispersion

Longltud de onda

AJuste

Aplicaclones especlales

1) Refiector PLROA

2l \ida til madia de 100.000 h con Ty=25°C

Informacion sobre pedidos

Tipo
WL12G-382531

Incluido en el volumen de suministro: BEF-KHW12 (2)

Otros modelos del dispositivo y accesorios -

Fotocélulas

Barrera fotoeléctrica réflex, AutocoEmacion

15,6 mm x 48,5 mm x 42 mm
Rectangular

om..4m?Y

Aprox. 1.5°

Luz roja visible

LED 2

@25 mm(1,5m)

Aprax. 1.5°

640 nm

Potenciometro, 11 revoluciones

Deteccion de objetos transparentes

N.° de articulo
1041456
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FOTOCELULAS PEQUENAS

Mecanica/Electronica
Tension de allmentacion

Ondulacion

Consumo de corrlente
Sallda conmutada

Modo de conmutacién

Tipo de conmutaclon selecclonable
Tension de sefial PNP HIGH/LOW
Corrlente de sallda |5,

Tlempo de respuesta

Frecuencla de conmutacion

Tipo de conexlon
Protecclon de clrculto

Clase de proteccion

Peso

Flitro de polarkzacion

Materlal de la carcasa
Materlal de elementos opticos
Grado de proteccion

Diseno especlal
Operacion a temperatura amblente

Temperatura amblente de almacenamlento

N.” de archivo UL

10VDC..30vDCY

<5v32’

30mad

PNP
NPN

Conmutacion en claro
Conmutacion en oscuro

Opcional, por cable de control L/D
>W-3V/ca OV

<100 mA

<330 ps ¥

1.500 Hz ¥

Conector macho M12 de 5 polos
A 6]

c 7

D 8

Ll

120g

v

Metal, Fundicion inyectada de zinc
Plastico, PMMA

IPE6
IP67
IPE9K

Deteccion de objetos transparentes
-40 °C .. +80 °C
-40°C...+75°C

NRKH E181493 & NRKH7 E181493

1) Valores limite en funcionamiento en red protegida contra cortoarcuito max. 8 A

2) >
“! No se deben sobrepasar por exceso o por defecto a5 toleranaas de Uy.

2 sin carga.
9 Duracidn de la senal con carga ohmica
5) Con una relacién claro/oscuro de 1:1.

\] »
2 A = Conexicnes Uy protegidas contra polanzacion inversa

Te= Supresién de impulscs parasitos.

8 D = Salidas a prueba de scbrecoriente y cortecircuitos

Caracteristicas técnicas de seguridad

MTTFp
DCune

Clasificaciones
ECI@ss 5.0
ECl@ss 5.1.4
ECI@ss 6.0

823 anos

0%

27270902
27270902
27270902
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Posibilidades de ajuste
WL12.3, WSE12.3

@ 3

@ |o
o

@ Indicador LED amarillo: estado de la recepcion de luz
@ Indicador LED verde: tension de alimentacion activa
© Ajustador de |a sensibilidad: potenciometro

Esguema de dimensiones (Medidas en mm)
WL12-3, WSE12-3

24(0.94) 10{0.39)

L | @
| EX3

156 (0.61) 29.9(1.18 o
® ®3
el | e I e

|
|
|

[e2]

-
39.9(1.57)
48.5 (191)

32(1.26)

€Y
Q5 ®
| 19.4
(0.76)
@ Cje optico

@ Indicador LED amarillo: estado de la recepcion de luz
@ Indicador LED verde: tension de alimentacion activa
@ Rosca de fyjacion M4, 4 mm de fondo

® Orificio de fijacion, @ 4,2 mm

© Ajustador de la sensibilidad: potenciometro

@ Conexién
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Accesorios recomendados
Otros modelos del depositivo y Accesonos =& v i com Wil

Conectores y cables

Cabezal A: Conector hembra, M12, 5 pines, acodado, Con codificacion A
Cabezal B: Extremo de cable abierto
Cable: Cable sensor/actuador, PVC, sin apantallar, 2 m

Escuadra y placas de fijacion
[r'“ Escuadra de fyacion para reflectores universal, Acero, revestimiento de cinc

—
s e

Reflectores

¢ Triple de precision, atomillable, adecuado para sensores laser, 52 mm x 62 mm, PM-
'I MA/ABS, Atomillable. fijacion de 2 crificio




BC Series

Color Mark Sensor

Color Mark Sensor

=] Feature

@ Qutstanding color matching accuracy

- RGB light emitting diodes and 12-bit resolution

- 2 detection modes (color only / color + intensity)

- 3-step sensitivity adjustment for each mode (fine, normal, rough)
® External light interference reduction minimizes ermrors and allows

stable detection

® Check reference color with teaching indicator
® Operation indicator (red LED), stability indicator (green LED),
timer indicator (orange LED)
® Configure operation functions with external input from wiring
®W1.24 x L6.7 mm spot size for detection of tiny targets and color marks
® |P67 protection structure (IEC standard)

manual before using.

Please read “Caution for your safety” in operation c €

(=] Overview

General photoelectric sensor detects present or absent of target by light.
Color mark sensor detects colors of surfaces by RGB (red, green, and

blue) light source.

Saving the desired color at the inner memory, color mark sensor emits
RGB LED light source to the target sequentially

Color mark sensor calculates ratio of the three colors, RGB, for the
optimized sensing via the inner light collection lens. Bive = \

lens, BC Series compares selling color and sensing color with full-color

Optic
Sensors

9
DoorArea
Seasors

&
Proxwmity
Sensons

{E)
Prossum
Sensors

i

Rotary
Encoders

{0)

Cosmectons!
Coanector Cables!
Semar Distrduion
Boases Sacken

"
Temperatare
Controliers

L

RGS Ight source

Using off-axis optical system for minimized optical loss, and cylindrical  feg EW\ —gﬁ;&?'
-

determination

Transhuco lens

Transiuceet (1)

= Applications wot | Do
Packaging, stickers industry: Label status, Mark color check, etc.
Electronic components, semiconductor industry. Defective unit "
check, Connector color check, etc Timars
= Specifications o
Model BC15-LDTC |BC15-LDT-C-P ——
Sensing method Convergent reflective type ™
Sensing distance 15mm +2mm Spand /s
Sensing target Opaque, translucent Weter
Hysteresis Max. 20% of sensing distance (may vary by sensing mode or sensitivity) g
Spot size 1.24%6.7mm (rectangular) g:‘wlay
Response time 500us nles:
Power supply 12-24VDC +10% (npple PP max 10%)
Curent consumption Max_30mA 1%
Light source Full Color LED (red, green, blue) Controtiers
Sensing mode C (color only) mode, C+l (color + intensity) mode =
Output mode Color match output, color mismatch output Switshng
Output timer 40ms OFF delay timer function T
NPHN or PNP open collector output
Control output * Load voltage: max. 30V « Load current: max. 100mA ‘5‘2,,,.,“,,
* Residual voitage - NPN: max. 1V, PNP: max. 2.5V B
Protection circuit Reverse polarity protection, output short-circuit protection
Indicator Operation indicator: red LED, Stability indicator: green LED, Teaching indicator: full Color LED L‘?‘ ghiat
Connection method Connector type m;
External input External SET cable input
Insulation resistance Over 20MQ (at 500VDC megger) 8,
MNoise immunity +240V of square wave noise (pulse width: 1us) from the noise simulator e
Dielectric strength 1,000VAC at 50/60Hz for 1min e
Vibration 1.5mm amplitude at 10 to 55Hz frequency in each X, Y, Z direction for 2 hours .
Shock 500mVs? (approx. 50G) in each X, Y, Z direction for 3 times Sottware
) Ambient ilumination |Incandescent lamp: Max. 3,000Ix (receiver illumination)
Environ- [Ambient temp 1010 55°C, storage: -25to 75°C
Ambient humidity 35 1o 85%RH, storage: 35 to 85%RH
Protection structure IP67 (IEC standard)
Material Case: polycarbonate, Sensing part: acrylic, Bracket: stainless steel 304 . Bolt: carbon steel
Accessories Bracket, Fixing bolts: 2 | Adjustment screwdriver. 1
Approval CE
Weight*' Approx. 80g (approx. 14q)

¥ 1. The weight includes packaging. The weight in parenthests is for unit only.
% The temperature and humidity of environment resistance is rated at non-freezing or condensation.
—_——————

Avutonics

A-9



BC Series

(w] Control Output Diagram

* NPN open collector output e PNP open collector output
Photoelectnc sensor arcuit Connection Photoelectric sensor circuit Connection
™1 La & (brown) +V - 2o %) (brown) <V
L \'J > 4 L N
4:‘ ; Overcurrent ¥
:3: 4Kl + 7 (black) Output " :é = prewmu!: E .4 12-24VDC
G| [Overcarrent T 12:24VDC 5 cron lq (black) -]
c prevention £ —@)——{w% Tm@[—
ﬁ circuit 3 blue) OV g L (bive) OV
@l ue) @( ue)

i
H

— E (white) SET

@——o/ —
(white) SET

i}
i

[m] Connections For Connector Part

Pin number | Cable color | Name * Connector cable (sold separately)

@ @ 1 Brown +V % Connector cable model
c : CIDH4-

- White SET {connector length - 2, 3, 5, 7m)
@ @ 3 Blue GND OV)

4 Black ouT ¥ Please refer to the G-6 for connector cable.

M12 Connector Pin
(w] Operation Mode
Match rate A
Teaching value
Hysteresis
Sensitivity

Stability indicator (green LED) OFF

ON

I

|—  —
f-——<
T

ON

Operation indicator (red LED) OFF

l

ON

Transistor output OFF

|

I [ ]

¥ The waveforms of “Operation indicator' and “Transistor output” are for color match mode operation.
They are opposite operation for color mismatch mode operation.

(@] Unit Description
1 ouUT ST 2
= 3
— 4
— 6
— 6

1. Operation indicator (OUT): ON (red) indicates operation.
2. Stability indicator (STB). ON (green) indicates stable status.
3. Timer indicator (TMR): ON (orange) when timer is set.

4. Teaching indicator:

Displays the reference color after successfully "teaching™ the color.
3 The teaching color and the color displayed on the teaching mdicator
may differ depending on environment conditions (ambient light,
reflection angle, maternal, etc.)

5. SET key: Used for function settings.

6. Color match/mismatch switch
- N.O.: Output ON when target color matches reference color.
- N.C.. Output ON when target color does not match reference color.

Avtonics



Color Mark Sensor

(= Dimensions

(unit- mm)

B
Fiber
Optic
Sensors

ot I 3Te

58

9
DoorArea
Seasors

254

{0y
Proxmity
Sensons

|

58

(E)
Prossumn
Sensors

"

Rotary
Encoders

M12 Tap /‘I[ —

{0
Cosmectons!
Cosmector Cables!

e Mounting Bracket Saua Distrdugicn

Boses Sacken

(L]
R? Temperatare
Controliess

2-R16
N I
N /\% % 2-932 o

5583 [ Power
Controfiers

i
9 Counters

10.6

25 4% -

6—03 2 Timers
27 2R2

i
Paned

'%9- | Weters

(v
Tacho!
Spesd I Pulse

5 Wotor

"
2 Dizplay
Q 3 Units

A 10)
35201 20 o Sewier

Controfiers

254"

215!

8.8

"
Switchng
Mode Pows

[w] Installation and Sensitivity Adjustment s

Q)
Stepper Motors
& Dovers

@Instauabon & Conttoliers

- Place the color mark sensor and the target object facing each other then "

affix the unit. The installation distance should be within £2mm of 15mm Craphist

@Press the SET key to enter teaching standby status, Place the desired color Panck

at the sensing position (spot) and hold the SET key for 3 seconds to set the s
o reference color. When it is complete, the teaching indicator will display the set Fitia

color b

(@Hold the SET key for 3 seconds change sensing mode and sensitivity

settings. n
@Hold the SET key for 5 seconds to set the timer. The timer is a 40ms OFF Sottware

delay tmer.

xIn case of teaching ermor, the output indicator and teaching indicator will flash
' depending on the intensity of recewved light.
%When detecting metal or glossy objects tilt install the sensor at about 10 to 20

degree angle

| Within 1542mm

Avutonics A-11



BC Series

(w] Functions

i+ Color teaching
Set the reference color with the teaching function. Press the SET key in RUN mode to enter teaching standby status. Place the desired
color at the sensing position (spot) and hold the SET key for over 3 seconds
When teaching is complete, the teaching color indicator will turm ON.
When there is an error, the operation indicator will flash (red).
 Display teaching
The set reference color can be displayed on the teaching indicator
With the ability to check the set reference color there is no need to re-set the teaching color every time.
It may difficult to check the similar colors when installing multiple sensors.
Teaching indicator color is available only for reference.
% The teaching color and the color dvsprayed on the teaching indicator may differ depending on environment conditions (ambsent light,
reflection angle, matenal, etc)
) Sensing mode, sensitivity setting (color tolerance)
Two sensing modes; C (color only) mode discriminates by color rate and C+l (color +intensity) mode discnminates by color rate and contrast.
Set the sensing sensitivity (fine, normal, rough) at each sensing mode.
. Color match/mismatch mode
- Color match mode (N.O.) - Output ON when target color matches reference color.
Turn the color match/mismatch switch towards N.O.
- Color mismatch mode (N.C.) : Output ON when target color does not match reference color.
Turn the color match/mismatch switch towards N.C.
) OFF delay timer
Timer (40ms OFF delay) functions helps prevent output malfunction from target objects moving too rapidiy. The timer indicator tums ON
(orange) when the timer function i1s set.

[w] Operation and Settings i
SET
SET over 5 sec
Start over 3 sec Teaching |<€——— RUN >
! - T
teaching standby  |——» i e Timer setting

SET SET

over 1sec
SET
over 3 sec

Sensing mode,
sensitivity setting
RUN mode
L .
: SET SET
[SH l aver 5 sec l over 3 sec
Teaching Timer setting Sensing mode, sensitivity setting
' Teaching standby Timer ON C mode: Fine
H Teaching our STB TMR Teaching
. OUT | STB |ingicator OUT | STB | ingicator
i sET ) —1. 2 o | & o @ »
I p ® |orange) (red)
E l S Ise*r [ser
: over 3 sec C mode: Normal
. Timer OFF
H oUT sT8 Teaching indicator
. indicator L4 D » LJ » ° »
— e s 3 et (green)
| amengonan| OVEr 1sec l SET
€T emor |l O ® % C mode: Rough
ouT | stB [[eaching
»
» o {bive)
| ser
C+l mode: Fine
* Indicator status Teaching
® |on o | I8 o
D | Flashing (every 0.5 sec) t d (red)
& | OFF + SET
: - C+lmode: Normal
% Settings can be c_onllgured externally using SET cable. BT SR | Teaching
% 1: After teaching is complete, the unit will return to RUN mode indicator
automatically ° 0 »
When there is no SET input for 10 seconds dunng teaching standby, (green)
the unit will return to RUN mode. l SET
%2 Light color vanes depending on error type. Please refer to C+l mode: Rough
"®] Indicator display”. ouT STB "I'glcaljltr;g
ovesr?sec @ » »
(blue)
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IMF12-04BPPNCOS | IMF
INDUCTIVE PROXIMITY SENSORS

Ordering information

Type
IMF12-04BPPNCOS

Included in delivery: BEF-MU-MLZNL (1)

Other models and acceasaries -+

Mustration may differ

C€

@ IO Link
@- Hl

Detailed technical data

Features
Housing Cylindrical thread design
Housing Standard
Thread size M12x1
Diameter @12 mm
Sensing range S, 4 mm
Safe sensing range S, 3.24 mm
Installation type Flush
Switching frequency 2,000 Hz
Connection type Male connector M12, 4-pin %!
Switching output PNP
Output function Complementary
Electrical wiring DC 4-wire
Enclosure rating IP68
1PE9K ¥
Speclal features Resistant to cleaning agents, 10-Link, Temperature resistance
Speclal applications Hygienic and washdown zones, Difficult application conditions

1 with gold plated contact pins.

2! According to EN 60529,

3 According to IS0 20653:2013.08

Part no.
1076674



IMF12-04BPPNCOS | IMF
INDUCTIVE PROXIMITY SENSORS

Mechanics/electronics
Supply voltage

Ripple

Voltage drop

Hysteresls

Reproducibliity
Temperature drift (of S,)
EMC

Contlnuous current |,
Short-circult protection
Reverse polarlty protection
Power-up pulse protection
Shock and vibration resistance

Amblent operating temperature
HousIng material

Sensing face material

HousIng length

Thread length

Tightening torque, max.

Items suppllied

Protection class

UL Flle No.

Da lq Max.
2 Ub and Ta constant
3 Of Sr.

Safety-related parameters
MTTFp

DC..y
Twm (misslon time)

Communication interface
Communication Interface
Communication Interface detall

Process data length
Process data structure

Reduction factors
Note

Stalnless steel (V2A, 304)
Aluminum (Al)

Copper (Cu)

10VDC..30VDC
< 10%

<2yt
3%..20%
s2%23

+10%

According to EN 60947-5-2
< 200 mA

v

v

v

100 g/ 2 ms / 500 cycles; 150 g/ 1 Mio cycles; 10 Hz
60g

-40 °C .. +100 °C

Stainless steel VA4A, DIN 1.4404 / AIS| 2161
Plastic, LCP

65 mm

48 mm

Typ. 32 Nm

Mounting nut, V4A stainless steel (2x)

"

E181493

1,687 years
0%

20 years

10-Link V1.0
COM2 (28 4 kBaud)
1 Byte

Bit O = Sr reached
Bit 1 = Sa reached

The values are reference values which may vary
Approx. 0 65
Approx. 0.35

Approx. 0.24

55 Hz /1 mm; 55Hz .. 500 Hz /
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IMF12-04BPPNCOS | IMF
INDUCTIVE PROXIMITY SENSORS

Installation note

Classifications

:Cl@ss 5. 27270101
27270101
27270101
27270101
27270101
27270101
27270101
39122230

Installation note
Flush installation
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BPR10K
Product
Dia

Dielectric Strength
(Contact-Contact)

Isolation Resistance
Operating Temperature
Pollution Degree
Protection Degree
Cable Section
Screw Torque
Maximum Current
Maximum Power
Resistive Value
Spin Angle

Serial

Specifications

Standards / Certificates

C€ &

Potentiometer

22mm

1750 Vrms

10 MQ min. (500V DC)

-15/+80°C

3

IPE5

0.75-1.5 mm2

1,5Nm

12,20 mA

1,5 W (702C)

10kQ

270°

B Series Plastic

Non-flammable VO PA6.6

Variety of impedances

IP65 protection from front side

IEC 60393-1
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e[m[3]S]

B200EE

Product Control Unit

Model Emergency

Type Turn to Release with Label
Contact INC

Color Red

Dia 22 mm

Head Dia 40 mm

Current le 4 A(250V AC)

Usage Category AC 15

Mechanical Life Min Qty 500000

Electrical Life Min Qty 100.000 Qty
Operating Frequency On-Off /Hour Mech. 1200 Elec. 1200
Insulation Voltage Ui 300V

:;::aglgsee Withstand Uimp 2 5 KV

Dielectric Strength

(Body-Contact)gt 2 I00VAE

Dielectric Strength

(Contact-Contacgtt) 120004c

Isolation Resistance 10 MQ min. (500V DC)
Operating Temperature -15/+80°C

Pollution Degree 3

Protection Degree IP50

Contact Material AgNi

Cable Section 1.5-2.5 mm?

Screw Torque 1,5 Nm

z::;tdct:cmt Breaking = 1KA

Serial B Series Plastic

Specifications

Non-flammable VO PAG6.6 contact blocks

Various illumination contact blocks availablity

Variety of products for all areas of application




300
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B100DH

Product Control Unit
Model Spring

Type Flush
Contact INO

Color Black

Dia 22 mm
Current le 4 A (250V AC)
Usage Category AC 15
Mechanical Life Min Qty 500000
Electrical Life Min Qty 100000
Operating Frequency On-Off/Hour Mech. 3000 Elec. 1200
Insulation Voltage Ui 300V
{nl::att;lgsee Withstand Uimp 25 kV
Dielectric Strength

(Body-Contact)8t RIS
Dielectric Strength 1.500V AC

(Contact-Contact)

Isolation Resistance

10 MQ min. (500V DC)

Operating Temperature -15/+80°C
Pollution Degree 3

Protection Degree IP50

Contact Material AgNi

Cable Section 1.5-2.5 mm?
Screw Torque 1,5 Nm

Short Circuit Breakin

Capacity g Ics 1 kA

Serial B Series Plastic

Specifications

Non-flammable VO PAG6.6 contact blocks

Various illumination contact blocks availablity

Variety of products for all areas of application

Standards / Certificates |IEC60947-5-1 TSEN60947-5-1 UL508 VDE 0660
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BO80OXS

Operating Current
Operational Frequency
Operational Voltage
Product

Color

lllumination

Dia

Power Consumption
Insulation Voltage
Operating Temperature
Pollution Degree
Protection Degree
Cable Section

Screw Torque

Serial

Electrical Life
Specifications

Standards / Certificates

e

5-20 mA (12-30V AC/DC)

50 Hz

12-30V AC/DC

Pilot

Yellow

with LED

22mm

0.7 W

Ui

300V

-15/+70°C

3

IP50

1.5-2.5 mm?

1,5Nm

B Series Plastic

Min Hour

10000

Non-flammable VO PA6.6 contact blocks

Various illumination contact blocks availablity

Variety of products for all areas of application

TS EN 60947-5-1

il ©




DISENO E IMPLEMENTACION DE UNA ESTACION MODULAR DE
SELECCION Y PALETIZADO PARA EL DESARROLLO DE SISTEMAS
AUTOMATICOS DE CONTROL EN PROCESOS CONTINUOS

INFORME DE ORIGINALIDAD

/s 3y, T Do

INDICE DE SIMILITUD FUENTES DE INTERNET PUBLICACIONES TRABAJOS DEL
ESTUDIANTE
FUENTES PRIMARIAS
hdl.handle.net 30
Fuente de Internet A)

Submitted to Universidad Catodlica de Santa 2
, %
Maria
Trabajo del estudiante
Submitted to Pontificia Universidad Catolica 1 o
del Peru °

Trabajo del estudiante

WWW.Ccursosaula21.com 1 o
0

Fuente de Internet

-~

www.tme.eu ']
%

Fuente de Internet

o

download.schneider-electric.com 1 o
0

Fuente de Internet
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