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1. OBJETIVO DE LA GUIA

Objetivo General

Desarrollar el control remoto de la planta de tanques interactuantes en una aplicacion de

control distribuido en redundancia.

Objetivos Especificos

e Entender las ventajas de los sistemas de control distribuido y la forma en la que sus
componentes pueden utilizarse para construir sistemas redundantes, flexibles y

eficientes.

e Comprobar la comunicacion del sistema de control distribuido en redundancia con el

nodo de entradas y salidas analdgicas DeviceNet.

e Realizar un Control PID serie en el tanque 2 (WT2), de la planta de tanques
interactuantes del laboratorio de control de procesos, utilizando un PLC MicroLogix
1500 como controlador primario, el nodo de entradas y salidas analdgicas DeviceNet
como controlador secundario y el bus de campo DeviceNet como sistema de

comunicaciones.

e Realizar control, monitoreo local y remoto de la planta de tanques interactuantes.



2. SISTEMAS DE CONTROL DISTRIBUIDO

Los sistemas de control distribuido DCS (de sus siglas en ingles distributed control
sistem), son aquellos sistemas de produccion en los que hay varios equipos de control,
cada uno de los cuales controla una parte del proceso global, definido en procesos,
grupos de procesos 0 areas funcionales, los sensores y actuadores de cada parte estan
conectados a su correspondiente equipo de control. Para que el sistema general funcione
correctamente es necesario que los distintos equipos puedan comunicarse entre si, es
decir, que exista una red de comunicacion a través de la cual se puedan transmitir datos
de configuracion y valores de las variables del proceso entre los distintos equipos, por
tanto, un DCS esta formado por equipos conectados mediante una red de comunicacion y
pueden ser supervisados por computadores industriales y pantallas para el despliegue de

diferentes variables existentes en los procesos[1].

2.1. Componentes de un Control Distribuido

Los componentes de un sistema de control distribuido se pueden esquematizar en tres
elementos 0 componentes fundamentales tal como aparece en la Figura 1 y pueden
definirse de la siguiente manera: Interfase al proceso, interfaz al operador y red de
comunicacion, un cuarto componente de los DCS puede considerarse el software para el

control y la supervision de procesos [1].
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2.1.1. Interfase al Proceso

Es la comunicacion del sistema con los dispositivos existentes en el nivel de campo, en
esta parte se encuentran equipos especializados que se dedican al control de las
diferentes variables en los procesos como son: temperatura, caudal, entre otras, suele
haber dos tipos de equipos para realizar la interfase con el proceso. Uno de ellos,
denominado habitualmente controlador, se dedica al procesamiento de lazos de control
con entrada procedente de elementos de medida, y salida hacia elementos finales,
mientras que otro modulo se dedica al procesamiento de entradas que no necesitan

realizar funciones de control, tal como indicaciones

2.1.2. Interfaz al Operador

Es un medio para supervisar y manipular todas las unidades y sefiales del proceso que el
sistema proporciona al operador. Normalmente este procedimiento se realiza desde una
sala de control o distintas estaciones de trabajo, en la industria existen dispositivos
ampliamente utilizados, que con ayuda del software adecuado sirven de interfaz al
operador para supervisar y manipular las unidades que proporcionan los procesos,
ademas de asistir en el mantenimiento y configuracion de los dispositivos del proceso;
entre ellos se encuentran los computadores industriales, pantallas de mensajes,

terminales gréficos.

2.1.3. Red de Comunicacién

El sistema DCS dispone de una red principal para comunicacién de datos y otra de
reserva. Inicialmente cada red estaba compuesta por un cable coaxial y toda la
electrénica asociada, por donde fluye la comunicacion a lo largo de todos los elementos
del sistema de control. Ante un fallo en la red principal, automéaticamente entra la de
reserva, sin afectar al control de la planta. Hoy en dia tras una amplia cantidad de
protocolos propietarios de diferentes firmas e incompatibles entre si que surgié en los

afios setenta, se plantedé crear un bus de campo estdndar o normalizado, con



procedimientos de validacion y homologacion bien definidos donde las especificaciones
deben estar publicadas y disponibles a bajos costos para cualquiera que desee
adquirirlas, lo que gener6 la disminucion en gran cantidad de protocolos de comunicacion,

surgimiento de los buses de campo y utilizarlos como via de datos [2].

2.1.4. Software para el control y la supervision de procesos

Un sistema DCS, donde los elementos de control no estan en una localizacion central sino
que estan distribuidos en todo el sistema, con subsistemas o procesos cada uno
intervenido por uno o mas controladores intercambiando datos mediante una red de
comunicacion, necesitan de software especializado en brindar informacién en todos los
niveles del sistema, para la administracién y control de las variables de los procesos que
los conforman [3].

Este software son un conjunto de programas que se implementan en uno o varios
computadores para supervision y control de la produccién, normalmente se le denomina
SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition), debera tener acceso a los cambios
que estan ocurriendo en el sistema de control, mediante mecanismos de comunicacién
adecuados para acceder a la informaciéon de los componentes del sistema como: los PLC,
dispositivos inteligentes, controladores industriales, reguladores, etc., para esta
comunicacion, el sistema SCADA utiliza redes de comunicacion (buses de campo, redes
locales), medio que utiliza para monitorear la informacion sobre la evolucién de las
variables y procesos, como también, para enviar 6rdenes de control.

Los beneficios que proporcionan los SCADA son varios, pero el mas importante es la
utilizacion de computadores tanto industriales, personales como de escritorio para
interactuar con el operador a través de avanzadas interfaces de usuarios. Con esta
caracteristica se permite aumentar la flexibilidad de funcionamiento y reducir costos frente
a la opcién tradicional de paneles de control con sindpticos del proceso y consolas de
operador.

Entre las herramientas software SCADA gue mas se destacan se encuentran:

LabView y Lookout de National Instruments.

Paradym-31 de Advantech.

WizFactory de eMation.



Factory Link 7 de USDATA.

Cimplicity de GE FAPUC.

Intellution Dynamics de Intellution.

Genesis32 de Iconics.

FactoryFloor Software de Opto 22.

RSView32 Y RSBatch de Rockwell Automation.

WiIinCC HMI, SIMATIC WinAC, PLCSim, SIMATIC Protool de Siemens.

FactorySuite 2000 Intouch, IndustrialSQL Server, InControl, In Track, InBatch de

Wonderware [4].

2.3. Niveles de un Control Distribuido

Al momento de describir un sistema industrial de control distribuido, las funciones se
suelen dividir en cuatro niveles distintos y para no confundirlos con los niveles del Modelo
de Referencia de Interconexion de sistemas Abiertos (OSI, Open System Interconnection)
se van a llamar grupos para proposito de este documento. En consecuencia, las funciones
de los cuatro grupos que suelen conformarse y muestran una estructura distribuida de

comunicaciones toman una arquitectura como se ilustra a continuacién en la Figura 2.
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Figura 2: Grupos de tareas en un sistema de control industrial con estructura distribuida



GRUPO 1: Interfaz con el proceso.

Este nivel estd constituido basicamente por unidades de captaciéon de sefiales y

entrada/salida de datos del proceso o de un controlador local.
GRUPO 2: Mando y regulacion

En este nivel se conectan entre si diversos equipos de control como: los PLC, IC,
controladores de robots, controladores numéricos, etc., con unidades de procesamiento y
programas propios que les permitan gobernar y controlar un proceso, normalmente

llamado célula de produccion.
GRUPO 3: Supervision y mando centralizados

Este nivel incluye una serie de unidades denominadas computadores de gestion,
destinadas al control global de los procesos que se han denominado células de
produccidn, estas unidades pueden ser: computadores de proceso, terminales de dialogo,

sindpticos, terminales de enlace con oficina técnica (CAD), etc.
GRUPO 4: Gestién y documentacion

Este nivel incluye la comunicacién de los computadores de gestion de la empresa y es el
encargado del procesamiento de los datos obtenidos por el grupo 3 para efectos
estadisticos, control de produccion, control de calidad, gestion de existencias y direccién

general [5].

Cuando se lleva a la practica el desarrollo de un control distribuido los 4 grupos no suelen
distinguirse de forma clara, sino que dependiendo del proceso productivo se pueden
existir solo algunos de esos grupos o puede haber un solapamiento entre varios de ellos.
Por ejemplo, existen redes en las que se integran dispositivos de campo como: sensores
y actuadores inteligentes, variadores de frecuencia y reguladores PID, con varios equipos
de control (PLC o IC), es decir, una mezcla del grupo 1: Interfaz con el proceso con el
grupo 2: Mando y regulacion. También es frecuente que exista una Unica red que

comunica los computadores de gestion y los computadores de produccion, es decir, que



integra el grupo 4: Gestidon y documentacién con el grupo 3: Supervision y mando

centralizados [6].



3. DESARROLLO DE LA GUIA

Al finalizar la guia de laboratorio, el estudiante deberia ser capaz de:

¢ Reconocer los diferentes elementos Hardware que componen el sistema de control
distribuido en redundancia para la planta de tanques interactuantes del Laboratorio
del PIAI.

o Identificar las funciones de cada elemento que compone el sistema de control
distribuido.

e Manipular las herramientas Hardware y Software requeridas para desarrollar la

configuracién y puesta en operacién del sistema de control distribuido.

Tiempo de Laboratorio: 4 sesiones

Procedimientos:

Funcionamiento del control distribuido en redundancia de la planta de tanques
interactuantes.

Identificacién de los componentes hardware y software requeridos para el sistema
DCS redundante.

Identificacién del proceso.

Obtencién de los pardmetros del modelo de la planta POMTM

Configuracion de los parametros PID del nodo analégico.

Configuracién del bus de campo DeviceNet y los componentes del sistema DCS en
redundancia.

Configuracién del monitoreo, control y visualizacion de proceso (planta de tanque

interactuantes)



3.1. CONTROL DISTRIBUIDO EN REDUNDANCIA DE LA PLANTA DE TANQUES
INTERACTUANTES

La arquitectura observada en la Figura 3. es un sistema de control DCS, donde el PLC
MicroLogix 1500 que esta configurado como controlador primario, es el encargado de
manejar y gestionar el bus de campo DeviceNet, realiza el control de la planta de tanques
interactuantes por medio del bus de campo y el nodo con entradas y salidas analégicas
DeviceNet. El nodo estd configurado como controlador secundario, normalmente se
comporta como un mdédulo de entradas y salidas analdgico, monitorea constantemente el
estado del bus de campo y periédicamente esta realizando seguimiento del esfuerzo de
control del médulo PID del PLC MicroLogix 1500 que controla la planta configurado como
controlador primario, con el fin de colocar en funcionamiento el PID que tiene embebido
cuando detecta una falla en el controlador primario (inhabilidad del controlador primario
por pérdida de las lineas de datos o alimentacion). Como elemento auxiliar se tiene el
PLC MicroLogix 1500 que se ubica en proceso, es el encargado de dar inicio al sistema
(prender la bomba, alimentacion de la instrumentacion) y tiene acceso a la lectura de las
variables del proceso, se ha decidido separar la alimentacién de la planta, porque en caso
de falla de la red y controlador primario, la instrumentacion local del proceso no se

desconecte y siga funcionando con el controlador secundario.
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Figura 3: Aplicacion DCS en redundancia para la planta de tanques interactuantes

Para el monitoreo y control remoto de este proceso, se han instalado dos servidores OPC.:
uno en el computador asignado al proceso y con acceso al PLC auxiliar MicroLogix 1500
que se ubica en proceso, controlando desde un cliente remoto conectado a la red
Ethernet: el inicio del sistema, el monitoreo de las variables y la interrupcion de la linea de
datos del bus de campo para simular una falla. ElI segundo servidor OPC se ha instalado
en el computador asignado para configuracion del controlador primario, por medio de este
servidor, desde un cliente remoto conectado a la red Ethernet se cambia los valores de
consigna del controlador primario y la planta. El supervisorio se instala en un computador
cliente de los dos servidores OPC, con este se tiene acceso a la visualizacion de las
variables de proceso, cambio de los valores de consigna del PLC primario y conmutacion
de la red para simular una falla ocasionando el inicio del funcionamiento el PID del

controlador secundario y la caracteristica de redundancia.
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3.2. Identificacién de los componentes hardware y software requeridos para sistema
DCS redundante

Con el desarrollo de esta guia en el laboratorio de control de procesos de la Universidad
del Cauca, se alcanza un esquema o arquitectura de control distribuido como la que se
muestra en la Figura 3. Los equipos que componen este sistema se muestran en las
tablas 1, 2, 3.

Para el desarrollo de la guia, los componentes se han separado en cuatro partes:
componentes de proceso, componentes de bus de campo, componentes de redes de

niveles administrativos y software para monitoreo, control y visualizacion de proceso.
Componentes de proceso:
Son los dispositivos e instrumentacion necesaria para el funcionamiento de la planta de

tanques interactuantes se detallan en la Tabla 1.

Tabla 1: Componentes del proceso

AREA DE APLICACION :Laboratorios del PIAI

SECCION: Laboratorio De Control De Procesos

PROCESO: Planta De Tanques Interactuantes

Nombre del Tipo de Variable a | Valores de voltaje en Descripcion | Método | Dispositivo
dispositivo manipular proceso variable de de control
i acceso
Entrada Salida y
control
Motobomba On-Off 110v ac Alimentacién Local y PLC
Remoto
Servo-vélvula On-Off 110v ac Alimentacion | Localy Nodo
Analégica 4-20 mA Control Servo | Remoto | analégico
Transmisor de On-Off 24v dc Alimentacion | Localy PLC
Nivel Analdgica 4-20 mA Medida Nivel | Remoto Nodo
analégico
Electrovalvula On-Off 110v ac Control Local y PLC
Remoto

Componentes de bus de campo:

Son los componentes necesarios para el funcionamiento del bus de campo DeviceNet
(ver Figura 4), estos se detallan en la Tabla 2.
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Tabla 2: Componentes del bus de campo DeviceNet

T

1485P-P1H4-T4

AREA DE APLICACION :Laboratorios del PIAI

SECCION: Laboratorio De Control De Procesos

PROCESQO: Planta De Tanques Interactuantes

Id Nombre Referencia Cantidad

A | MicroLogix 1500 LRP Serie C 1764 LRP AWG

B | Scanner DeviceNet 1769-SDN

C | Fuente DeviceNet 1606-XL

D | Interfaz de comunicacion DeviceNet/RS 232 1770 KFD

E | Patch cord DeviceNet 1485K-P1F5

F | Cable RS232

G | Cable Plano DeviceNet 1485CP1E75

H | Terminador de Red 1485AT1E4

| Terminador de Red 1485AT1E4

J | Conectores DeviceNet (Abiertos) 1485P-P1E4
(Cerrados) 1485P-XX

K | PC de configuracion (Windows XP, Puerto serial,

mouse)

Componentes de redes de niveles administrativos:

Son los componentes de la red Ethernet utilizada para realizar el monitoreo y acceso

remoto a los datos de la planta de tanques interactuantes, estos se detallan en la Tabla 3.
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Tabla 3: Componentes de red Ethernet del nivel superior
AREA DE APLICACION :Laboratorios del PIAI
SECCION: Laboratorio De Control De Procesos
PROCESQO: Planta De Tanques Interactuantes

Id Nombre Referencia Cantidad
MicroLogix 1500 LRP Serie C 1764 LRP AWG
Modulo de entradas analdgicas 1769-1F4
Cable RS232 1761-CBL-PM0O2.9 2
PC de configuracién (Windows XP, Puerto serial, 3
mouse, acceso a internet)
Red Ethernet

Componentes software para monitoreo, control y visualizacién de proceso:
Son los componentes software necesarios para realizar la configuracion de redes y
proceso para el correcto funcionamiento del sistema de control distribuido redundante

general, estos se detallan en la Tabla 4.

Tabla 4: Componentes software

AREA DE APLICACION :Laboratorios del PIAI
SECCION: Laboratorio De Control De Procesos
PROCESOQ: Planta De Tanques Interactuantes
Id Nombre Funcién
RSNetworx 8.00.01 | Software para configuracién de esclavos del escaner DeviceNet
RSLinx 2.52 Software para configuraciéon de comunicaciones con la interfaz
DeviceNet (1770KFD)
RSLogix 500 pro Software de edicion de programas para los controladores
SLC500 y MicroLogix 1500
Keep Server Software para configurar los Servidores OPC
RSView32 Software de monitoreo

Verifique que estas herramientas estén instaladas y debidamente licenciadas en el PC de

configuracion.

3.3. IDENTIFICACION DEL PROCESO

3.3.1. LA PLANTA DE TANQUES INTERACTUANTES

En el laboratorio de control de procesos industriales de la Universidad del Cauca, se

encuentra la planta de tanques interactuantes (ver figuras 5 y 6). Este sistema consta de
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cuatro tanques interconectados por tuberias que conducen agua, en las que se ha
dispuesto una serie de valvulas manuales, que permiten hacer diferentes configuraciones

segun la practica a realizar.

Figura 5: Planta de tanques interactuantes

Figura 6: Componentes planta de tanques interactuantes
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Elementos que componen la planta:

1. Tanque WT3.

2. Transmisor de flujo de Entrada +GF+SIGNET.

3. Transmisor de flujo de Salida +GF+SIGNET

4. Sensor y transmisor de presibn YOKOGAWA EJA110 (Usado para medir el Nivel en
esta planta por el momento).

5. Tanque WT1.

6. Sensor de flujo de Salida +GF+SIGNET Metalex 525

7. Tanque WT2

8. Motobomba de % HP con capacidad 10 gal6n por minuto a través de una tuberia de %
de pulgada

9. Tanque de almacenamiento WT4

10. Vélvulas de bola manuales

11. Servo valvula

12. Sensor de flujo de Entrada +GF+SIGNET Metalex 525

13. Electrovalvula Slg.Shenglin, modelo 2w-160-15, 110v, Orificio 16mm.

14. Valvula de bola de drenaje.

3.3.2. EL PROCESO

El proceso de la planta consiste en controlar el nivel del tanque WT2 (debidamente
instrumentado), por medio del nodo de entradas y salidas analégico como controlador
secundario (control local) y el MicroLogix 1500 como controlador primario (control remoto).
El proceso inicia haciendo circular el agua del tanque de almacenamiento WT4 hacia los
tanques pequefios WT1, WT2 y WT3 mediante el impulso de la motobomba. Segun la
medida del transmisor de nivel y segun el controlador (primario o secundario) se ejerce un
esfuerzo de control sobre la servovalvula haciendo los ajustes necesarios para alcanzar el
nivel deseado.

En proceso se tiene:

Variable manipulada: Caudal de entrada a WT2

Variable controlada: nivel de agua del tanque WT2
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Perturbaciones: Posibles disminuciones del caudal de entrada y salida por apertura de

una valvula o fugas en la tuberia.

3.3.3. NOMENCLATURA TAG DEL ESTANDAR SIEMENS CEMAT

Nomenclatura tag del estandar siemens CEMAT para el proceso

Nombre de la planta: Laboratorio de control de procesos industriales.

Cadigo: 1.

Nombre del area: Tanques interactuantes.

Cadigo: 1.

Como el area es muy pequefia no requiere ser subdividida en secciones por lo tanto el
cbdigo asignado al caracter seccién es 0.

Cdédigo Siemens CEMAT: 110.

Nomenclatura tag del estandar siemens CEMAT para los instrumentos y equipos

WT1: Tanque de agua No.1 con capacidad de 5 gin.

WT2: Tanque de agua No.2 con capacidad de 5 gin.

WT3: Tanque de agua No.3 con capacidad de 5 gin.

WT4: Tanque de agua No.4 o deposito con capacidad de 15 gin.

PP1: Motobomba.

VV1: Electro valvula No.1.

SV1: Servo vélvula No.1.

VML1: Valvula manual de alivio en la descarga de la motobomba.

VM2: Valvula manual de paso para la electro valvula.

VM3: Valvula manual de alivio en la descarga de la servo valvula al tanque No.2.
VM4: Valvula manual de alivio para el tanque No.2.

VM5: Valvula manual de paso para el medidor de flujo de salida del tanque No.2.
VM6: Valvula manual de paso para alimentar el tanque No.3.

VM7: Valvula manual de alivio para el tanque No.3.

VMB8: Valvula manual de paso para alimentar el tanque No.1.
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VM9: Valvula manual de acople entre los tanques No.1y No. 2.

FT1: Transmisor de caudal de entrada.

FT2: Transmisor de caudal de salida.

LT1: Transmisor de nivel del tanque No.2.

FI1: Indicador de caudal de entrada.

FI2: Indicador de caudal de salida.

Pl1, PI120, PI21, PI22 y PI125: Tuberia de 1 pulgada para la succion de la motobomba.

P12, PI3, Pl4, PI5, P19, PI26, PI27, PI28 Y PI29: Tuberia de % de pulgada para la
descarga de la motobomba y rebosaderos de los tanques.

PI6, PI7, PI8, PI10, PI11, PI12, PI13, PI14, PI15, PI16, PI17, PI18, PI19, PI23 Y PI24:

Tuberia de %2 pulgada para conexiones hidraulicas entre los tanques.

Nomenclatura tag del estandar siemens CEMAT para las variables a controlar y las

acciones

Carécter 7. Variables:
L: Nivel.

Q: Caudal.

Z: Posicion.

“X”: Significa abierto.
“Y”: Significa cerrado.
Caracter 8. Acciones.
A: Alarma.

D: 1/O Discreta.

O: General.

R: Funcionar.

S: Disparo o parada.
T: Térmico (sobre carga).
X: Sefal “X".

Y: Sefal “Y”.

Z: Sefial analdgica.
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3.4. OBTENCION DE LOS PARAMETROS DEL MODELO DE LA PLANTA POMTM

A continuacion se realizan una serie de actividades con el fin de obtener los pardmetros
PID, tanto para el médulo PID del MicroLogix 1500 (controlador primario), como para el
PID embebido del nodo con entradas y salidas analégicas (controlador secundario). El
desarrollo y procedimiento de los pasos utilizados en la seccidn 3.3 se han obtenido de la

guia de laboratorio: Planta de Tanques Interactuantes.
3.4.1. INICAILIZACION DEL SOFTWARE RTAI

Para ejecutar la practica se usan tareas de tiempo real, es indispensable utilizar la
herramienta “Terminal” provista por la distribucidon Linux, que es la acciona las tareas,
para ello se puede dar inicio a varios terminales o se pueden ver varias ventanas en un
solo terminal. En los terminales el usuario provee instrucciones de uso, opciones de
comando de linea, inicio de aplicaciones o ejecutables de tiempo real con tipos de salidas,

entre otros.

e Esperar a que cargue el escritorio, Abrir ventana “Terminal” en la barra de
herramientas que aparece en la parte inferior del escritorio. ver icono mostrado en la

Figura 7.

Installation_Fieldbus_e
ng.pdf

ABRIR VENTANA TERMINAL

Figura 7: Apertura de ventana terminal de comandos

e Una vez esté abierta la terminal se oprime: ARCHIVO, ABRIR SOLAPA, 1.DEFAULT,
este procedimiento permite abrir las ventanas para las instrucciones necesarias, este
paso se debe hacer dos (2) veces para que queden tres (3) ventanas abiertas como

se muestra en la Figura 8.
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VENTANAS

Figura 8: Ventanas del terminal

Recomendacion: Para el ingreso de instrucciones en el terminal de comandos se debe prestar
especial atencion a los espacios, puntos, guiones dobles, y slash, que se presentan en las
instrucciones que vienen a continuacion, de modo contrario no cargaran los mddulos o las

tareas.

En la primera ventana “Terminal”, (lado izquierdo), cargar los modulos con la siguiente

instruccion.
Pasarse al directorio: “# cd /usr/src/scripts__cargar/” (__ doble guion bajo)
Nota: Después de cada instruccion se debe oprimir Enter para ingresarla.
Cargar los médulos con “./cargar_modulos” (OJO al inicio punto slash ./)

Esta ultima instruccién se debe repetir hasta que aparezca en pantalla una fila de
ceros 0,0,0.....,0,0, para que carguen los médulos completamente (ver Figura 9).
Con la tecla de flecha hacia arriba (1) se repiten instrucciones que digitd
anteriormente, esto puede servir para corregir, en caso de cometer errores al

momento de digitar las instrucciones.

Figura 9: Fila de ceros que debe aparecer
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e En la segunda ventana en el “Terminal”, (centro), se corre la aplicacién, para realizar

esta accion se deben ingresar las siguientes instrucciones:
Pasarse al directorio “# cd /root/”
Pasarse al directorio “# cd interfaz_final _2/src/”

”

Cargar la tarea con “/interfaz_final_2 -v

e Debe aparecer una interfaz de usuario como la que se aprecia en la Figura 10.

Figura 10: Ventana principal de la interfaz

¢ En la ventana principal de la interfaz presionar la opcién “Entrar”.
e Presionar la opcion “Adelante”.

e En la ventana de seleccion de practicas (ver Figura 11), presione la opcién “Practica

Histéresis del actuador”.
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Figura 11: Ventana de seleccion de préactica

¢ Debe abrirse una ventana como la de la Figura 12.

Laboratorio de Conol de Procesos

HISTERESIS DE LA VALVULA

PRACTICA1 j Valor manual — alor fujo sombs

500 [lvais) 13431 GPm o | oFF|
MEDICION BE LA HISTERESIS Dascs

DE LA VALVULA Valor manual (Voliios) | € auda =}

Las walvulas cuyo compotamienta o es

1 diferencia ente los.

caudal obrenidos. para los @ Encender

® Cancelar s

Figura 12: Interfaz practica histéresis de la valvula

3.4.2. CALIBRACION DEL FLUJO DE ENTRADA (QIT IN)

¢ Ahora se manipula la interfaz de usuario (Figura 12), para ingresar valores dentro de
la interfaz se deben consighar con el signo de puntuacion coma (,) para que lo

reconozca el sistema.

e En lainterfaz de usuario, en donde aparece “valor manual”, Colocar una sefial de 5
voltios a la servo valvula, este valor indica que la servo valvula va a quedar totalmente

abierta.
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e Presionar < Instrumentacion Encender >, cerciorarse de que la instrumentacion se
encendio6 en la planta: mirar en la planta el transmisor de nivel y los transmisores de

caudal de entrada y salida.
e Presionar <INICIAR>

e Si los instrumentos no encendieron, la tarea puede estar funcionando mal desde el
software, otra posible causa es que el integrado encargado de regular la corriente esta

fallando (ver Figura 13).

Nota: Si la servo valvula no suena hay un problema en la tarjeta DAQ debido a que el integrado

que amplifica la corriente presenta problemas ocasionalmente.

Figura 13: Tarjeta DAQ

e Atencidn: Asegurese rotundamente que la valvula manual (MV1 de la Figura 14) se
encuentre totalmente abierta, pues de no estarlo la presion de la bomba puede estallar

la tuberia de alimentacion, fenémeno llamado Golpe De Ariete.

Figura 14: Valvula manual MV1

22



Encender la motobomba en la interfaz de usuario (Figura 12), con la opcion <ON>. En
el panel de cableado se enciende el piloto verde que indica que la motobomba se
encuentra encendida (ver Figura 15), esto debe suceder cada vez que se encienda la

motobomba.

Figura 15: Piloto indicador de bomba encendida

Nota: si la motobomba no enciende desde la interfaz de usuario, es debido a problemas en los
modulos cargados en el terminal, entonces enciéndala desde el panel de cableado en el Push

Boton color verde oscuro (ver Figura 16). Esto no afecta la practica a realizar.

PUSH BOTON ENCENDIDO
MOTOBOMBA

Figura 16: Push boton encendido motobomba

En caso de emergencia o por rebosamiento se puede apagar la motobomba desde el
panel de cableado con el boton STOP ROJO (Figura 16) o desde la ventana de la
practica BOMBA OFF(Figura 12).

Mediante el accionar de la valvula manual (MV1) que se encuentra bajo de la mesa
cerca la moto bomba (ver Figura 14), se debe calibrar el caudal de entrada a seis (6)
galones por minuto, la Lectura debe ser tomada en el transmisor de caudal de entrada
en la planta (VALOR FLUJO).

El valor de 6 GPM corresponde al maximo valor de caudal de salida del tanque WT2
cuando esta totalmente lleno, con la valvula MV5 totalmente abierta, esta es la
condicion extrema. Si no se calibra el caudal a este valor el caudal de entrada supera

el de salida y ocurrird un rebosamiento en el tanque WT2.
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e Cerrar la practica con un click en la x ubicada en la parte superior de la ventana.
Retornar a la terminal linea de comandos.

e En la Terminal de comandos en la tercera ventana en donde aparece la ultima
notificacion TARGET IS RUNING de la tarea histéresis, para terminar la tarea de la

histéresis de la valvula, se ingresa la siguiente instruccion:

<CTRL C> (control ¢)

e Apague la bomba con el boton “OFF” luego pulse el boton “Encender” (desactiva la

funcién), para apagar la instrumentacion.

3.4.3. CONTROL PID SIMPLE:

La puesta a punto de un sistema de control industrial requiere de la correcta sintonizacion
del controlador, es decir de la seleccibn adecuada de sus parametros. Para poder
sintonizar el controlador de un lazo de control, es necesario identificar primero la dindmica
del proceso que se va a controlar, para obtener los parametros del controlador y luego
realizar la sintonizacién con el método seleccionado. El proceso de la puesta a punto del

controlador consta asi de dos etapas: identificacion y sintonizacion.

La obtencidon de la informacién dinamica del proceso requiere que éste sea excitado de
alguna forma y que tanto la entrada aplicada asi como la respuesta del proceso, sean
registradas. Por estas razones resulta necesario realizar una prueba experimental que
permita identificar un modelo dinamico para el proceso. Los métodos a lazo abierto mas

utilizados son los basados en la curva de reaccion del proceso.

El objetivo de esta actividad es realizar la identificacion del sistema de nivel y
sintonizacion de la estrategia de control PID, partiendo de que el sistema se presenta
como una caja negra y se debe obtener su respuesta en el dominio del tiempo ante una

entrada escalon, la cual se vera reflejada en el caudal de entrada. Una entrada escaldn se
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puede describir como un cambio en la entrada desde cero a un valor finito en el tiempo
t=0. La identificacion debe arrojar la obtencion de los parametros dindmicos que
representan a una planta de primer orden mas tiempo muerto (POMTM), que son la

ganancia, el retardo y la constante de tiempo del sistema.
CONDICIONES INICIALES DE LA PLANTA:

¢ Valvula manual MV1 ya calibrada a un caudal de entrada 6 gpm. Nota: esta valvula se
calibra en la actividad anterior, si la valvula se ha movido de la posicion en que se
encontraba, debe ser calibrada nuevamente de la misma forma que se hace en la

actividad anterior.
¢ Valvulas manuales MV2, MV3, MV5 completamente abiertas.
¢ Valvulas manuales MV4, MV6, MV7, MV8 y MV9 completamente cerradas.
CONDICIONES INICIALES DE SOFTWARE:

Para esta actividad es necesario un osciloscopio virtual llamado Xrtailab, el que permite
monitorear las sefiales de control y observar las tendencias de las variables del proceso
en el tiempo, esta interfaz es muy versatil ya que permite que el usuario pueda interactuar
con las sefiales del proceso: realizar mediciones de tiempo y amplitud, almacenar datos,

entre otras.

e En el terminal de comandos, En la primera ventana “Terminal”, (lado izquierdo),

cargar el osciloscopio (ver Figura 17).
Pasarse al directorio “# cd /root/”
Cargar el osciloscopio con “xrtailab”.
Carga automaticamente el osciloscopio

e En la terminal de comandos, en la tercera ventana “Terminal”’, (lado derecho),

ejecutar la tarea para la identificacion de la planta.
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Cargar la tarea con “./identificacion _planta_final -v”
e En el osciloscopio Presionar <File — Conect >.
Verificar la direccion 127.0.0.1

Presionar la opcion <OK>

En osciloscopio Activar <Scopes manager>

RTAI/Lab Graphical User Interface.

Eile View Holp

lolesaG2 » 9 oFQQ IS @

Scopes Manager

-a
General | | 1

[~ Showkice secoi: [0 o

7 PointsTine

N Poits: [ 1000
optons
s Color Fienane [MVEL
Bg Color Save
Hep | ciose
Torget idenitcacion_plants_tnal
| | Visualizador de archivos: image JRTAIL 3 L Con de roce NI

@ Apiicaciones Acciones @ B @ B L. M g | mié 11 de feb, 1458 Q

Figura 17: Scopes manager del Xrtailab

Verificar que en la esquina inferior izquierda del osciloscopio se encuentre cargada la

tarea que acabamos de cargar en la terminal de comandos. (Ej: Target: identificacion
_planta_final)

El Scopes manager es una ventana que se abre dentro del osciloscopio, que permite

configurar las trazas de las graficas, color, escala, ubicacién, entre otras.
Configurar el Scopes manager con las siguientes caracteristicas:

En la pestaiia <General>
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- Seleccionar Show/Hlde.
- sec/div 60
- N points.1000

- En OPTIONS activar todas las 5 opciones internas.

En la pestafia <Tracel>, traza que indica el NIVEL del tanque WT2, es decir la variable

controlada del sistema.

Seleccionar Show.

5 units/div.

Escoger un color de traza y dar <OK>."

En OPTIONS: Show value dy, Draw axis label

En la pestafia <Trace2> traza que indica el CAUDAL de entrada que provine de la

motobomba, es decir la variable manipulada.

Seleccionar Show.

1 units/div.

Escoger un color de traza y dar <OK>.

En OPTIONS: Show value dy, Draw axis label

Nota: No se debe maximizar las ventanas de <Scope manager> ni la de la grafica mientras esta

corriendo la simulacion para evitar que el osciloscopio falle.
Pasarse a la aplicacién Laboratorio de Control de Procesos.
¢ En la ventana de seleccién de practica, Presionar la opciéon “Practica Control PID”.

e Presionar la opcion “Adelante”.
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o Leer detenidamente la informacién acerca de PID’s que se encuentra almacenada

en esta ventana.

e Presionar la opcion “Adelante”.

IDENTIFICACION DE PARAMETROS DE LA PLANTA.

Para poder sintonizar el controlador PID de un lazo de control realimentado, es
indispensable contar con informacién del comportamiento dindmico del proceso
controlado. Este normalmente estara representado por un modelo de primer o segundo
orden mas tiempo muerto. Los parametros del modelo se pueden identificar a partir de la
curva de reaccion del proceso (respuesta a una entrada escalon), conocidos los tiempos

requeridos para alcanzar dos puntos sobre la misma curva.

Nota: No mover la valvula MV1 de la posicidn que se le asigné en la actividad anterior, pues debe
guedar con el caudal de 6 GPM en la entrada de la planta. Si se ha movido, repita la calibracion de

la practica anterior.

e Encender la instrumentacion.

e Colocar una sefial de ESCALON EN GPM 3.0 GPM
e Presionar la opcion <Iniciar>

¢ Encender la motobomba con la opcién <ON>.

Nota: La manguera que se encuentra conectada entre el tanque WT2 y el trasmisor de nivel
YOKOGAWA, no se debe tocar pues esto altera la grafica que se muestra en el osciloscopio (ver
Figura 18).
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Figura 18: Conexion transmisor de nivel

Esperar que las sefales en la grafica del osciloscopio se estabilicen, este proceso es

un poco demorado.

Bajar la sefal de la servo valvula a 2.8 o0 2.9 voltios y presionar <Actualizar> si la sefal

de nivel no se estabiliza.

Ademas se debe estar pendiente de que el tanque WT2 no se llene totalmente y se
rebose, pues de ser asi el sistema se estabilizara falsamente lo cual no servira de

nada para la practica y se debera reiniciar la practica.

Otra posible causa de que no se estabilice la sefial es porque el caudal de salida
presenta problemas, esto es debido a que el flujo que pasa por la tuberia PI29 esta
saliendo de forma laminar y esto hace que el tanque WT2 se vacie, por lo que se debe
buscar un flujo turbulento, para esto se debe destapar el tanque WT4 y mover una

obstruccién que se encuentra en la desembocadura de la tuberia PI29

En el osciloscopio, En las pestafias trace 1 (NIVEL) y trace 2 (CAUDAL) en OPTIONS

seleccione: Draw Axis Label y show value dy, para poder ver los valores en la grafica.
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Esperar que las sefiales en la grafica del osciloscopio se estabilicen. Con la opcion
trace offset en las pestanas trace 1 (NIVEL) y trace 2 (CAUDAL) se nivelan las dos
trazas a un solo nivel para poder realizar mediciones y generar una entrada
ESCALON.

Los parametros de los modelos se pueden identificar a partir de la curva de reaccion del

proceso (respuesta a una entrada escaldn), conocidos los tiempos requeridos para

alcanzar dos puntos sobre la misma.

Solo si la sefial del NIVEL (tracel) se estabiliza es decir esta siguiendo el valor que se
tiene almacenado en <ESCALON EN GPM>, se cambia la sefial de control de la servo
valvula 4 voltios y presionar <Actualizar> para generar un ESCALON y asi poder

tomar medidas.

Si el tiempo de estabilizacion es grande en la Pestana GENERAL del osciloscopio, se

debe aumentar a 90 o 120 sec/div, para no perder la gréafica.

Una vez se estabilice la grafica, se debe cambiar en el osciloscopio en el Scopes
Manager, en la pestafia GENERAL, la opcion TRIGGER: a Hold, para suspender el

avance de la grafica y asi poder tomar mediciones.
Ahora si se puede Maximizar la gréafica.

Apagar la bomba desde el panel de cableado. Boton STOP, o también se puede

hacer desde la interfaz de usuario.

Para la identificacion de los modelos de primer orden mas tiempo muerto, se requieren

solamente dos puntos sobre la curva de reaccion, por lo que se utilizardn para esto los

tiempos t2s y t7s (método 1/4-3/4).

Retorne al osciloscopio, para la medicion de los puntos sobre la curva de reaccién en
el osciloscopio es necesario sacar dos punteros, los cuales salen dando click encima
de la pantalla azul de la grafica, se recomienda hacerlo por el sector que ilustra la

Figura 19.
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PUNTEROS '

|
MWWW‘}

Figura 19: Punteros de grafica del osciloscopio virtual

e Se arrastra el puntero 1 y se ubica en donde estan las dos trazas juntas, es decir
donde se genero el escalon, como se muestra en la Figura 20, y el segundo sobre la
sefal de salida (NIVEL) en donde se estabiliza (puntero 2), y se toma el valor de dy

para tracel que aparece en la parte superior izquierda de la grafica.

PUNTERO 2

e e At A AN N s

e ey i

PUNTERO 1

Figura 20: Ubicacion de punteros en las trazas

e Se deja el puntero 1 quieto y se mueve el puntero 2 hasta la traza blanca (trace 2) y

se toma el valor de dy para trace2.

Recuerde: Los parametros del modelo de primer orden mas tiempo muerto estan dados

por la funciéon de transferencia

k., e tms
Cp($) = o7

Permite representar al proceso controlado en los estudios de control, se identifican con las

ecuaciones:
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Ay
ky = —
P Au
T = 0,9102 (ty5 — t25)

tmm = 1.2620t95 — U_._ 2620 t7x

En donde dy de trace1 es igual a Ay, y, dy de trace 2 es igual a Au

¢ Digite los tres pardmetros identificados, en la interfaz de la practica (Figura 21),

teniendo en cuenta que se debe digitar con coma y no con punto decimal (Kc, Tao, L).

La Figura 21 muestra parametros obtenidos para la sintonizacion del PID.

Pardmetros Obtenidos

Ganancia 5,602
Ke

Constante de tiempo
88
Tao

Retardo ’7
L 4.8

Figura 21: Parametros ingresados para la sintonizacion

e Presionar la opcion <Guardar>.
e Presionar la opcion <Adelante>.

o Verificar que los parametros de la planta de nivel digitados anteriormente, aparezcan

en la pantalla consignados (ver Figura 22).
La Figura 22 muestra los parametros consignados.

Parametros de la Planta de Nivel

Kc: 8.6920 Tao: 88.0000 & 4.8000

Figura 22: Forma en que deben aparecer los parametros
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¢ Ahora se hace la seleccién de las propiedades del controlador, en las tres opciones

que aparecen en la Figura 23, estas aparecen automaticamente al oprimiren V.

Propiedades

Tipo de PID

Serie e ‘

tsgullad o - |

Métodos

Minimum ITAE - Kaya and Scheib =4 |

Figura 23: Propiedades del controlador

Escoger el tipo de PID, para el caso de estudio, se debe escoger <Serie>.

Escoger el tipo de funcionamiento, se debe escoger <Servomecanismo>.

Escoger el método, para el caso de estudio, se debe escoger <ITAE>.

Presionar la opcién <Sintonizar>.

Nota: Si se ha hecho una buena identificacion de parametros, el controlador debe funcionar

correctamente ante cualquier valor de consigna o ante cualquier perturbacion.

e Se debe ir al osciloscopio y detener la tarea que se tiene cargada con STOP REAL
TIME CODE, luego yes (ver Figura 24).

Eile  Wiew Hel

|lolmasEa » o e eaed B

RTAI-Lab Graphical User Interface

Stop real time code

Figura 24: Suspensién de tarea en el scopes manager
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3.5. CONFIGURACION DEL NODO ANALOGICO DEVICENET (CONTROLADOR
SECUNDARIO)

En esta actividad se configura el nodo con los pardmetros PID serie obtenidos y direccion
del nodo DeviceNet analbgico, esta configuracion se realiza por el puerto USB y mediante
el Hyper Terminal, estos pardmetros son los que permiten al nodo comportarse como un
mddulo de entradas y salidas analégico, realizar el seguimiento del esfuerzo de control del
mddulo PID del PLC MicroLogix 1500, detectar cuando hay una falla en la red y poner en
funcionamiento su caracteristica de redundancia: un controlador PID que le permite
funcionar como un controlador secundario. Para poder realizar la configuracién del nodo
es necesario tener los componentes consignados en la Tabla 5 (ver Figura 25 para aclarar

conocimientos):

DeviceNet

T = .
1485P-P1H4-T4 g 1485P-P1E4-R5 1485P-P1H4-T4
"

1606-xIdnetd

Figura 25: Conexion USB del nodo naldgico

Tabla 5: Componentes para la configuracion del nodo

Cantidad | Nombre Referencia
1 PC (Windows XP, Hyperterminal, puerto usb)

1 Fuente de alimentacion 24V. 1606-XL

1 Cable Kwiklink 1485K

Después de verificar que todos los elementos software y hardware estén correctamente
instalados como se muestra en la Figura 25, encienda el computador y espera a que
cargue, después encienda la fuente de alimentacion DeviceNet de 24VDC para inicializar

el sistema.
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La configuracion del nodo DeviceNet analdgico involucra el uso del terminal de

comunicaciones (Hyperteminal) de Windows.

3.5.1 Configuracion y reconocimiento de la conexibn USB entre el nodo y el

computador

En el momento de encender la alimentacion del bus de campo aparece en la ventana de

Windows nuevo hardware encontrado ver Figura 26.

1) Nuevo hardware encontrado | *
Nodo_DeviceNet Analogico
I\
.

£5

Figura 26: Reconocimiento de dispositivo

A continuacion aparece la ventana del asistente para nuevo hardware encontrado, ver

Figura 27, de click en siguiente.

ncontre

Este es el Asistente para hardware
nuevo encontrado

‘Windows buscard el software existente y el actualizado en su
equipo, en el CD de instalacién de hardiware o en el sifa Web
de Windows Update (con su permiso)

Leer nuestra directiva de pvacidad

¢Desea que Windows se conecte a Windows Update para u
buscar software?

@ i, stk esta vez
(© Si, ahora y cada vez que conecte un dispostivo
© No por el momento

Haga clic en Siguiente para continua.

Figura 27: Asistente nuevo hardware encontrado

En la ventana asistente para hardware nuevo encontrado (ver Figura 28), seleccione

instalar desde una lista o ubicacién especifica (avanzado) y de click en siguiente.
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Asistente para hardware nuevo encontrado

Este agistente |e apudard a instalar software paral

Mado_DeviceMet Analogica

(). $i su hardware viene con un CD o disquete de |
g instalacion, inséitelo ahora. |

¢Aué desea que haga e asistente?

) Instalar autométicamente el software (recomendada)
® Instalar desde una lista o ubicacicn especiica (svanzads)

Haga clic en Siguiente para cortinuar,

[ <tz | Siguente> | [ Cacolar |

Figra 28: Asistente nuevo hardware encontrado

Seleccione: incluir esta ubicacion en la blsqueda, de click en examinar y ubique el driver

(cdc_NTXP.inf) del nodo DeviceNet analégico y de click en siguiente (ver Figura 29).

Asistente para hardware nuevo encontrada

Elija sus opciones de bisqueda e instalacién. .

(%) Buscar el contiolador mas adecuado en estas ubicaciones.

Use las siguientes casilas de verficacién para fimitar o expandi la bisqueda predeterminada, la
cual inclupe rutas locales p medios extraibles. Se instalara el mejor controlador que e encusnire.

] Buscar en medios extraibles [disquete. CO-ROM..)
)
Incluir esta ubicacion en la bisqueda -
) No buscar. Seleccionaré el contiolador que se va a instalar.
Wediants esta opeitn podd seleccionar de una lista el contiolador del dispositiva, Windows no
Puede garantizar que el contoladar que eliia sea el més apropiada pata su hardware
(cmie J[(Sgamnes ) [ concer ] I

Figura 29: Asistente para nuevo hardware encontrado

A continuacién aparece la ventana: asistente para actualizacion de hardware (ver Figura
30).
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Asistente para actualizacién de hardware

Espere mientras el asistente instala el software...

3 Nodo_DeviceNet Analogico

Instalacion de hardware

An ft

Nodo_DeviceNet Analagico

10 ha superado la prueba del logotipo de Windows que comprueba
que es compatible con Windows XP. (-Por qué es importante esta
prueba?)

Si continiia con la instalacion de este software puede
crear o izar la correcta funcis

de su sistema bien inmediatamente o en el futuro.
Microsoft recomienda que detenga esta instalacién ahora
» se ponga en contacto con su proveedor de hardware
para consultarle acerca del software que ha pasado la
prueba del logotipo de Windows.

Continuar [_Detenet la instalacién |

Figura 30: Inicio de asistente para actualizacién de hardware

Dar click en continuar de la ventana emergente (ver Figura 30), a continuacion aparece la

ventana asistente para actualizacion de hardware de la Figura 31.

Asistente para actualizacién de hardware

Espere mientras el asistente instala el software__

3 Noda_DeviceMet Analogico
i

usbet.ys
| A CAWINDOWS \system3ADRIVERS

® [T

—
Figura 31: Asistente para actualizaciéon de hardware:

Finalmente aparece una ventana como la de la Figura 32, de click en finalizar en

asistente para actualizacion de hardware.
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Asistente para actualizacion de hardware

Finalizacién del Asistente para
actualizacién hardware

El asistente ha teiminado de instalar el software para:

(3 Nodo_DeviceNet dnalogico

Haga clic en Finalizar para cerrar el asisterte.

Figura 32: Asistente para actualizacion de hardware

Si Windows reconocié correctamente el dispositivo debera salir un mensaje como el de la
Figura 33.

£, Administrador de dispositivos

Archiva Accibn Ve Ayuda

FS 2 a d
= B praze P

B8 Adaptadores de red

-6 Controladoras de bus sere universal (USE)
) Controladoras IDE ATAJATAPL

- Controladores ds disquets

- 1y Disposiivos de sistema

@), Dispositivs de sonidn, videa y jusgos

- 1§ Equpo
) Mouse y otros dispositivos sefisadores
=) Gk, Otros disposttivos

Y Cantyoldora de sanide mutinedia
' Cantyoladora de video {compatible Va)
- Midem PCT

¥ #8 Procesadores

LPT)

Nodo Devicetlet Andlogicn (COM3)
- Puerto ds comuricacionss (COMI)
. Puerto ds impresora ECP (LPT1)

-1 Tedados

< Lnidades de disco

-4, Unidlades de disquete

1) Nuevo hardware encontrado

S nuevo hardware estd nstalada y sto pera usarse,

Figura 33: Administrador de dispositivos

3.5.2. Configuracion de los parametros del nodo DeviceNet analégico
Para ejecutar el hyper terminal: vaya a la barra de tareas de click en:

inicio/accesorios/comunicaciones/Hyper Terminal (ver Figura 34).
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e

£3 Iniclo C

Figura 34: Configuracion hypertermin

all

A continuacién aparece una ventana como la que se muestra en la Figura 35, para

ejecutar y establecer el Hyper Terminal.

iPrograma Telnet predeterminado?

predeterminado de Telnet. ;Desea establecero?

'r Se le recomienda establecer HyperT erminal como su programa
*

[J Mo wolver a hacer esta pregunta

Figura 35: Configuracion hyperterminal 2

A continuacion se configura datos relacionados a la ubicacién, no manipular ubicaciones y

dar click en el boton aceptar (ver Figura 36).
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A continuacién aparece una pantalla como la de la Figura 37, dar click en aceptar.

A continuacidon aparece una ventana para configuracibn de la conexién,

Informacidn de la ubicacion
Ii

Para poder realizar cualquier conexidn de teléfono o
midem, ‘Windows necesita la siguiente informacion de la
ubicacion actual

Seleccione el pafs o regidn en la que se encuentra;

Esciiba el codigo de ciudad o area de su localidad.

Ezpecifique un codigo de compafiia de teléfonos, =i o necesita

Mcimero para tener acceso a una linea exteina

|

) Tonos ) Pulzos

El sigterna telefdnico de esta ubicacion usa marcado por: I

Figura 36: Configuracion hyper terminal 3

Opciones de teléfono ¥y madem

FReglas de marcads |

hg La lista muestra las ubicaciones especificadas. Seleccione la
b ubicacidén desde la que e estd marcando.

Ubicaciones:

Ubicacisn Cadigo de area
Lo Mi ubicacion

Figura 37: Configuracion hyper terminal 4

digitar:

Terminal_nodo_deviceNet, escoger un icono para reconocimiento y dar click en aceptar

(ver Figura 38).
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- Nuva conexian - Hyper Terminal

Noe 52

D5 &

Esciba un rantee y efa un ona paa l conexin:
Hamiee
Temnal_nade. derceliel

L EELT TR

Desconectach

Jutodetect.  Detectar automl

m

Figura 38: Configuracion hyper terminal 5

A continuacién se selecciona el puerto a utilizar, seleccionar COM

finalmente presionar enter (ver Figura 39).

T -
- Terminal_nodo_deviceMet - HyperTerminal

Pais o egin:

Himera ds
\ekora

Escrba detales del rimerc de eléfono qus desea naicar

Chiigo de drea

Coneciar usande: COM1

Desconectad

Aufacetect, | Detectar sutomil

MM

Figura 39: Configuracion hyper terminal 6

diferente del COM1, y

Después aparece una ventana como la de la Figura 40. El paso siguiente es configurar la

velocidad de transmision de datos (19200 bits por segundo, 8 bits de datos, paridad

ninguna, un bit de parada y control de flujo por hardware) entre el nodo y el computador,

presionar aceptar.
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Propiedades de COM3

=
=

Conliguraciin de pusty

Bis por segundo: v
Bit de dtos: '8 v

Paidsd. Ninguro v

Bis de perada’ 1 v )

Cortclds o Hardware v

Restaurar predsteminados |
=)

Desconectads futodetect,  Detectar automél oM

Figura 40: Configuracion hyper terminal 7

A continuacion se tiene listo el terminal para configurar los parametros del nodo analégico
DeviceNet Figura 41. Cerciérese que el terminal se encuentre activo y en estado

conectado y presione la tecla Enter.

# Terminal_nodo_deviceNet - HyperTerminal
Archiva Edcién Ver Llemar Transferit #yuda

D& 3 DB F

v
L] L]
0:00:27 conectada Autodetect, | Detectar aukomdt NUM

Figura 41: Configuracion hyper terminal 8

Al presionar la tecla Enter dentro del terminal (ver Figura 41), se despliega el menu de la
Figura 42. EI menu principal permite el acceso a varios sub mends, para ingresar a cada
sub mendu, presione el ndmero correspondiente y presione la tecla Enter, para salir de

cada sub menu presioné la tecla Esc.
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& jp - HyperTerminal

D& 83 DB F

Nodo Device Net I/0 Analogicas Universidad Del Cauca
Menu principal

1 - Configuracion Parametros de Nodo
2 - Configuracion Parametros PID
3 - Terminal de Datos

< >
0:00:45 conectado Autodetect. | 19200 8-N-1 UM

Figura 42: Menu del Sistema

La Figura 43 muestra el sub menu configuracion de parametros del nodo, consiste de dos
sub menus, para salir del sub menua al menu principal presioné la tecla Esc:
1- Velocidad de Transmision en la bus de campo 125kbps, 250kbps, 500kbps.
2- Direccién del nodo 0-63.

& jp - HyperTerminal » SIS

Archivo Edicien Ver Llamar Transferir Ayuda

DS &3 DB &

-~

1 - Configuracion Parametros de Nodo

1 - Velocidad de Transmicion
2 - Direccion del Nodo

@
< | >
0:01:41 conectado Autodetect. 19200 8-N-1 NUM

Figura 43: Sub menu configuracién Parametros de nodo

La Figura 44 muestra el submenu donde se configura la velocidad de transmision del

nodo, para salir del sub menu presioné la tecla Esc.
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& Terminal_nodo_deviceNet - HyperTerminal FBEX

Archivo Edicén Ver Lamar Transfers Ayuda

0= 5 DB F

3 - Velocidad del Nodo 125Kbps,250Kbps o 500Kbps

< >

0:05:54 conectada Autodetect. | 19200 8-h-L UM

Figura 44: Configuracion velocidad del nodo

debe digitar el valor permitido para que el nodo permita continuar con la configuracién.

Archivo Edicén Ver Uamar Transferir Ayuds

D &35 D &

Configuracion de Velocidad_Nodo=88 no validad vuelva a intentarlo

v
< >

10:07:15 conactado Autodetect, | 192005--1 N

Figura 45: Error en dato de configuracion velocidad del nodo

velocidad de transmision se realiza adecuadamente Figura 46.

La Figura 45 muestra lo que sucede cuando se ingresa un valor de velocidad de
transmision distinto a los permitidos (125Kbps, 250Kbps, 500Kbps) por el nodo, aqui se

A continuacion se muestra el mensaje que genera el nodo cuando la configuracion de la
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e habvoarTaminal i LER

Archivo Edcion Ver Lamar Transferir Ayuda

D &3 0B &

]

Configuracion Exitosa Velocidad_Nodo=125

v
< >
0:00:29 conectado Autodetect. 19200 8-N-1 NUM

Figura 46: Configuracion de velocidad Exitosa

La Figura 47 muestra el sub menu para la seleccién del nodo de direccion del nodo, solo
es permitido ingresar direcciones entre 0-63. En este menu digite la direccion permitida y

presioné la tecla Enter, si desea salir del sub menu presioné la tecla Esc.

& Terminal_nodo_deviceNet - HyperTerminal
Archiva  Edicion  Yer Lamar Transferr  Ayuda

D& 8 Dy &

3 - Direccion del Nodo Selecione entre 8-63.

v
2] 3
0:09:50 conectado Auodetect, 19200 61 W

Figura 47: Configuracion de direccion del nodo

A continuaciéon se muestra el mensaje que genera el nodo cuando se digita un valor de
configuracion no permitida, para continuar la configuracién se debe ingresar la direccion
en el rango permitido, de no ingresarse el valor adecuado el nodo no permite continuar la

configuracién Figura 48.
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& Terminal_nodo_deviceNet - Hyper Terminal
Archivo Ediin Ver Usmar Transfers ayuda

0= 8 =y &

Configuracion de Direccion_Nodo=65 no validad vuelva a intentarlo =

< >
0:11:07 conectado Auodetect. | 19200 881 MM

Figura 48: Configuracion direccion de nodo

La Figura 49 muestra el mensaje enviado por el nodo cuando la direccién del nodo es
establecida adecuadamente, para salir del sub menud una vez establecida la direccidn
presioné la tecla Esc.

& jp - HyperTerminal EEX

Archivo Edicién Ver Usmar Transferir Ayuda

(mf—2 3 0B &

Configuracion Exitosa Direccion_Nodo=4

A
& | 3 |
0:01:20 conectado Autodetect. 19200 8-N-1 M

Figura 49: Configuracion direccion del nodo exitosa

Es sub mend permite la configuracion de los parametros de PID AWBT serie
implementado en el nodo DeviceNet. Para configurar cada parametro digite el numero y

presioné la tecla Enter, para salir de este sub menu presioné la tecla Esc Figura 50.
1- Filtro Derivativo N: este pardmetro es un valor entre 3-33, generalmente este

parametro es hallado haciendo pruebas de ensayo y error para la practica se
utilizo un valor de 3.0.
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2- Tiempo de muestro h: este tiempo de muestreo esta dado en segundos.
3- Tiempo Derivativo Td: este tiempo debe estar dado en segundos.

4- Filtro de Setpoint b: este es un parametro entre 0-1.

5- Tiempo Derivativo Ti: este tiempo debe estar dado en segundos.

6- Setpoint: dado valores entre 0-1.

7- Ganancia Kp: ganancia del controlador PID.

8- Zero: este es el valor de voltaje minimo que tomara la variable de proceso.

9- Spam: este es el valor de variacion de voltaje tomara la variable de proceso, si el

Zero=1 voltio y si la el valor maximo de voltaje de la variable de proceso es 5

voltios el Spam=4 voltios.

Nota: los pardmetros Td,Ti, y kp son tomados de la sesién 3.4 donde son obtenidos a partir del
modelo de la planta. El parametro filtro derivativo es generalmente fijado a 3,

El filtro de Setpoint es fijado a 1.

& jp - HyperTerminal

Archivo Edicién Ver Llamar Transferir Ayuda

[l 3 DB &

2 - Configuracion Parametros PID

1 - Filtro Componente Derivativo N.
| |2 - Tiempo de Muestreo_h.

3 - Tiempo Derivativo Td.

4 - Filtro de Setpoint b.

5 - Tiempo Integral Ti.

6 - Setpoint .

7 - Ganancia Kp.

8 - Zero.

9 - Spam.

< >
0:05:06 conectado Autodetect, | 19200 8-\-1 UM

Figura 50: Configuracion paradmetros PID AWBT serie

La Figura 51 muestra el submend 1 donde se configura el filtro componente integral.

Digite el valor a configurar y presioné la tecla Enter, para salir del sub menu presione la

tecla Esc.
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frchivo Edicdn Ver Llamar Transferr Ayuda

O 3 0P

1 - Filtro Componente Integral N.
3

<
0:13:44 conectado Autodetect, 19200 8-N-1 UM

Figura 51: Configuracion parametro N

v

A continuaciébn se muestra ventana donde se muestra los datos que estan siendo
configurados para acceder a esta ventana se debe presionar la tecla cero , para salir al
sub menu presione la tecla Esc, si desea almacenar la informacion de configuracion en la

memoria EEPROM del nodo analdgico presioné La tecla s Figura 52.

& Terminal_noda_deviceNet - HyperTerminal
fechivo  Ediion Ve

0 & 3 DH i

Usmar Transferr  Ayuda

Datos Configurados Precione S para almacenar o ESC para salir.
Nd=3
h =0.0000
Td=0.0000
b =259
Ti=0.0000
=174 .8400
Kc=0.0000

Zero=0.0000
Spam=0.0000

< 3
0:15:21 conectado Autodstect, 19200 8-H-1 UM

Figura 52: Datos configurados

La Figura 53 muestra los datos almacenados en la memoria EEPROM del nodo
analdgico, para salir de esta ventana presioné la tecla Esc.
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Archive Edicién Ver Lamar Transferr  Ayuda
D& o3 08 &

Nd=3 a
h =0.0000

Td-0.0000

b -255

Ti=0.0000

n -174.8400

Kc-0.0000

Zero=0.0000

Span=0.0000 |

< >
0:16:16 conectado Autodetect, 19200 B-N-L NUM

Figura 53: Datos almacenados

La Figura 54 muestra la opcion 3 del menu principal, esta opcion permite activar la
visualizacién de la variable de proceso para activar presione la tecla s y para desactivar
presioné la tecla n, esfuerzo de control, setpoint etc. Para salir del esta opcién presioné la

tecla Esc.

auchivo Ediién Ver Usmar Transferr Ayuds

0@ =3 0 &

3 - Terminal de Datos

Precione S para activar,N para Desactivar

<
0:17:14 conectado Autodetect, 15200 6-0-1 UM

Figura 54: Terminal de datos

La Figura 55 muestra el mensaje que envia el nodo cuando se digita una opcién no

definida dentro del mendu.
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& jp - HyperTerminal

Archivo  Edicion Ver Llamar Transferir Ayuda

D& =8 DB &

Opcion no Definida Precione ESC

v
< T — >
0:00:07 conectado Autodetect. 19200 8-N-1 UM

Figura 55: Opcion no definida

Cerrar aplicaciones y desconectar el hardware.

3.6. CONFIGURACION DEL BUS DE CAMPO DEVICENET Y LOS COMPONENTES
DEL SISTEMA DCS EN REDUNDANCIA

La configuracién béasica del bus de campo DeviceNet se realiza mediante el software
RSNetworx, RSlinx y Rslogix, a continuacion se describe una prueba de conexion del
nodo de E/S analégico conectado al bus de campo (ver Figura 56) y la forma de
configurar cada uno de los software necesarios (ver Tabla 6).

MicroLogix 1500y
Mdédulo scanner
1769SDN

= l
1770KFD

DeviceNet
E' D" - . o
I T i |
&3 ,,": B ;
1485P-P1H4-T4 ¢l q‘&i& P “8  1485P-P1E4-R5 1485P-P1H4-T4

- ’ Nodo de I'0

analdgicas
1606-x!

Figura 56: Diagrama de conexiones de elementos al bus de campo DeviceNet.
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Tabla 6: Elementos Software para configuracién del bus de campo DeviceNet

Nombre Referencia
Software de configuraciéon | RSNetworx 8.00.01
de Red

Software de configuracién | RSLinx 2.52
de comunicaciones

Software de programacion
de PLCs de la familia RSLogix 500 pro
micrologix

Después de verificar cada uno de los elementos que conforman el bus de campo y de
conectar el nodo en cualquiera de los puntos de conexién (1485P-P1E4-R5) ubicados a lo
largo de los laboratorios de control de procesos, se procede a observar que la fuente del
bus y la alimentacién del PLC se encuentren en funcionamiento, asegurese de que el PLC
y el Scanner enciendan y el nodo analégico enciendan.

Luego de verificar el estado del bus, nodo analdgico y PLC se procede a La configuracion
del bus de campo DeviceNet que involucra tres herramientas basicas: Rockwell, RSLinx,
RSNetworx y RSLogix 500.

Configuracién de drivers RSLinx
Ejecute el programa RSLinx que se encuentra en: Inicio>Programas>Rockwell

Software>RSLinx>RSLinx Classic Figura 57.

File jon  DDEJOPC  Securi

3| &| £18| Blie| ¥

For Help, press F1 [ ow [ [ijs [ontean )

Figura 57: Ventana de inicio del RSLinx CLassic
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En el mend communications seleccione configurar drivers como se indica en la Figura 58.

De esta manera accedera a la ventana de adicién de drivers de comunicacion.

2 RSLiinx Classic Gateway : : : i lassic Gatew:

File Edit View B Station DDEfCPC Security Window Help File Edt Wisw Commurications Station DDEJOPC  Security ‘Window Help

3 & | 5| 58 Bkl ¥

Configure Shartouts Configure Drivers
Configure Client Applications, .,

Available Diver Types

Corfigure CIP Optians...
Corfigure Gateway... [ = Add hew

Driver Diagnostics..

CIP Disgnostics... -~ Configured Diivers

Gateway Diagnostics. .. Name and Description | Status

Configure communicatian hardware [ hum 1)17j09 [0tz /|

Corfigure
Startup
Statt
Siop

Delete

Figura 58: Ventana Configuracion de drivers

En la ventana Configure Drivers: seleccione DeviceNet drivers y de click en Add New.

Posteriormente, en la ventana de seleccién de Drivers DeviceNet, Seleccione el driver

Allen Bradley 1770-KFD como se indica en la Figura 59.

2 RSLinx Classic Gateway
File Edit Wiew Commonications Station DDEFOPC  Security  Window Help

"Q‘ RSLinx Classic Gateway
File Edit View Communications Station DDEfOPC Security ‘Window Help

- [E]x

| &| 218 Bliz| 2|

Configure Drivers

2| & £|8| @lie| ¥|

Configure Drivers

Avalable Dver Types

= AddNew. |

ALwalable Driver Types:
|; Close I IDevu:eNel Drivers [1784-PCD/PCIDS 1770-KFD.SDNPT dnvels]d Add New...

RS-Z32 DF1 devices 3 Hep |

Ethemet devices =1 i~ Configured Drivers:

- [ EtherMet/IP Diiver 3
1784KT AKTAID JPKTAD)APCMK for DH+/DH-485 devices [Staws |
1784-KTCf<] fior ControlMet devices Status - - . - .
DF1 Poling Maste Diiver etz DeviceNet Driver Selection - RSLinx DeviceNet-3
1784-PCC for ConbrolNet devices

1784-PCICIS) bor ControlN et devices
1T4T-PIC / &IC+ Diiver Startup, nncxw[ll Avvailable DeviceNet Drivers:
TI0KFD

DF1 Slave Driver lzn-Bradley 1

55 50502 for D devioss e SOFTWARE Nenrocky 11 SHET

DH435 UIC devices Allen-Bradiey 1747-5DNPT

Virtual Backplans (Softl ogix58:, LISB
SDNFT dives 3tep

FLC5 (DH-+) Emulalor difver
SLE 500 (DH485) Emator diver L Delet
Stertuard USB Diver _ o | o
l SoftLagixd driver ¥

Figura 59: Seleccién Driver DeviceNet [2]
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A continuacion aparece la ventana de configuracion del puerto COM del computador, en

el que se va a conectar el modulo. La configuracion del driver dependera de la

configuracién particular de su sistema (puerto COM, velocidad en baudios, direccion de

nodo en el bus de campo DeviceNet). Seleccione los pardmetros apropiados para su

sistema, de click en ok, luego aparece la ventana para adicionar un nuevo RSlinx Driver,

donde se debe colocar el nombre que identificara el driver, de click en ok Figura 60.

" RSLinx Classic Gateway = LA -2~ RSLinx Classic Gateway
Fle Ed Commnicatiore JIBEE Sy Laie) b File Edit View Communications Station DDEfOPC Security Window Help

siuseeme =l &l 515 @] v

DeviceMet Interface Configuration Allen-Bradley 1770-KFD Driver Configuration : i Configure Drivers

&

Awailable Driver Types:

Clase
’7 IDevi:eNet Drivers (1784-PCD/PCIDS 1770-KFD.SDNPT dnvels]Ll Add New...

Help

/m

_Coed |

Copyoght 71583
AllsrBradley Company
& Division of Rockweel Automation

- Configured Drivers.

| KED Datver Seiup Name and Description Status
~ Senal Port 5 ~DeviceNet Port 5 . . . o | Configure.
e e Add New RSLinx Classic Driver [x] | Corfiars |
Ponteie [EERNS]  NeAdkem [0 Statup
Chomse  name for the new diver .
DatsRse [%M  ~| DataRate EESRd (15 characters maximum) o
o
Cancel = |

[~ Modem Sehup-
I Use Modem Disler
I D o

17704601
Stop
Delele

This port s not curentl i wse.

(o ] oo | e ||

Figura 60: Configuracion del 1770-KFD.

Extienda el arbol 1770 KFD, para ver los mddulos conectados al adaptador. Note que el

1769-SDN se comporta como un esclavo de la red principal al igual que el nodo analégico

de direccién 03, ver Figura 61.

"()‘ RSLinx Classic Gateway - RSWho - 1
File Edit View Communications Station DDEfOPC Security Window Help

=] & 5(8] Blie] %]

E& RsWho - 1

v Autobrowse Fefiesh |

== workstation, PROCL
&5 Linx Gateways, Ethernet
[ @5 1770-KFD-P, Devicelet
Qx 02, 1769-5DN Scanner Module
2 03, Unicauca
10, Warkstation, PROCI

Unicauca

[ oM 11/17/03 [02:46 AW

For Help, press F1

Figura 61: Dispositivos conectados a la red DeviceNet
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Configuracion del archivo EDS para el nodo de entradas y salidas analégico

Para el correcto funcionamiento del nodo analégico, es necesario la creacién de un
archivo EDS (de sus siglas en ingles Electronic Data Sheets), que son archivos de texto
utilizados por las herramientas de configuracion de red para ayudar a identificar facilmente
los productos. En la creacion del EDS para el nodo analégico, es necesario realizar las
siguientes funciones:

Seleccionar el dispositivo, dar click derecho con el boton derecho del mouse, seleccionar
Register Device y dar click izquierdo (ver Figura 62).

% DeyiceNet_JP3 - RSNetWorx for DeviceNet

Fle Edit Yiew MNebwork Device Diagrostics Tools Help EX)
8 = - IR h?
Qi = | A | F i

Hardwere A 1770-KFD [

# £ Human Machine Interface ~ RS232

) Inductive Proximity Switch Interface-1

[ Limit Switch

w1 ) Motor Owerload <1}

Motar Starter Cilrk

Copy chrl+C

Delete Del

HMS Fieldbus Systems AB (Hasshier Re-register Device...
= Rockwell Aukamation - Allen-Bradies
Rockwel Automation - Dodge

Rackuel Automation - Electro-Craft

Properties. .

3 Rackwell Autoration - Relance Elec

Rockwel Automation/Entek Ird Intl,
- [) Rockwel AutomstionSprecher-+5ch
£ 2 14| | W]\ Graph [ Speadshest ), Maser/Slave Corfiguation JJ
=
2| | Message Code Date | Description
< B
Fun the EDS registry wizsrd b re-dfine this device [Offine

Figura 62: Registro del nodo analégico

A continuacion aparece una ventana como la observada en la Figura 63.
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Q

Hardware

L 2
EE|& - & AL

1769-SDN U C 1770-KFD

Scanner RS232

Welcome to Rockwell Software's
EDS Wizard

The EDS Wizard allows you to:
- register EDS-based devices.

wn device.

- create an EDS file from
pload E "

ges asso
an unkno

To continue click Nest

fon | 4]

Cancelar

Message Code

|~

Ready

(Offine

Figura 63: Reconocimiento de un dispositivo

La siguiente accion es crear un archivo EDS (ver Figura 64), seleccionando la opcién

Create an EDS File.

HS Fieldbus 5
Rockwel Autor
Rockwell Auto
Rockwell Autor]
Rockwell Autor
B Rockwell Autan
# () Rockwell Auton

R

‘What task do you want to complete?

" Register an EDS flefs).
This option will add a devicefs) to our database.

@ Create an EDS file.
This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your

cu

Figura 64: Creacion de un archivo EDS para el nodo

4 5 q
s ||

]

2| | _Message Code | Date 1 Description

2

&

&

= € i >

Read: Offiine

=, = —d
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A continuacion se configura la informacion de identificacion, esta es tomada por defecto
en el sistema, los datos a introducir son el nombre, en este caso se ha llamado al nodo
Unicauca (ver Figura 65).

ERIEEEE
‘ Hardware =
Limit Switch Device Description
Motor Overload Enter the device's deniiicatin informalion
Motor Starter
Photoelectric S
Vendar Name
Rockwell Autor ldbus Systems AB (Hassbier Micro Sys]
SCANport Adar encarD e
Safety Controll Pt b aduct ype s
Safety Discrete I Commurication Adapter
Smart MCC ProduetCode [57  pioduct Name
O Speciaky 1/0 Maior Revision Unicaucd
=) vendor
() HVS Fiekdbus Mine evson [T Calal
Rockwell Autor
%1 () Rockwell Autor
Rocknellutor]  File Descripion Test
Rockwell auton] | This s an EDS il created by Rockwel Software's EDS Instaltion Wizard
Rockwell Auton
Rockwell Autor J
& _ 4 »
<auss || R
il
=l | Message Code Date T Description
®
=
2 |= >
Ready Offline. Y

Figura 65: Informacion de identificacion
A continuacion se identifica el tipo de datos de entrada o salida y las dimensiones de

estos datos, en el caso del nodo el tipo de entrada/salida de los datos es Polled y la

dimencion es 8 Bytes (ver Figura 66), para continuar dar click en siguiente.

£ Limit Switch Input/Ouput
Motor Overload Enter the device's input/output type and sizes. i
Motor Starter 4
hotoelectric 5
intBus Motor| [ Stiobed -
Rockwel Auton] Input Size: [~ uputsie:
SCANport Adar
Safety Controll | e
Safety Discrete] V' Polled
Smart MCC Input Size: 'g— Output Size: 'g_
Specialty 1/0
= ©) Vendor I" cos
HMS Fiekdbus 5 Input Size: Output Size:
Rockwel Autor] = 5
Rockwell Autor] [~ Cyclic
() Rockwvell Autor i
i bl Input Size: l— OuiputSize: [T
Rockwell Autor
B Rockwell Autor

To continue enable at least one of the 1/0 characteristics.

<aits Cael

B

lalx

Message Code [ Date T Description

% | Messages-
fid ~
v

Offfine

Figura 66: Tipo de los datos de entrada y dimensiones
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A continuacion se escoge el icono de reconocimiento y se da click en OK (ver Figura 67)

=;.jDeviceNet_JP3 - RSNetWorx for DeviceNet

8@ -uW & 4 =e K

| Fle Edit View Wetwork Device Diagnostics Iools Help

XY

L [

Hardware

Inductive Proxi
Limit Switch

| Motor Overloa
| Motor Starter

|

‘ Bl sLELE=T Rockwell Software's EDS Wizn’rnd .

Change Graphic Imag|
You can change the

Photoelectric S¢
PointBus Motor |
Rockwell Autor
SCANport Adey
Safety Controlk
Safety Discrete;
) smart mcc
+ () Specialty 10

HMS Fieldbus 59
Rockwell Autor,
Rockwell Autor
Rockwell Autorr
Rockwell Autorr
Rockwell Autor

Change icon.. =

Prodj

| Description

Rockwell Autor
< i
x|
2| | _Message Code | Date
8
5
g
&
3
= | &
Ready

Offline:

N

Figura 67: Icono para el nodo

El paso siguiente para la configuracion del nodo es determinar el icono seleccionado, para

estas funciones se da click en siguiente de las ventanas emergentes ver figuras 68, 69 y

70, presionando finalizar.

7. DeviceNet_JP3 - RSNetWorx for DeyiceNet

| Fle et view Network Device Disgnostics Took Help

Liit Switch
Motor Overload

Change Graphic Image

Motor Starter
Photoslectric 5
PointBus Motor |

Product Types

Rockwell Auton]

Scanport Adad
Safety Control
Safety Discrete
Smart MCC

Speciaky 1/0

HMS Fieldbus Sf
Rockwell Auton]
Rockwell Auton]
Rockwell Auton]
Rockwell Autond
Rockwell Auton
Rockwell Auton]

Changeicon.. | [ 1= @

e
e

<auss | Siguiente > Cancelar

=3

T Description

<

x|

1 [ Message Code Dot
z @

Ready

[offine

Figura 68:

Configuracion del nodo
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DeviceNet_JP3 - RSNetWarx for DeyiceNet

lo Edit View Network Device Diagnostics Tooks Help EN]
-HIS| & BE N
1% - A | B &
S =
Final Task Summary 5
This is a review of the task you want to complete )
Unicauca
endor
HMS Fieldbus 54
Rockuwel Autor
Rockwell Autor
Rockwell Auton]
Rockwell Autor
Rockwell Autor
Rockuwel Autor
- 1
= <Aliss Cancelar
=l
2| | _Message Code Date ] Description
2 [« ]
Ready Offline Y

Figura 69: Configuracion del Nodo

./ DeviceNet_JP3 - RSNetWaorx for DeyiceNet
le Edit View MNetwork Device Diagnostics Tools Help

1769-SDN 1770-KFD = |
Scanner RS73)

Finalizar

Message Code

Messages

B
B2

[offine %

i
g

Figura 70: Finalizacion de la configuracion del nodo

Configuracion del bus de campo DeviceNet

El siguiente paso es hacer un scan al bus de campo para detectar qué dispositivo esta

disponible en la lista de scan del scanner, para tal fin es necesario dar inicio al programa

RSNetworx ver Figura 71.
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=, DeviceNet - RSNetWorx for DeviceNet

Sox

Fle Edit Yiew Wetwork Device Disgnostics Tools Help EN
8 & - & n?
allE % | A | |
Hardware =l =]
+ Motor Overload -~
) Motor Starter
4 Photoelectric Sensor
¥ PointBus Motor Starter
Rachwel Automation miscelaneous
+ ) SCANport Adapter
Safety Controllers
+ Safety Discrete 1jO Device
Smart MCC
+ ) Spedalty 1[0
= D vendor
4 ) HMS Fleldbus Systems AB (Hassbier
) Rockwell Automeation - Alen-Bradiey
¥ I Rockwel Automation - Dodge
Bnchuall A ibnenabion - Elackbrnor ok o
£ x M4 #| M\ Graph [Gpeadshest ), Master/Slave Canfiguration
=
2l | Message Code Date | pescription
< >
Ready Offine

Figura 71: Ventana de inicio de RSNetworx.

De click en el boton online para que la red realice un autobrowse de los dispositivos

conectados. En seguida aparece la ventana de seleccion del path de comunicaciones,

elija el1770-KFD y de click en ok como se indica en la Figura 72.

-/ DaviceNet - RSNetWorx for DeviceNet

File Edit Wiew Metwork Devi

3 E-L S

Hardware

=4 -
Qs 5| Select a communications path to the desiied netwark,

Limit Switch
) Makar Owerload
[[) Mator Starter
4[] Photoslectric Sen:
1 [ PointBus Motor St:

& () ScANport Adapter

#- [ Safety Discrete If
[ Smart MCC
([ Specialy o

[ Inductive Proxmit
; 7 Aisctaomes) ) | eiesh |

[ Rockel Automati

[ Safety Controllers|

= = Wworkstation, PROCI
#-&5 Linx Gateways, Ethernet
MNet

lave Configuation | 4 L[J

= IE) vendor
= {2 HMS Fieldbus Syst]
e TN Dbl o]
<
x|
2l | _Message Code

|~

ok Cancel Help

|+

Ready

Offline

Figura 72:

Seleccion del path de comunicaciones
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La Figura 73 muestra los dispositivos que se encuentran disponibles en el bus de campo.

-5 *DeviceNet - RSNetWorx for DeviceNet g@g|
File Edit Wiew Metwork Device Diagnostics Tools Help =2l
alE-H 2 % h?

= |
all % [=A B &
Hardware £ Nodo Analogica 1770-KFD =l
+ Induckive Proximity Switch A 1¥Q RS5232 Interface
] Lirnit Switch oo
+ Mator Overload
] Mator Starker
+ Photoelectric Sensor
+ PoinkBus Motor Starter 03 10
+ Rockwell Autormation miscellaneous
] SCANport Adapter ‘ ‘
£ Safety Controllers b 1
& ¥ H 4|} N\Glaphjf Spreadsheet L taster/Slave Configural JJ
x|
J=1] Message Code | Date | Description
0DNET:DIDI 17M11J2009 53:23:03 Mode changed to online. The onling path is PROC111770-KFD-P.

w

@

=3

[

i

2

= | % ¥

Ready Orling - Mot Browsing

Figura 73: Dispositivos conectados al bus DeviceNet.

Dé doble click sobre el escanner 1769-SDN, de esta manera accederd a la ventana de
propiedades (ver Figura 74). En la pestafa ‘General’ puede modificar el nombre y la
direccion en la que se ubica el scanner en la red. En la Figura 74 se muestra como
Configurar los parametros de cada nodo esclavo en el bus. Cada vez que modifique un
parametro descarguelo sobre el dispositivo modificado y almacene su archivo de
configuracién. Mantenga el procesador (MicroLogix 1500) en modo Program para poder

realizar las descargas.
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5 1769-SDN Scanner Module

General 1 Madu\e‘ Scanl\sl‘ Input I Dutputl ADR 1 Summalﬂ

17695DN Scanner Module

Hame:

Nado Analogico 1770-KFD [
[lis] RSZ32 Interface

Descriptian:

03 10

e 2 ‘ ‘

Device dentity [ Primary ] !
M \ Graph ,( Spreadshest K Master/Slave Conf\guraﬂ_‘

Vendar: |HuckweHAutomatmn Allen-Bradley [1]

Type: |Eommunicalion Adapter [12]

Escription

Device: |17EE SDM Scanner Module [105]
Calabg  [17635DM

Revision: ,20027 J ﬂ

Indz changed to online. The online path is PROCT11770-KFD-P.

Aoeptar Cancelar ‘ ‘ Byuda ‘ 2

T TS 0T e T T

Online - Hok Browsing

Figura 74: Dispositivos conectados al bus DeviceNet

En la pestafia “Module” puede configurar el retardo de escaneo, la relacion de escaneo
entre nodos Foreground y Background, la plataforma sobre la cual estd conectado el

scanner y el slot en el cual se ha situado, entre otras opciones ver Figura 75.

| X5 1769-5DN Scanner Module

General Module | Scaniit| Input | Output | ADR | Summary |

Interscan Delay: i i msec  Upload from Seanner J

Nodo Analogico 1770-KFD

Foreground to -
Background Poll Rati: |1 J:I Download to Scanner (s} RS232 Interface

Module D efaults
Slave Mode.
03 1o
Advanced. ‘ ‘

|
Spreadshest ), Master/Slave Corfigural
1769-5DN:
Platform: Micrologis -
f: scanner may be unavallable For 5-10 seconds while updat
Slot 1 5' E scanner may he unavalable for 5-10 seconds while updat|

fo scanner may be unavailable for 5-10 seronds while updat
o online, The online path is PROCLI 770-KFD-P,

|~

Aceptar Cancelar ‘ | Ayuda ‘

Online - Mot Browsing

Figura 75: Pestafia Module de la ventana de propiedades del scanner
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En la pestafa “ScanList”, puede crear la lista de escaneo del 1769-SDN. Esta pestafa se
divide en las ventanas: Dispositivos Disponibles, Scanlist. Mediante los controles entre

estas ventanas puede adherir o quitar dispositivos del Scanlist, Adhiera el nhodo analégico
I/O a la lista ver Figura 76.

| 5% 1769-SDN Scanner Module

General | Mocls Scanlist |input | Dutput| ADR | Summery |

Available Devices: Scanlist

J £ 03, Nodo Analogico 1/0 Modo Analogico 1770-KFD
> 18]

RES232 Interface
=
>
. |

!
Spreadsheet §,  Master/Slave Conflgurau

¥ Automap on Add W Node Active

Upload from Scarrer
Download to Scanner..

Electionic Key:

v Device Type

W vendor

v Praduct Code
I Major Revision

ke scanner may be unavailable For 5-10 seconds whils Updat
k= scannet may be unavailable For 5-10 seconds while updat]
E scanner may be unavaiable For 5-10 seconds while updat

Edit /0 Parameters
Aceptar

s In o online. The onling path is PROC111770-KFD-P,

>
Cancelar ‘ | Apuds | —

Onlins - Kot Browsing

Figura 76: Pestafia Scanlist de la ventana de propiedades del scanner.

Para realizar la configuracion, seleccione el botén Edit /O Parameters en la pestafia

ScanList ver Figura 77, el dispositivo esta disefiado para tomar automaticamente el
tamarfio en bytes de entrada y salida.

3 SON Scanner Module 7] - [
General | Modue  Scanlist | nput | Duput| 8DR | Summary |
Awvailable Devices: Scanlist
103, Noda Analogico /0 Modo Analogico 1770-KFD [=|

I~ Stobed I~ Change of State / Cyclic
Input Size: =l o o
r
Input Size: ] Bytes
|
¥ Polled Output Size: = Bytes ural | < |
¥ Automap on ddd

Input Size: |8 5' Butes Heartheat Rate: 5' meec

Upload from Scarnner.
Download to Scanner.
Edit|/0 Parameters...

Aceptar

Output Size: |8 5' Bytes
PolRate: [EveryScan  ~+

=]

onds while updat
ands while updal
ands while updal
- KFD-P,

Cancel | Restore 110 Sizes | 3

Figura 77: Configuracion 1/0 del nodo anal6gico
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En la pestafia ScanList verifique que la casilla “Automap on add” esté habilitada. Esta

opcién permite mapear automaticamente los datos intercambiados con los nodos hacia

los registros de E/S del scanner. Para comprobar las direcciones de memoria del scanner

en las cuales estan siendo mapeados los nodos, revise las pestafias input, output (ver

Figura 78). Note que existen espacios de memoria reservados que se identifican con la

etiqueta ReadOnly, estos espacios corresponden a los Word: [0 a 65] en el caso de las

entradas y [0,1] en el caso de las salidas. Dichos espacios no pueden ser empleados para

el mapeo de los nodos del bus de campo. Las palabras de 66 a 68 corresponden a las

entradas del nodo analdgico y de las palabras del 2 al 4 corresponden a las salidas del

nodo Ver Tabla 7.

Tabla 7: Descripcion de entradas/salidas nodo analégico.

Tipo de variable Direccién | Cantidad de bits utilizados
Entrada 1:1.66 10 bits
Entrada 1:1.67 10 bits
Entrada 1:1.68 10 bits
Salida 0:1.2 16 bits
Salida 0:1.3 16 bits

B UV B T N P TT B

' 1769-SDN Scanner Module

L N Y Y

[2 )] | - 1769-SDN Scanner Module

tdemory: Dizcrete h Start word:

Node

03, Maod... Polled 8 0:1.2.0 Q
Unmap
Advanced... Advanced...
> Options < I s Optiong...
0 Jj Memary: | Discrete | Stat\word |0 4:

= el B
e

Generall Modu\e] Scanhsll Input  Output WADH ] Summary]

is15-0 [15[14]13fiz[nio] el 76l s[4 22]1 o]~

Fiead-Only

E
o]
o]
o]
i
[13
0
o]
[i]
[a]

oo ~|o || e wafra)= o

Aceptar | Cancelar |

| Apuda ‘

Aceptar Cancelar |

Figura 78

: Pestafias Input y Output Del scanner
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Configuracion del MicroLogix 1500 y el scanner 1769-SDN

Ejecute el programa RSLogix 500 Pro que se encuentra en: Inicio>Programas>Rockwell
Software> RSLogix 500 English > RSLogix 500 English.

Cree un proyecto nuevo tomando como procesador el Micrologix 1500 LRP Series C (ver

Figura 79) y almacénelo con un nombre apropiado.

[oFFLINE [#]]

| Bl

Driver: 1770-KFD-JP

Select Processor Type

Processor Mame: |UMTITLED

1747-1514 5-01 CPU - 4K Hem.
1747-1511 501 CPU - 1K Hem.
Bul 1764 Micrologi= 1500 LEFP Se

Lancel

i

Help

Bul 1764 Micrologi=z 1500 LEP

Bul . 1764 Micrologiz 1500 LSP

Bul 1764 Micrologi=z 1500 1SP

Bul . 1764 Micrologiz 1500 LSP Series A

Bul 1762 Micrologiz 1200 Serie=s C (1 or 2 Comm Ports)

Bul . 1762 Micrologiz 1200 Series B =
Bul 1762 Micrologiz 1200 Serie=s &

Bul . 1763 Micrologiz 1100 Serie=s B

Bul 1763 Micrologiz 1100 Series A

Bul . 1761 Micrologiz 1000 Analog

Bul 1761 MicroLogix 1000 DH-485-HDSlawve A
Communication settings

Drriver Frocessor Mode: Feply Timeout:
1770KFD-JF -| |2 Decimal (=2 wiho Active.., 10 [Sec]
Octal)

Figura 79: Ventana de inicio del RSLogix 500 Pro

Ingrese a la ventana de configuracion de entradas/salidas y presione el boton Read I/O
Config para identificar los médulos conectados al PLC (ver Figura 80). A continuacion
aparece la ventana de seleccion de la ruta a través de la que se realizara la lectura de
modulos conectados al PLC (Figura 81). Presione el botén Who Active para abrir la

ventana Communications (Figura 82) y seleccione el 1769-SDN, luego presione OK.
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d' RSLogix 500 - UNTITLED

File Edit WYiew Search Comms Tools Window Help

EEEIEEEEEE EE IR =
[oFFLINE [#] [NoFarees 4] [] =T a3 o o @ M
[HoEdis [#] [Foroes Enabled [+] GE

D 10RO Node: 2d [<1» P\user £Bt £ TimeriCounter A InputiOutpul A Compare |

I /O Configuration

i~ Current Cards Availabl

Filter |All10
Par [ Description [~
Fead 10 Co 1769HSC High Speed Counter

1763143 & Input Isolated 120 VAC
IFEHATE 1Enput A3 VAC
17E3F4 finalog 4 Channel Input Module
1764 Analog 4 Charnel Input Madule

[ o] Part i [ Description [A] | [17654F420F2 Analog 4 Chan Inp/2 Chan Out

0 Bul1754 MicroLogix 1500 LAF Series C 1 763F4FA0F 2F4CH Input ¢ 2Ch Dutput Fast nalog
17698 Analog B Chan Input

17EHG1E 1E-paint TTL inputa,

17E9IM12 12-nput 159/265 WAC

1763016 16-nput 10/30 YD
1763-106X0W4 B-Input 24 VDC, 4-Output (RLY]
17631016F 16-nput High Speed 24 ¥DC
176M032  32rput High Density 24 YOO
1760327 32-point 24YDC Sink/Soucs Input
176HRE & Channel RTD Module

176HTE 6 Channel Thermocouple Module
1763048 -0utput 120/240AC
12 ~| | [1783:0816  1E-Output 1207240 VAL
- ~ | [17e3088 &Output High Current 24 VDT
sdvlorg | Hep | Hids &1 Covds | | [17630816  16-Duiput 24 VDT Sovrcs -
[ Fa-FLOAT 3
ar= | # | T2 / Ll | _IJ

Figura 80: Ventana de configuracion 1/0

£ RSLogix 500 - UNTITLED
File Edit Wiew Search

DEE & -

Read 10 Configratio ne Processor

OFFLINE Ma Forc: Drriver Route Processor Node:
- D | (=2
Tooeed  [17TOKFDUP v lecal Bl pe L
Driver: 1770KFD-IP st Corfigured ompare
IO Configuration IVTTTU-KFD\JF Node 2d local j

Reply Timeout:
o (sec) Wha Active. 1

Cancel | Read 10 Config. I Help

PowerSupply.....

| Description |~ [1763-0v32T  32:point Solickstate 24VDC Sink Output
MicroLogi 1500 LAP Geries C 1769.0w8  B-Output Relay
et 1763016 16-Output Relay

1763-00W8l B-Output Isolated Relay

1
Compact 170 to DPI/SCANport Module
17E3-5M2 Compact 1/0 to DSI Module
17E9-A5CI 2 Channel RS232, RS485, RS422 Aday
1763-BO0LEAN 24¥DC, Sink Input/Source Output
1769-PA2 Power Supply

b 1769-PE2 Powser Supply

1769-Pad Pawer Supply

1769-FE4 Powser Supply

v Any 1769 PowerSupply
o _ Any 1769 UnPowered Cable -
bovContig | Hep | Hide AllCards | Other - Requiies 140 Card Type D
=
[ Fa-FLOaT 3 -
Bl R \File 2 £ <] | »
[Fur Help, press F1 [:0000  [2:00 [READ [Disabled Y

Figura 81: Ventana de seleccion de path de lectura
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W Autobrowse l:l

= Q ‘Workstation, FROCL
+ &5 Linx Gakeways, Ethernet
=@ 1770-KFD-F, DeviceNet
+-[4 02, 1769-5DM Scanne
— 03, Anybus-IC DEY
Q 10, Workstation, PRC

ad -
Current S election

Server: R5Link &P

Mode: [3 Decimal (=3 Octal]

Browsing - node 2 found
Address | Cancel
f3 0z
a.»_’ e Help
=g
< | >
o Reply Timeout:
Driver. 1770-KFD-P
Type: Mot a PLC, SLC, or CL 10 [Sec)

Figura 82: Ventana de seleccion de path de lectura

Nuevamente en la ventana de Lectura de entradas y salidas (Figura 83) presione el boton

Read I/0O Config. Si el procedimiento fue correcto, debe aparecer una ventana como la

ilustrada en la Figura 83. En este ejemplo se ha identificado el scanner DeviceNet y un

modulo de entradas y salidas analdgicas.

4' RSLogix 500 - UNTITLED

Fie Edt View Search Comms Tools Window Help
Dl & - =3 O &
wrhe_ 8] [fofuce 7] [ rTreso oo o
[MoEdts  [#] [Forces Enabled [¢] [GHE]
Difver, T770KFD-F Wode . 2d ¥ sUser {8t £ TimeriCourter £ inputioutput £ Compare
0
Curent Cards Avalable
Fiter [0 -
Part Descriplion [
1769HSC  High Speed Caunter
1769448 Bnput solated 120 VAL
17EHATE 16 dnput P32 VAC
M 1763F4 Analog 4 Channel lnput Module
17694F4 Analog 4 Channel Input Module
[ 8 Pars | Desciption A | [1763{F40F2  Analog 4 ChanInp/2 Chan Dut
Bul1764 MicroLogir 1500 LAP Series C 17634F4FXOF 2F4Ch Input / 2Ch Outpu Fast Analog
DN Dev et 17634F8 Analog & Chan Input
17694616 16-point TTL input/d. L
17694M12 1 2dnput 153/285VAC
17634016 16dnput 10/30V0C
176306X0W4 Elnput 24 VDC. 4 Output (ALY)
17634016F  16-Input High Speed 24 VDC
17694032 324nput High Density 24 VDO
176940327 32-paint 24¥DC Sink/Sourcs Input
~ 7EsiRE & Channel ATD Madule
0 1769476 & Channel Themocouple Madule
1 1763068 S0ulpul 120/240VAC
15 v [17530418  18-0utput 120/240 vaC
= ~ |17830BE BDulput High Current 24 ¥DC
Adv Carfig | Help | Hide AllCarcs | | [17690B16 18.Duipus 24D Sousce v
[ Fa-FLoaT 3 =
& |2 | ¥ INFie2 £ | v
For Help, press F1

Figura 83:

Moédulos conectados al PLC.
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En la ventana I/O Configuration, dé doble click sobre el DeviceNet Scanner, para

configurar el nimero de Words de entradas y salidas como se indica en la Figura 84

Module #1: 1769-SDN - DeviceNetScanner §|

Expanzion General Configuration l

Wendor [D:
Product Type :
Product Code :

Series/Major Rev/MinorRey :

Input *Words :
Output 'Words ©

Ewtra Data Length :

T

lgnaore Configuration Error :

Aceptar

Cancelar | | Apuda |

Figura 84: Configuracion del scanner en Rslogix

De click sobre Aceptar y cierre la ventana de configuracion de 1/0. Después de configurar
los periféricos del PLC, es posible disponer de las entradas y salidas de la red DeviceNet
en el algoritmo de control que se ha de programar. Las entradas y salidas del scanner
ahora hacen parte de las imagenes del procesador MicroLogix 1500, para visualizarlas
basta con abrir las tablas de entradas y salidas del PLC (ver Figura 85, Figura 86).Las E/S

deben estar mapeadas como se resumié en la Tabla 7.

7 Data File I1 (bin;

1l 0
[(:1.57 0o 0 0 0o 00 0 0 0 O O 0 O O O O 1760-30M - DevieeMerSeanmer A
I:1.58 o0 o0 00090 000000 0 a0 1769-5DN - DeviceNerScanner
I:1.59 o0 o0 00090 000000 0 a0 1769-5DN - DeviceNerScanner
I:1.60 o0 o0 00090 000000 0 a0 1769-5DN - DeviceNerScanner
I:1.61 0 o0 o0O0G0Cooo0oo0 o0 o0 o0 oo 1769-5DN - DeviceNetScanner
I:1.62 000 O0CO0CO0OCO0OCDO0OO0ODODO0OO0OO0OO0O OO0 DoODTD 1769-35DN - DeviceNetScammer
I:1.63 000 O0CO0CO0OCO0OCDO0OO0ODODO0OO0OO0OO0O OO0 DoODTD 1769-35DN - DeviceNetScammer
I:1.64 000 O0CO0CO0OCO0OCDO0OO0ODODO0OO0OO0OO0O OO0 DoODTD 1769-35DN - DeviceNetScammer
T:.65 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0D 0 0 0 0 O L769-SDN - DeviceNetScanmer
1:1.66 0 0 0 0 0 0[0 0 0 0 0 0 0 O 0 0] 1769-5DN - DeviceNetScanner Entrada_0 nodo analogico
1:1.67 0 0 0 0 0 0[0 0 0 0 0 0 0 0 0 0] 1769-5DN - DeviceletScanner Entrada_1 nado analogic
T:1.68 0 0 0 0 0 0[0 0 0 0 0 0 0 0 0 0] 1769-5DN - DeviceletScanner Entrada_2 nado analogico 3
Ki| 2=
[Lo ] Radi | Binary -
Symbo ] [ie =]
Dese. [ ]
’”_j Eremics lkmen oo Help

Figura 85: Mapeo de entradas del nodo analdgico

67



0. n Bul.l1764 Micrologix 1500 LEP Series C

[ 00 0O0O0D0O0O0O0OCOCO0oO0O0 0

0:0.1 000000000000 00 0 0 Bull?d Micrologix 1500 LRF Series C

0:0.2 000000000000 00 0 0 Bull?d Micrologix 1500 LRF Series C

0:0.3 000000000000 0 0 0 0 Bull764 Micrologix 1500 LRP Series C

0:1.0 00000000000 0 0 0 0 0 1769-50N - DeviceNetScanner

0:1.1 00 0000000 0 0 0 00 0 0 1769-50N - DeviceNetScanner

0:1.2 6 6 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0] L765-50M - DeviceNetScanner Salida_0 nodo analogico
0:1.3 b o v 0 0o o 0 0 0 o 0 0 o o 0] 1769-50M - DewiceNetScamner Salida_1 nodo analogica

Il
[D:0/0 | Radi [Binary ~
Symbok | J

Desc: [ ]

I lfﬂ Propertiss [ Ferecs Help

Figura 86: Mapeo de salidas de nodo analdgico.

Antes de iniciar cualquier programa se necesita activar el bit O:1.0 del scanner DeviceNet
para dar inicio a este escaner, en la primera linea de la Figura 87 se muestra como se ha

hecho esta funcion.

“ctivar PID
B30
[ o
1769-5DN
SP(input)
5CP
o001 Seale —
Inpuat 111 86
524
Input Min [
0=
Input Max 1023
1023=
Sealed Min 0
o=
Sealed Max. 15383
16383=
Cntput N0
83922
| WALOR_INT NG
SCP ———————
onoz Seals —
Tt H70
8392=
Inpuat Min o
0=
Input Mas 16383
16383=
Scaled Min. 0
0=
Sealed Max 300
300<
Cutput 7L
154=
AP |\File 2 | | S

Figura 87: Activacion del scanner 1769-SDN
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3.7. MONITOREO, CONTROL Y VISUALIZACION DE PROCESO (PLANTA DE
TANQUE INTERACTUANTES)

En esta actividad se hace uso de un sistema servidor OPC (SERVIDO 1 Y 2), la red
Ethernet y el software RSView 32 para tener un correcto monitoreo, control y visualizacién
del sistema DCS redundante (para mayor claridad ver Figura 3). En el desarrollo de esta
seccion se han desarrollado temas de la practica N° 7.1: Disefio de un SCADA Remoto de
la Planta de Nivel por Medio de una Arquitectura OPC.

El cliente del sistema servidor tendra monitoreo, control y visualizacién del proceso, desde
un computador en acceso remoto, la red Ethernet y el software RSView 32, los servidores

OPC estan dispuestos de la siguiente manera:

3.7.1. Sistema servidor OPC para la inicializacion del sistema (servidor 1)

En el computador asignado en proceso se instala el primer servidor, este se comunica via

RS232 al PLC auxiliar MicroLogix 1500 que se ubica en proceso y tiene acceso a:

e Lalectura de nivel.

e Control de un relé conectado al nodo para ocasionar una interrupcion de la linea de
datos del bus de campo para simular una falla.

e Control de la alimentacion del sistema (motobomba y alimentacién de la
instrumentacion de campo).

Por medio de este servidor, desde un cliente remoto conectado a la red Ethernet se

cambia: el estado del relé, se prende o apaga el sistema, ademas del monitoreo de

estado del proceso.

Ahora se realizan las actividades que tienen que ver con el control realizado por el PLC

auxiliar MicroLogix 1500 sobre su dominio y su comunicacion con el servidor OPC.

3.7.1.1. Programa de control del PLC auxiliar MicroLogix 1500

Configuracién del hardware
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Antes del inicio de las actividades para configuracién del PLC se debe:

Ver que el regulador de voltaje al que se conecta el computador esté prendido y
conectado a la alimentacion de 110 Vac.

Ver que el panel de cableado se encuentra conectado a la alimentacion de 110 Vac.

Ver que el cable serial del PLC esté conectado al computador (ver Figura 88).

Figura 88: Conexion cable serial al computador

Accionar el Breaker F1 a la posicion “ON” en el panel de cableado (panel 3) para

alimentar la planta y sus componentes.

Configuracién software de comunicaciones entre el computador y el PLC auxiliar:
Prender el computador
Escoger inicio por WINDOWS XP

Esperar a que el sistema operativo cargue hasta habilitar el escritorio.
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Para configurar el software RSLINX, que es el medio para comunicar el PLC MicroLogix

1500 con el computador, se realizan las siguientes acciones:

Presionar INICIO/ Todos los programas / Rockwell software/RSLinx/RsLinx Classic (ver
Figura 89).

3>RSt Classic Gotemay - [(RSWho - 1] 1o ]
# Fie Edt Vew Conmuricstiors Sistin DDEIPC Seuly Window Hel RETET]

5| 4| 515 @] w)
G I 7% T

Linx
Gatewe

For Help, peass FL [ m i [7am o

Figura 89: Ventana del RSLinx

Ir a la parte superior de la barra de herramientas, dar click en: Comunications y después

en configure drivers (ver Figura 90).

=gl
=18 x|

Configure communication hardware o | 02f11/10 [0748PM 2

Figura 90: Ventana para ir a configuracion del driver

Verificar que la opcidn del driver DF1 DH485 esté corriendo, como se ve en la Figura 91.
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. RSLinx Classic Gateway

& & 5|8 Bliz| 2|

For M, press F1 [ 08101109 [09:21 AM

Figura 91: Configuracion del driver

Si no estid habilitada esta sentencia, escoger la opcion RS232 DF1 en el menu
despliegue de: AVAILABLE DRIVER TYPES (ver Figura 91 y 92), luego escoger ADD
NEW.

Q> RSLinx Classic Gateway - [R6Who - 1] (ol x|

& Fle Edt View Communications Station DDE/GPC Securty Window Help =18 x|
2| & =18 Bl x|
— e
Configure Drivers 21%|
B

Avaiable Difver Types:
Clos= |
- AddN
| = - Help

Etherme! devices
EtheiNel/IP Driver
17887 KTXID)/PKTXID)/PCMK for DH/DH-485 devices

1784KTCNK) for Coriroliet devizes Status

DF1 Poling Master Diiver Corts
1784 PLL for ControlNet devices _QI
1784 PLIES) for Contiollet devices

1747.PIC ¢ AlC+ Diiver Staii
DF1 Slave Driver

5.5 SD/SD2 for D devices Stant
DH485 UIC devices |
itual Back plane (SotLogi¥B, LISB)

DeviceNet Drivers [1764-PCD /POIDS, T77KFD SONFT diivers) Sicp
PLCS (DH+) Emulator diiver
5L 500 (DH485) Emlator civer | b
SmartGuard ISE Diiver oo |

5 ofLogis5 diiver hd

For Help, press F1 i 2/t [orasen

Figura 92: Ventana eleccion del driver

Se escoge un nombre para el driver y dar clic en OK (ver Figura 93).
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ky_Window Help

~=1aix|
=181

AddNew,

] .| —
Close
tep |

[ Status

Cancel
[E_DF1JF

Carfigure;
T

Siarii
Siat
5i5p

Deleiz

Figura 93: Nombre del driver

Se configura pardmetros de comunicacion del driver, seleccionando Auto-Configure (ver

Figura 94).

Avto-Conligure ‘

Device Name: AB_DF1JF

Comm Port [COMT | Deviee [PLccHo

I

Baud Rate: [ 19200 =] SESUD‘n‘]Numbey o—
cta

Pariyy [None - Enor Checking [BCC =
StopBits: [1 - Protocol [Ful Duplex |~/

|3 RSLinx Classic Gateway - [RSWho - 1] =[Ol x|
& Fle Edt view Station DDE/OPC Securkty Window Help 18] x|
=| 2| £18| Blie| x|
= — Tt

rs lcd 3| M—

Siop
Defete

Figura 94: Autoconfiguracién del driver

Cuando se realizan estas actividades el driver seleccionado pasa al estado Running o

corriendo (ver Figura 95).
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<2: RSlinx Classic Gateway - [R6Who - 1] —of x|
& File Edit View Communications Station DDEJOPC Security MWindow Help 1= x|
= & =19 Bliz] 2|
— 1 = T .
2
" x|
=5
Awailabie Diiver Types
Close
[R5-232 DF1 devices | Add New |
Help
- Configued Diivers:
Name and Description | Stanss |
AB_DF1+JP DHA485 Sta: 0 COM1: AUNNING Funning Corfigire
Startup,
Start
Stop
Defete
For Help, press F1 UM 02/1j10 [07:45PM %

Figura 95: Driver activo (corriendo)

Dar clic en Close. Luego en la parte superior de la barra de herramientas de la ventana
del RSlinxs, dar click en RSWho, debe aparecer una ventana como la que se aprecia en

la Figura 96 que significa que el driver ha sido correctamente configurado.

2 RSLinx Classic Gateway - RSWho - 1
Fle Edt View Communicatons Station DOEJOPC Securty Window Hep

= &| 5|8 Bliz| ¥

EARSWho - 1

23 B Browsng- node 0 found
= EJ workstation, AUTOPROL
Vg e -
+ 5

0 ot
DFI-COMI  UNTITLED

For Help, press F1 NUM 06/01/09 _09:23 AM

Figura 96: RSLinx configurado

Con los pasos anteriores queda configurada la comunicacion entre el computador y el
PLC, ahora se cierra o0 minimiza la ventana.

Programa de control para el PLC auxiliar:

Para cargar y configurar el programa en el PLC auxiliar MicroLogix 1500 que da inicio al
sistema DCS redundante se realizan las siguientes acciones:
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Buscar en el escritorio o0 en nombre:

CONTROL_DISTRIBUIDO_REDUNDANTE_PLANTA_TANQUES: abrirla, escoger y dar
doble click en el programa: INICIO-DEL-SISTEMA.RSS

la particibn D, la carpeta con el

Al ejecutarse el programa INICIO-DEL-SISTEMA en RSLogix 500, debe verse una
ventana como la que se aprecia en la Figura 97, que es el programa que sirve para dar
inicio al sistema: lectura del nivel, accionar el relé para simular falla en red, alimentacién
del sistema, accionamiento de una electrovalvula para generar disturbios, entre otras
funciones nombradas anteriormente en este documento. El renglén 0 del programa en
escalera, contiene una funcién SCP para la escalizacion de la variable de salida del
proceso (lectura de nivel), esta escalizacion se realiza para un rango de entrada de O-
16384 y un rango de salida de 0-300mm de H,O (ver Figura 98).

" RSLogix 500 - CONTROLDENIYEL
File Edit Yiew Search Comms Tools Window Help

DEd|& b BRo o
OFFLINE + |NOForces Iﬂ _}jx

No Edits &J [Foyces Enabled Iél %]
Driver: AB_DF1-JP Node: 1d

Hla s s Eaa e e

E-Htraea/eoommns EI

D> \user £Bt £ TimeriCourter A InputiOutput A Compare |

B svso-

SYS1-

& Lap2-

=-{_]) Data Files

Cross Reference

[ 1 -mpuT

[ s2-status
[ B3 -BiNaRY
[ 14-TMER

[ ¢5- COUNTER
[ Rs - CONTROL
[ N7 - INTEGER
[ Fs-FLOAT
[ pos

(=-{_]] Data Logging
BN
<

o1
-

=10 x|

0000

SCP

=
|

0001

Seale wiP:
Input

Input Min,
Input Max.

Scaled Min.

Output

Scaled Masx.

1.0
8130<
0
0=
16384
16384=
1]
0=
300
300<
H7:0
148=<

END “—

124

Figura 97: Programa inicio del sistema
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L Input
0 16384 X

Figura 98: Escalizacion

Al dar doble click en las salidas del sistema nombradas como O0-Output, se puede ver
como se han nombrado, estas son las tags que va a tener el sistema de control (ver Tabla
8) y también se configuran en el sistema servidor (servidor 1) para este PLC, visto mas

adelante.

Tabla 8: Nombramiento de las salidas y entradas

Nombre de tag | Direccién | Nombre en PLC Tipo de variable
En supervisorio

Bomba on 0:0.1.0 Apagar la bomba Entrada
Instrumentos 0:0.1.2 Los instrumentos Entrada

Red 0:0.1.3 Red Entrada
Disturbio 0:0.1.6 Disturbio Entrada

Bomba on 0:0.1.9 Encender la bomba | Entrada

Vp N7:0 Salida

Al dar doble click en las entradas del sistema nombradas como I1-Input (ver Figura 99),
aqui, se puede ver la lectura de nivel en la direccién: 1:1.0, proporcionada por el sensor
transmisor de nivel, que se asigna al entero N7:0 después de su escalizacion (ver Figura
100).
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&' RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA
File Edt View Search Comms Tooks Window Help

DEd& e o

Heasmveaaan s re - |

e

Driver: AB_DF1JP

ElHUiE-yEOq:omus EI

[ I\User A5 £ Tmeronter £ mpifoupi £ Corpare ]

(2] DataFiles
B cross Reference
0 oo-outeut

1
00 0 64 Micrologix 1500 LRP Series C
00 0 0 0 0 Bul.l764 Micrologix 1500 LRP Series C
00 0 Bul.1764 Micrologix 1500 LRP Series C
10 0 0 1 1769-1F4 - Analog 4 Channel Input Module
01 1 0 0 1 1 1769-IF4 - Analog 4 Channel Input Module
01 00 0 0 1 1769-IF4 - Analog 4 Channel Input Module
0 0 0 0 0 0 0 1769-IF4 - Analog 4 Channel Input Module
00 00 0 0 0 1769-IF4 - Analog 4 Channel Input Module
0 00 0 0 0 0 1769-IF4 - Analog 4 Channel Input Module
0 0 0 0 0 0 0 1769-0F2 - Analog 2 Channel Output Module
0 0 0 0 0 0 0 1769-0F2 - Analog 2 Channel Output Module v

e

] Radic|Binary &

] Columns: {16 %

B es- 000000
D 74- TiveF,

000000000
000000
0 T e
001010101
001000110
Qodtatosgna flr:) 5 0 0 0000000
K I 000000000
1:1.5 0 00000000
:2.0 000000000
2.1 0 00000000

I

[0
Symbok [
Desc: [

| Bropeites |

]
Usege | Foces | Help

Figura 99: Entradas de control

[RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA
s Edit View Search Comms Tools Window Help

1ERHS L BE|o o

Haem e aane]e

FNE 8] [Nofaces __[1]
oEdis 3] [Forces Enabled [¢]

iver: AB_DF1-JP

E--Htrab-noowmus EI

[A]>\ser ABt £ TimeriCourter A Inputioutput & Compare

 icioDe SRR ISTEST S L002 R - -

-

B svs A| =
SYS1- Il
& LaD2- SEP, ——
< 0000 Seals —H
(] Data Files T T
Cross Reference 8130«
[ oo-output Input Min, 0
81 ey Input M. l6383<
[ s2-status BT 18
384<
[ B3-BINARY Scaled Min. 0
[ T4- TMER 0=
[ ¢5- COUNTER Sgpleday ggg(
[ R - CONTROL Output
[ w7 - INTEGER 149
[ F8-FLOAT
0 ros Data File N7 {(dec) -~ INTEGER E -0l x|
=-{Z] Data Loggin -
. E

OE

[n7.0

| Radix | Decimal o

Symbol: [yp

] Columns: {10 ~

Desc: [vp

v = Propetis | Usege | Hep |

Figura 100: Lectura de nivel

Cerrar ventanas de entradas y salidas del

programa del RSLogix 500.

Ahora se procede a realizar la descarga del programa al PLC auxiliar MicroLogix 1500,

realizando las siguientes acciones:
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Ver que aparezca el mensaje Driver AB_DF1-JP (o el nombre asignado a este driver en
su configuracién) en la esquina superior izquierda de la pantalla, como se aprecia en la

Figura 101, lo que indica que el programa esta corriendo bajo el driver correcto.

& RSLogix 500 Pro - CONTROLDENIVEL

Fle Edit Wiew 3Search Comms Tools Window Help
EIEEELE
OFFLINE #| Mo Farces i

= A4 Forces Enabled
Driver AB_DF1-1

| EEY R IEEY=

El--»-'tra:-a/[-oa»m»maes El
™

Node - 1d | L \User 4Bt 4 TimeriCounter A4 InputiOutput £ Compare |

+
+

" conuoenivee  (T(8)[K] [FELane

e
[ Help
=17 Cortraller

i Cortroller Properies
Q Processor Status

Q Function Files

[11e] Configuration

- Ie Channel Configuration

Figura 101: Confirmacion del driver AB_DF1-JP

Ahora ir al PLC auxiliar MicroLogix 1500 y ubicar en modo Program su perilla de
programacion (ver Figura 102).

Figura 102: Perilla de cambio para tipo de programacion del PLC

Para descargar el programa al PLC, de la barra de herramientas superior se selecciona el
despliegue y Download asi como se aprecia en la Figura 103.
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H’ RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA ;

File Edit VYiew Search Comms Tools Window Help

IDSE(&E]FBE|o = SR EmIMEE | n|s] ] e
[oFFLINE [2] [No Forces [#] _!j:,— EI SHOTT 3E 3B <> 9 > AeL Aes El
Go Online Forces Enabled |# i
||—u Node: 1d (<[> \User Bt £ TimeriCourter A InputiOutput A Compare:
IR e nes = B =loix|
SYS0- - &
B svsi1- H j
& Lep2- ey, |
(2 Data Files 0 f:;‘; il
B Cross Reference 8130<
[ oo-outPuT Input Min. 0
O it - mpur o=
Input Max. 16384
[ s2-statUS 16384<
[ B3-BINARY Scaled Min, 0
[ 14-TMER Y 0=
[ ¢5- COUNTER e 2,
[ Rs- CONTROL Output
[ 7 - INTEGER 149«
[ Fs-FLOAT
[ poa
=3 Data Logging <1/ oo END >—
s
4 By

Figura 103: Descarga del programa al PLC

Al realizar la descarga del programa al PLC, aparecerdn una serie de ventanas de
opciones, en la primera (ver Figura 104), la pregunta es sobre el nodo en el que se corre
el programa donde se da click en OK, en las siguientes ventanas hasta finalizar la

descarga, se determina la accién Si (ver figuras 105, 106, 107 y 108).

RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA

: Edit View Search Comms Tools Window Help
) 5\l
0 - INICIO-DEL-SISTEMA
File Edt %ew Search Comms Tocls Window Help

[D@@|&@] s Bao o Y e =

E [ == 23 o o 0 moa i
£
Driver: AB_DF1JP Node: 1d [EI>T\User £Bit £ Tmericourter £ mnputioutput £ Compare |
" INICIO-DEL-SISTEMA =101 x| SR = {ofx]
=424 Project - —;]
(-] Help |
=] Cortroller
i Controller Properties
%) Processor Status
%) Function Files
A0 Configuration (RN - x|
P Channel Configurstiol [~ Do not prompt me for revision notes again. R
=@ nsvam Files Path; D:\..MPAINICIO-DEL-SISTEMA RSS [ |
B svso-
svs1- Revision Note vesion [0 =] _ Cancel |
& Lap2-
=] DataFiles
B cross Reference .
[ o0- outeur e n. 3
O 1 - meut Proce: e [UNTITLED Station #:  1d
. G Processor Type:  Bul1764  MicroLogix 1500 LRP Series C
|-

Figura 104: Revision del nodo
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& RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA
File Edit View Search Comms Tools Window Help

OFFLINE

[8] Mo Forces

5]

|No Edits !’ Forces Enabled i]

Driver: AB_DF1-JP Node: 1d

DSE[E| B[ « Bl e ==l EE
¥

E “H TT 3E 3£ <> 4 4> ssL ass

o

[<I>T\user £Bt A Timer/Counter £ inputiOutput £ Compare

=423 Project
-1 Help
=13 Cortroller
i Controller Properties
0 Processor Status
%) Function Files

W 0 configuration
b Channel Configuration
[=-{_] Program Files

B svso-

B svs1-

A LaD2-

[=-{_] Data Files

B Cross Reference

[ oo-output

£ o
< 12

0001 —

RSLogix 500 i

Downloading Pragram
! (UNTI‘!LED) for Bul.1764  MicroLogix 1500 LRP Series C

(IJNTITLED) Bul.1764  MicroLogix 1500 LRP Series C
Driver:AB_DF1-JP at Node:1

Are you sure you want to proceed with Download?

(=l

Figura 105: Proceso de descarga

%' RSLogix 500 - INICID-DEL-SISTEMA

File Edit Yiew Search Comms Tools Window Help

B =

IR

OFFLINE

[ﬂ ] No Forces |§l

No Edits

[2] [Forces Enabled [2]

Driver: AB_DF1-JP

E«HU!E%()QQ}AIL”S |H

[AI¥T\User £Bt £ TimeriCourter X nputioutput A Compare

=1oix|

=43 Project
3 Help
=17 Controller
i Controller Properties
Q Processor Status
0 Function Files
- Ji 10 Configuration
& HE Channel Configuration
[=-{_] Program Files
B svso-
B svs1-
# LaD2-
[=-{_] Data Files
B Cross Reference
--[A oo-output

R .
< 1214

0000

0001

RSLogix 500

9P ) Processoris in remote RUN MODE.

Processor must be switched to remote PROG mode. Continue?

[ | e

5|

Figura 106: Proceso de descarga, modo RUN

END )—l
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H RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA

File Edit ¥iew Search Comms Tools Window Help

|IDER[E] % B o

S amveEaan|s) e

OFFLINE | [No Forces 3 le
No Edits 3] [Forces Enabled [+] IS

E--Hniewowwmm IEI

[4]> [\User £Bit £ TimeriCourter A InputiOutput A Compare

Driver: AB_DF1-JP Node : 1d|

%) Processor Status
%) Function Files

=] Data Files
Cross Reference
[ oo-outpur

Tiiput M.
i 10 configuration
e 2 Input Max
- B Channel Configuration
=+ Program Files <' 1 Wi
B svso- RsLogix500 8
B svs1-
& Lap2- ' Change Back to Run Mode?

M [=] PN LAD 2 -D]ﬂ
B4 Project = 5|
(-] Help |
=] Controller ,—SCP
G - 0000 Scale —
4 Controller Properties I
nput

.

D 1 - INPUT + | o001
< o Iﬂ_/!

Figura 107: Proceso de descarga cambio RUN Mode

a RSLogix 500 - INICIO-DEL-SISTEMA

File Edit View Search Comms Toocls Window Help

EECIE R

Ha&miveaan)e]«

OFFLINE [8] [NoForces — T¢] ‘;l : E| T a2 D e e i
No Edits |é‘ |Forces Enabled M _ -
Driver: AB_DFTJP Node: 1d [ 4[> [\User £Bit £ Timer/Courter A Inputiowtput A _Compare
-[|:1|_j Y§LaD 2 _J_J- ofx|
-2 Project Al
{3 Help |
B Cortraller '—-SCP
& i Controller Praperties oy Seale 1
Input I10
Q Processor Status 8130<
%) Function Files Input Min. 0
1 10 Configuration 0<
e 3 g Input Max. 16384
I))E Channel Configuration 16384<
=] Program Files c.. 103 Wi 0
B svso- RSLoglx 500 x| o<
\ =
L LAD2- ! Do you want to go Online?
=-{_] Data Files 149<
B Cross Reference o I D [
[0 oo-outpur
i n -meut < | 0001 CEND 53—
[ TP,
< lﬂ'}!

Figura 108: Proceso de descarga GO ONLINE

Al terminar las anteriores acciones para carga del programa, en el PLC, se cambia a
modo RUN con la perilla para cambio de modo de programacion.

Estas son las acciones que tienen que ver con el programa de control del PLC auxiliar
MicroLogix 1500 (inicio del sistema).
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3.7.1.2. Comunicacion del servidor OPC Kep Server con el PLC auxiliar MicroLogix
1500

Nota: para el desarrollo de estos pasos, el Kep Server hace uso del driver: RS232DF1, cuando se
hace uso de este driver por esta aplicacion, no debe estar siendo usado por el software RSLinx, en
tal caso parar el uso de este driver en el RSLinx (ver Figura 109)

Q\ RSLinx Classic Gateway - [RSWho - 1] = E _I_l- | l‘
&% File Edt View Communications Station DDEJOPC Security Window Help =18] x|
2| 5| 18] @lie ¥
= == (i i e
S 2ix
== _Avalable Driver Types:
Close.
= - Add New.
[ 2 (L .
(- Configured Drivers:
| Name and Description I Status |
AB_DF1-JP DH485 Sta: 0 COM1:PORT CONFLICT Configure...
Startup...
Start
Stop
Delete
< | 2l
For Help, press F1 CaP NUM 021110 [0&:59PM 7

Figura 109: conflicto en el RS232DF1 del RSLinx

Para iniciar la aplicacién, ir a: inicio/ kepware productos / kepserver / KepservereEx (ver

Figura 110), debe aparecer una ventana con la apariencia de la Figura 111

@ Configuar acceso y programas predetermiados
cataiog

o
@ Reproductor de’

B et 3 windows Messenger
Google Chrome. G Windows Movie Maker

3
ﬂ LabVIEW .5 4 Petriin
Ceck.

@) vt
123 o ootz 3 mepet st

e

[@rimcia 13 Merosatt offcs word <] &

| @ Java en casteliano, Foro... | o KEPServertx - (D:PRAC... | 115 M

Figura 110: Inicio del Kep Server
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<x KEPServerEx - [untitled.opf] . =10l x|

File Edit View Users Tools Help

DFHePMaas-rsE2BX 20hL8

@ Tag Name Address DataType | ScanRate
K | |

Date. [ Time [ User Name [ Source [ Event |
@11joz2010  20:40:05 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.
@ 11joz2010  20:40:05 Default User DF1 DF1 Device Driver ¥4.100.113
Q11joz2010  20:40:05 Default User KEPServerEx Starting Simulator device drive
Q1joz2010 20:40:05 Default User Simulator Simulator Device Driver 4,36,
@ 1170212010 20:40:05 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
Q1yjoz2010 20:40:08 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server F
Q11joz2010  20:40:08 Default User KEPServerEx Stopping DF1 device driver.
@ 11joz2010  20:40:08 Default User KEPServerEx Stopping Simulator device drive
@ 11joz2010 2004008 Default User KEPServerEx Closing project D:|Juan Manue
Q1yjozzoi0 20:40:08 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
< | >
Ready Clients: 0 [Active tags: 0of 0 4

Figura 111: Ventana del Kep Server

Dar doble click en add a channel, busque la ruta del archivo para el servidor 1 en el

escritorio

(0]

en

la particion D, la carpeta

con

el

nombre:

CONTROL_DISTRIBUIDO_REDUNDANTE_PLANTA_TANQUES: abrirla, escoger, dar

click en el programa: Server.opf y después abrir (ver Figura 112).

=1olx]

<t KEPServerEx - [untitied.opf] il

File Edt View Users Tools Help

-

PMass | s 2eX | 20%h8

Scan Rate

o 20|

Buscar en: lu server =] « ek E-

(= server.opf

|
pate Nombre: || Abrir I :l
@ 11j02) erver F
@ 11j02) Tipo: |P|o|e|:t Files (*.opf." xml) j Cancelar trol_De
@ 11j021. Zke drive
o 11022010 20:30:24 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.
€ 11/02j2010 20:30:24 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
€ 11/02j2010 20:30:34 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server F
o 11/02{2010 20:30:34 Default User KEPServerEx Stopping Simulator device drivi
o 11022010 20:30:34 Default User KEPServerEx Stopping DF1 device driver.
o 11022010 20:30:34 Default User KEPServerEx Closing project D:\Control_De_
€ 11/02j2010 20:30:34 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
« | >
Ready Clients: 0 [Active tags: 0of 0 7

Figura 112: Apertura de archivos
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Debe aparecer una ventana como en la Figura 113, seleccionar y dar click en JP y PLC1
que es el nombre que se ha dado al programa que ha creado, configurado y donde se han
creado las tags de las entradas y salidas del proceso y el PLC auxiliar, para mayor
entendimiento consultar la practica: DISENO DE UN SCADA REMOTO DE LA PLANTA
DE NIVEL POR MEDIO DE UNA ARQUITECTURA OPC. Aqui se pueden apreciar las
tags creadas para el servidor 1 del proyecto DCS en redundancia de la planta de tanques

interactuantes (ver Figura 114).

s KEPServerEx - [D:\Control_De_Nivel_Tanque\Control_de_Nivel ER' =101 x|
File Edt WView Users Tooks Help
DB RPMEeE vsibEX 20408
424, Channel_0_User_Defined Tag Name [ address [DataType | ScanRate
A Click to add a device.
=47 i3
{ll} PLCt
K | 0|
ot [Time [ User Name [ Source. [Event A
O 110202010 20129143 Default User KEPServerEx User Configurable Driver devic
@ 11/0212010 20:29:43 Default User KEPServerEx WeatherBug Driver device driv
€ 11/02/2010 20:29:43 Default User KEPServerEx Yaskawa Memobus Plus device
@ 11/02/2010 20:30:24 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server F
@1joziz000 203024 Default User KEPServerEx Opering project D:\Control_D¢
@ 1oziz00 203024 Default User KEPServerEx Starting Simulator device drive
€ 11/02/2010 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.
@ 110212010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
€ 11/02/2010 20:30:34 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server
@ 1joziz00 203034 Default User KEPServerEx Stopping Simulator device driviy.
| 3
Ready Clients: 0 [Activetags: 00fD /|

Figura 113: proyecto en el Kep Server

ontrol_De_Nivel_Tanque'Control_de_» E ol x|
Fie Edt WView Users Tools Help
DEEPMLOF s BEX 284ME
=%, Channel_0_User_Defined Tag Name [Address [ DataType [ ScanRate
) click to add a device. | AABOMBAOFF 0:0/0 Boolean 100
EG7 P AeoMBON 0:0/9 Boolean 100
M Pt (FADISTURBIO :0/6 Boolean 100
(D nstrumentos Boolean
TRED
Bve N7:0 word 100
e |
Date [ Time [ User Name [ source [ Event |
@11joz2000  21:22:17 Defaul User KEPServerEx Starting Simulator device drive
@ ujozzo0 2122117 Defaul User Simulator Simulator Device Driver Y4.36.
@ujozeo0 2122117 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server PI
@ 11/02/2010 Defaul User KEPServerEx Stopping Data Logger Server F
@ 11j0212010 Defaul User KEPServerEx Stopping DF1 device driver.
@ 11/0212010 Default User KEPServerEx Stopping Simulator device drivi
@ 11/02/2010 Default User KEPServerEx Closing project D:\Juan Manue
@ 11/02/2010 Defaul User KEPServerEx Opening project D:\Control_De
 11j02j2010 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.
@ 11j02j2010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
< | »
o o et os0 | 4

Figura 114: Tags creadas en el Kep Server
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En la barra de herramientas ubicada en la parte superior de la ventana del proyecto del
Kep Server, dar click en Quick Client, luego seleccionar y dar click en JP.PLC1, debe
aparecer una ventana como la que se aprecia en la Figura 115, que es el valor (estado)
en gue se encuentran las variables del proyecto, si esta mal hecha la configuracién

anterior, apareceran como desconocidos los estados de estas variables.

I (=13
File Edit Yiew Users To Help
W @MLoE ol hEX[aPp4WE
1474, Channel_0_User_Defined | Address [ DataType [ Sean Rate
i Click to add a device. 0:0/0 Boolean 100
=GP I oo Bodlean 100
fl pLe1 0:0/6 Boolean 100
002 Boolean 100
0073 Boolean 100
N7:0 Word 100
OPC Quick Client - Sin titulo * 3 ) i [l 4
File Edt View Tods Help
DEHoie® bbix
)+ KEPware KEPServerEx.i4 Ttem ID [ Data Type [ value Tim
@ System {TIP.PLC1 BOMBAOFF Boolean [ 21
-(E Channel_0_User_Defined, _System 3P, PLC1.BOMBON Boolean 1 21
g o (TP PLC1 DISTURED Badlean ] 21
@5 : 1P PLC L Instrumentos Boolean 0 21
s Gl @13P.PLC1 RED Boolean ] 21
EIP.PLCL WP Ward 1 21
4 | i
Date [ Time | Event ] -]
@ 11/0z2010 21:76:59 Added 18items to g...
0 11022010 21:26:59 Added group 'Chan...
@ 11j022010 21:76:59 Added Zitems to gr...
0 11022010 21:26:59 Added group ‘IR, S,
@ 11022010 21:26:59 Added group "JPPL...
@ 11/022010 21:76:59 Added 14 items to g...
0 1102§2010 21:26:59 Added group 'JP.FL...
@ 11022010 21:26:59 Added 16 items to g...
@ 11j022000 21:76:59 Added 6items to gr...
Ready Item Count: 56 2

Figura 115: Estados de las variables

Con los pasos anteriores se activa la aplicacion para el servidor 1 del proyecto DCS en

redundancia para la planta de tanques interactuantes.

3.7.2. Sistema servidor OPC para el controlador primario (servidor 2)

El segundo servidor OPC se instala en el computador asignado para configuracion del

controlador primario, estos dos se comunican via RS232, por medio de este servidor,
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desde un cliente remoto conectado a la red Ethernet se cambia: los valores de consigna
del controlador primario y la planta.

Ahora se realizan las actividades que tienen que ver con el control PID realizado por el
PLC MicroLogix 1500 como controlador primario y que maneja el bus de campo, también

su comunicacion con el servidor OPC.

3.7.2.1. Programa de control PID del PLC MicroLogix 1500 como controlador
primario

Para las actividades de configuracién del software de comunicacién del computador con el
PLC Micrologix 1500 se realizan las mismas acciones de los titulos: configuracion de
hardware y Configuracion software de comunicaciones entre el computador y el PLC

auxiliar vistos en la seccién 3.7.1.1.

Programa de control para el PLC que realiza el control PID:

Para cargar y configurar el programa en el PLC MicroLogix 1500 que realiza el control PID

a la planta de tanques interactuantes, se realizan las siguientes acciones:

Buscar en el escritorio o en la particion D, la carpeta con el nombre:
CONTROL_DISTRIBUIDO_REDUNDANTE_PLANTA_TANQUES: abrirla, escoger y dar
doble click en el programa: CONTROL_PID_REDUNDANTE.RSS

Al ejecutarse el programa CONTROL_PID_REDUNDANTE en RSLogix 500, debe verse
una ventana como la que se aprecia en la Figura 116, que es el programa control PID

para el PLC MicroLogix 1500 como controlador primario.
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File Edt View Search Comms Tools Window Help

DEd & & & o

DFFLINE [8] [MoForces ]3] }ja [ © = e o e o mn 0]
No Edits [2] [Forces Enabled [+] IEE]
Divver, 1770KFDJP Mode: 2d |2 I\User {Be X TmeriCourter [ TpetiOutput
=i Proect a Activar PID -
+ (] Help T
= (2 Cortraller B30 o1 -
A ) e — §, —
i Cortroter Properties boan o
L) Processor Status. 1769.5DH
) Function Files
1] 10 Configuration DY
41 ——5CP
+ [P Channel Configuration o001 e
= (1 Program Fies Tngut 1:1.66
SYs0.- ;<
Ingut Min.
B svs1- 0=
4 Le02- Irput Max 1023
= (] Data Fies 1023+
B CrassReference Seled Min :
0 co-cuteur ScdedMax. 16384
0 - meut 16384
[ sz-stams Output N0
[ 83 - BrARY i
O 74 - TiER
[ ¢5- CoUNTER | VALOR TG
[ Rs - contROL ——SCP
0002 Seale
O w7 - wrecer Ingut N7
M Fa_FoaT bt 3908 g
< > > I\Fite 2 / || » [
Deterrmine number of characters in buffer up to end-of ine character 2:0003  APP

Figura 116: Programa PID en redundancia para la planta de tanques

Los parametros de configuracion del PID, tales como el tiempo derivativo y ganancia, son
fijados a partir de los datos proporcionado en la seccién 3.4, también se fija el tiempo de
muestreo y se escaliza la variable de proceso de 0-300 mm de H;O, los datos del PID

deben ser escalizados en un rango de 0-16384.

Ahora se realiza la descarga del programa al PLC auxiliar MicroLogix 1500, realizando las

siguientes acciones:

Ver que aparezca el mensaje Driver AB_DF1-JP (o el nombre asignado a este driver en
su configuracion) en la esquina superior izquierda de la pantalla, como se aprecia en la

Figura 117, lo que indica que el programa esta corriendo bajo el driver correcto.
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] RSLogix 500 Pro - CONTROLDENIVEL
Flle Edit Wiew Search Comms Tools  SWindow  Help

D& & BE|o o

EEEE Y=

OFFLINE *| (Mo Forces +
i phforces Enabled |+

'!'j-; El i TT 3F 34 <> > A aeL aes El
-4

Dreer 2B D13 Node: 1d [ 4> P\user LBt 4 TimeriCourter A4 Inputioutput 4 Compare |

™ comwuenivie 28K fEran2

=R | Froject ol
[ Help

=2 Controller 0oao
i Contraller Propetties

@ Processor Status

Q Function Files

(s} Configur ation

Bl Channel Configurstion

Figura 117: Confirmacion del driver AB_DF1-JP

Ahora ir al PLC auxiliar MicroLogix 1500 y ubicar en modo Program su perilla de

programacion (ver Figura 118).

Figura 118: Perilla de cambio para tipo de programacion del PLC

Para descargar el programa al PLC, de la barra de herramientas superior se
selecciona el despliegue y Download asi como se aprecia en la Figura 119.
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H' RSLogix 500 - CONTROL_PID_REDUNDANTE
File Edit View Search Comms Tools Window Help

SH & BR[| > || % VR &8
—— Bl =0
‘ Go Online [Forces Enabled [2] 4}
Node: 1d User KBt £ TmeriCounter £ Inputioutpt_£_Comp
RENSRUSIE RE...
=3 Project L Activar FID |
(1 Help |
= (L3 Cortroller B30 0:1 FE
= i Cortroler Properties el iﬂ ———————— ] -

%) Processor Status 1769-SDN

%) Function Files

A1 10 Configuration INEDT

B Charnel Configuration o s -

=21 Program Files Ingut 1166

B svso- 730«

SYS1- Input Min. 3(

& La02- = Input Max 1023
(1 DataFiles 1023<

B Cross Reference Seeladtha, o

[ oo-cureur Sealed Max., 16384

O 1 -ieut 16384<

O s2-status Output N7.0

[ B3-BNARY Lo

O 74-TMeER

[ cs- counter (vaLoRWTmG

[ R6- CONTROL SCP

= fh—— 0002 Sl s

s ¥ s L =

4] T | > JRTrINFite 2 | 3|

For Help, press F1

Figura 119: Descarga del programa al PLC

Al realizar la descarga del programa al PLC, apareceran una serie de ventanas de
opciones, en la primera (ver Figura 120), la pregunta es sobre el nodo en el que se
corre el programa donde se da click en OK, en las siguientes ventanas hasta
finalizar la descarga, se determina la accion Si (ver figuras 121y 122).

- CONTROL_PID_REDUNDANTE

B i“\ = ‘I—L' BE R E|C
OFFLINE [¢] [NoForces | T 3E 3E <> 4 0 e ses

No Edits 2] Fon:esEnahlad
A nputiOutput £ Comp:

Driver: AB_DF1JP

[ =9 Project
% (] Help
=2 Controller
i Controller Properties

Processor is in remote RUN MODE.
Processor must be switched to remote PROG mode. Continue? b

v

=] Data Files
B cross Reference
0 oo-outeur ok M.
D n-meut

O s2-status

[ B3-BINARY

O 14-TMER

[ cs- COUNTER

[ RS - CONTROL SC"

0002 Scale wlFanmelexs

E N7 - INTEGER Ingut

< |3 J[XTrI\Fite Ki| L

Verify has completed, no errors found 2:0000 |

Scaled Min.

<

Figura 120: Revision del nodo
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500 - CONTROL_PID_REDUNDANTE

EEYEIEE I

i
‘EI - T 3E 36 <> 4> > e des

Activar PID

(=2 Controller B30
i Controller Properties

%) Processor Status . 1769-SDN
%) Function Files SSlogiestl

0 10 Configuration UT o
%1 B Channel Configuration 1 : Change Back toRun Mode? [958 — = -
=1 Program Files Input 1166
- e I
Input Min. 0
R svsi1- o<
# Lap2- i Input Max. 1023
=1 (] DataFiles 1023<
B Cross Reference Sealed i, &
[ oo-outeur ScaldMax. 16384
O n - neut 16384
[ s2-status Output w70
[ B3-BNARY 1
O 14 - TER

[ c5- counTer

[ Rrs - contrROL SCP

0002 Scale w/Parameters

g N7 - INTEGER Input n70 =
i |5 |[ET\re [iglmfpo00beT5 'JJ

VeriFy has completed, no errors found jz:0000 [ [REA

<

Figura 121: Proceso de descarga

L CONTROL_PID_RE... |- |B[X] & LA 2 J

(=2 Project
(] Help
=] Controler Activar PID B
i Controller Properties |
%) Processor Status Ba:oi 03'1: i
%) Function Files 0 o
10 Configuration = 1769-SDN
1 PIE Channel Configuration BT
= (] Program Files:
B svso- 0001 1 ]
B svs1- Input L1166
& Len2 = 805
5 Input Min. 0
= (2 Data Files 0<
B crossReference Input Max. 1023
1023<
[ oo-output — =
O 1 -meut 0<
[ s2-sTatUs ScaledMax. 16384
[ B3 -BNeRY - lﬁg«
tput g
[ 14-TvER (S
[ ¢5- COUNTER
[ Rr6 - CONTROL
| VALOR INTING
Buams g e —
0002 —_—
Inguat w70
15695<
Input Min 0
0<
Input Max. 16384
16384<
Scaled Min. 0
0<
Scaled Max. 300
300<
Output w71
le 2 / (KN ]

Figura 122: Proceso de descarga, modo RUN

Al terminar las anteriores acciones para carga del programa, en el PLC, se cambia a

modo RUN con la perilla para cambio de modo de programacion.
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Estas son las acciones que tienen que ver con el programa de control del PLC MicroLogix

1500 como controlador primario.

3.7.2.2. Comunicaciéon del servidor OPC Kep Server con el PLC MicroLogix 1500

como controlador primario

Para realizar la comunicacion del PLC MicroLogix 1500 con el sistema servidor OPC Kep

server, se realiza el mismo procedimiento visto en la seccién 3.7.1.2. anterior, teniendo en

cuenta que son diferentes las tags para este PLC y sefiales a controlar.

Nota: para el desarrollo de estos pasos, el Kep Server hace uso del driver: RS232DF1, cuando se
hace uso de este driver por esta aplicacién, no debe estar siendo usado por el software RSLinx, en
tal caso parar el uso de este driver en el RSLinx (ver Figura 123)

<+ RSLinx Classic Gateway - L =101 x|
&% File Edt View Communi y DDEJOPC Security Window Help =18]x]
=] 8| 18] @lie] x|
I,y oo e EE——— 2w
2 %] ~ Available Driver Types:
3 | | Close I
Help |
~ Configured Drivers:
a0 COM1:PORT CONFLICT [ Configure...
Startup...
Start
Stop
Delete

<

| 2l

For Help, press F1

[cap i [

|02/11/10 |08:59PM 4

Figura 123: conflicto en el RS232DF1 del RSLinx

Para iniciar la aplicacion, ir a: inicio/ kepware productos / kepserver / Kepservergx,

debe aparecer una ventana con la apariencia de la Figura 124.
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EPServerEx - [untitled.opf] 3 =10 x|
File Edit WView Users Tools Help

DR PMaas > iaeX|2b%8
B Cick o 3 » charvic

Tag Name [Address [ DataType | ScanRate

N 1|

Date. [7ime. [ user Name [ source. [ Event -]
@ 1110212010 : Default User KEPServerx Starting DF1 device driver,

@ 1110212010 Default User DF1 DF1 Device Driver ¥4.100.113
@ 110212010 Default User KEPServerx Starting Simulator device drive
@ 1110212010 Defaul: User Simulator Simulator Device Driver ¥4.36.
€ 11/02/2010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl
@ 110212010 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server F
@ 110212010 Default User KEPServerEx Stopping DF1 device driver.

@ 1110212010 Defaul: User KEPServerEx Stopping Simulator device drive
@ 1110212010 Default User KEPServerx Closing project D:{Juan Manue
@ 1110212010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Pl

« | »
Ready (Clients: 0 [Activetags: 00f0

Figura 124: Ventana del Kep Server

la  particion D, la

[TagName [ Address DataType | Scar

Buscaren [ server =

[ simdemo.opf

ck E-

Nombre: [ Abrit

Tipo: [Project Files (*.opt:" xmi) ~] Cancelar
— 2
Date [ Time [ User Name: [ Source [ Event ~
€ 15/02/2010 5:29:43 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-1
€ 15/02/2010 5:30:05 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
€ 15/02/2010 5:30:05 Default User KEPServerEx Opening project E:\jp\supervisorio
3| @ 15/02j2010 5:30:05 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.
€ 15/02/2010 5:30:05 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-]
€ 15/02j2010 5:30:14 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
@ siozjz000 siz0:14 Default User KEPServerEx Stopping DF1 device driver.
@ 1502/2010 Default User KEPServerEx Closing projet E:\jplsupervisorio_
@ 15/0212010 Default User KEPserverEx Starting Data Logger Server Plug-]
0 15/02/2010 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
0 15/02/2010 Defaukt User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-]
v
j & 3
Ready Clients: 0 |Active tags: 0of 0 y

Figura 125: Apertura de archivos

carpeta

con

el

Dar doble click en add a channel, busque la ruta del archivo para el servidor 2 en el

nombre:

CONTROL_DISTRIBUIDO _REDUNDANTE_PLANTA_TANQUES: abrirla, escoger, dar
click en el programa: Simdemo.opf y después abrir (ver Figura 125).
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Debe aparecer una ventana como en la Figura 126, seleccionar y dar click en JP y PLC2
que es el nombre que se ha dado al programa creado, configurado y donde se han
configurado las tags de las entradas y salidas del proceso y el PLC primario. Aqui se
puede apreciar la tag creada para el servidor 2 del proyecto DCS en redundancia de la

planta de tanques interactuantes que es el set point.

<= KEPServerEx - [E:\jpisupervisorio_sustentacion\server\simdemo.opf] g@@

File Edit View Users Tools Help

DEE@MOLOOF » s+BEX APLWE

= @” Channell 5 Address Data Type Scar|
i _ui\:k Client

- PLC FOITT  N7:3 word 100
(1) TagsSED
-4? P
limfpLcz
|
<

Date ] Time User Mame ] Source Event »

o 1540242010 5:30:05 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-1

o 15/02{2010 5:30:14 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-

1 o 15/02/2010 5:30:14 Default User KEPServerEx Stopping DF1 device driver.,

i o 15/02{2010 5:30:14 Default User KEPServerEx Closing project E:\jp\supervisorio_
o 15/02f2010 5:30:14 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-1
0 15/02/2010 5:30:46 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
€ 15/02j2010 5:30:46 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-]
0 1540242010 5:31:28 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
0 1540242010 5:31:28 Default User KEPServerEx Opening project E:\jpisupervisorio
0 1540242010 5:31:28 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.

o 15/02/2010 5:31:28 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-1
M
A< >
JLaunch the OPC Quick Client. Clients: 0 Active tags: 0of O

Figura 126: proyecto en el Kep Server

En la barra de herramientas ubicada en la parte superior de la ventana del proyecto del
Kep Server, dar click en Quick Client, luego seleccionar y dar click en JP.PLC2, debe
aparecer una ventana como la que se aprecia en la Figura 127, que es el valor (estado)
en gue se encuentran las variables del proyecto, si esta mal hecha la configuracién
anterior, aparecerdn como desconocidos los estados de estas variables, en este caso se
ha colocado a propdsito en modo running en driver RS232DF1 en RSLinx, por eso aparece

como desconocida.

93



File Edit View Tools Help

DM zced &BEX

EET] gwava.KEPServerEx.W Ttem ID [ Data Type [ value [ Timestamp
=] System |(€3P.PLC2 SETPOINT  Word nja
(53 Channelt._System 4
(E3 Charnelt PLC
(53 Channel1.PLC. System
(53 Channel1.PLC. TagsSED
(3 P _statistics

\PLC2._System

< >
Date Time: Event ~
€ 15022010 5:32:35 Added group 'JP.FL...
@ 15/02/2010 5:32:35 Added 14 items tog...
@ 15/02i2010 5:32:35 Added group JP.PL...
@ 15/02j2010 5:32:35 Added 16 temstog...
@ 15/02i2010 5:32:35 Added 1 itemsto gr... 5
.o
Ready Ttem Count: 105/
o i s ——— i -
@ 15/02i2010 Default User KEPServerEx Closing project E:\jpisupervisorio_
@ 15/02j2010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-]
@ 15/02j2010 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
@ 15/02/2010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-]
@ 15/02j2010 Default User KEPServerEx Stopping Data Logger Server Plug-
@ 15/02j2010 Default User KEPServerEx Opering project E:\jptsupervisorio
@ 15/02/2010 Default User KEPServerEx Starting DF1 device driver.,
@ 15/02i2010 Default User KEPServerEx Starting Data Logger Server Plug-]
@ 15/02j2010 Default User KEPServerEx Demo timer started. (2 hours, 0 mi
@ 15022010 Default User DF1 COM11 does not exist.
@ 15/02/2010 Default User DF1 COM1 is in use by another appiicat
v
] | >
Ready Clients: 1 Active tags: 105 of 105

Figura 127: Estados de las variables

Para desactivar el driver RS232DF1 del RSLinx, se localiza la aplicacién en la parte
inferior de la ventana de Windows como se aprecia en la Figura 128, después se da click
derecho y se da click izquierdo en Shutdown RSLinx Clasic (ver Figura 129), a
continuacion aparece en la ventana del Kep server la tag setpoint con el valor de cero (0)
significa que ha sido reconocida.

EPServerix - [L:\jp pl) (Demo L. [~ [T 1 X
D@d@loaod B Lou®
=@ et Togtame | Adress | Dwatws | Sca|
=Mnc AETONT 173 Word 100
Qs .
P g
Mewcz

=y AT Vo= [
(@P PLC2 SETPOINT  Werd Unbowown NiA

< >

Oate Evert ~
Added oroup PR
Added 14 kems o g
‘Added group P
Added 16 kems ta g
Added 1 Rems ta g

15022010

Resdy e Cour: 105

[Rsunx assic Conmunicarions Serh
@

Figura 128: Localizacion del driver del RSLinx
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DEHd@MoaE @ " BEX 2648

= @7 Channell Tag Name. Address. Data Type Scar|
= Mrc @sereomt  w7:3 word 100 ¥
(21 TagsseD ’
S w il

M pLc2

DFdLde® $wEX
A= +5 KePwere.KePServerEx.v4 Item ID. [ Data Type [ value [ Timestamp
& _system QP pLC2SETPOINT  Word Unknown A

@0 Channelt._System
Channelt PLC

@0 Channel1.PLC._System

(E3 Channel1.PLC.TagsSED
0P, statisics

@ . system
Aoreicz

@ P2, System

< | >
ate. [ Time Event - a
15/02/2010 5:32:35 dded group AL,
15/02/2010 5:32:35 Added 14 kems to g...
15/02j2010 5:32:35 ‘Added group P.FL...
15/02}2010 5:32:35 Added 16 kems to ...
15/02/2010 5:32:35 Added 1 temsto ... |
Ready tem Counti 105/

Restore

DEHRMLOF -~  BEX AbWLE
=17 Channell Taghame | Address [ DataType | Scar
= rc | iseTPOINT  N7:3 wort 100

=+ KEPware KEPServerEx.va Ttem ID [ Data Type. [ value Timestamp.
| €)IP.PLC2.SETPOINT  Word 05:39:40:390

(23 Channelt._system
Channel1 PLC

(23 Channel1 PLC. System
(23 Channel1 PLC. TagsSED
. Statistics

Ao
FP.PLC2. System

<

ate T Evert. I
Y 15/02j2010 5132135 Added group JP.PL...
Y 15/02/2010 5:32:35 Added 14 tems o 0...
Y 15/02/2010 5:32:35 Added group P.PL..
Y 15/02/2010 513235 Added 16 tems o 0.
Y 15/02/2010 Added 1 items to gr...

Ready

OPC Quick Client - in...

Figura 130: Reconocimiento de la tag en el Kep server

Con los pasos anteriores se activa la aplicacion para el servidor 2 del proyecto DCS en

redundancia para la planta de tanques interactuantes.
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3.7.3. Sistema supervisor cliente de los servidores OPC

El supervisorio se realiza en el software RSView 32, instalado en un computador remoto
conectado a la red Ethernet, donde se configura el cliente para tener acceso a los dos
servidores OPC antes mencionados, con éste se tiene acceso a: encendido del sistema,
la visualizacién de las variables de proceso, cambio de los valores de consigna del PLC
primario y conmutacion de la red (PLC auxiliar) para simular una falla, ocasionando el
inicio del funcionamiento del médulo PID del controlador secundario y la caracteristica de

redundancia.

Cargar la aplicacion del supervisorio, buscando la ruta el archivo en el escritorio o en la
particion D, la carpeta con el nombre:
CONTROL_DISTRIBUIDO_REDUNDANTE_PLANTA_TANQUES: abrirla, escoger y dar
doble click en el archivo SUPERVISORIO (ver Figura 131).

Y& SUPERVISORIO - Project

Edit Mode Run Mode

B system ~
B Channel

ase
B Tag Moritor

€5 User hecounts
Secuily Codes
&

IFov Help, pressF1

Figura 131: Carga del archivo supervisorio en RSViiew32

A continuacién dar doble click en Node, debe aparecer una ventana como la de la Figura

132 que es donde se configura el sistema OPC Servidor y cliente
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' RSView32 Works 100K

File Edit View Window Help

@ x8|&5|r =

e L

DataSource: ( DrectDiver (¢ OPCSewer  ( DDE Server Close
N ame: [szrver [ Enabled
Server,
Name:  [KEFware KEFServerE kv J Mext
Twe: O InProgess " Local # Remols
Server Compuer
Hame o Address: [17216:201:237 [
Access Path: |
Update Rate; (1.000 seconds
Station

] Clear Clear All

‘IFnr Help, press F1 HUM

Figura 132: Configuracion del servidor 1

A continuacidn en esta ventana debe introducirse la siguiente informacion:

En Data source: OPC Server, en Name se debe asignar un nombre y habilitarlo, en Server
Name se debe dar click en ... y seleccionar el programa servidor utilizado, en este caso es
el KEPware.KEPServereEx.V4 (ver Figura 133), en Server Type se coloca cOmo se esta
accediendo al servidor: local, si el servidor esta en el mismo computador, Remote: si el
servidor esta ubicado en una estacién de acceso a distancia (en este caso en modo
remoto), en Server Computer Name or Address se debe colocar la direccion IP desde la
que se va a tener acceso al servidor OPC en este caso es 172.16.201.237. Al finalizar la

configuracién del primer servidor se da click en Acept.
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RSView32 Works 100K
File Edit View ‘Window Help

ﬁl 8| &a) =

Data Source:  Direct Driver

 OPC Server " DDE Server

Mame: [server

¥ Enabled

Server

Name:  [KEPwaeKEFSaverE 4 J

Type:  InProgess

* Local  Remate

Serer Computer
Ko or Ackisse: |

Access Path: |

OPC Server Browser

[ Sewver Name [

Tope | Server Computer Name

HartS erver. HarlDpc

National Instruments. Dag0pe
National Instruments. Lookoutd
National Instruments. OPCDemo
National Instruments. OPCField
National Instruments. Variable E.
RSLRSView32FTTagServer
RSLRSView320PCT agServer
RSLRSView320PCT agServer
RSLinx OPC Server

RSLinx Fiemole OPC Server

Local
Local
Local
In-Process
Local
Local
Local
Local
Local
Remate
Ir-Process
Local

Clear A

Figura 133: Seleccion del programa servidor

[ |

La configuracion del segundo servidor se realiza de la misma forma, teniendo en cuenta

que el nombre (Server 2) y la direcciéon IP (172.16.205.79) para este servidor cambian (ver

Figura 134).

RSView32 Works 100K
Fle Edi View Window Help

| xa|g) e

Data Souce:  Dject Diiver

& OPCSever " DDE Semwer

Close:

Tope: O InPiogsss

Server Computer
Name or Addess:

Name: [serverz [V Enabled Pev |
Name:  [KEPware KEPServaEn v [=] Hest

 Local & Remole

B

Aceess Faih |

Update Rate: |1.000 seconds

[Data Source [Device [Channel

[station &'

OPC Server
OPC Server

Clear 4l

JFor Help, press i

[ w5

Figura 134: Configuracion del servidor 2
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Cuando se termina de configurar los dos servidores, dar click en Close para serrar la
ventana. Ahora en la herramienta Tag Database dar doble click, aqui se encuentran los
nombres que han tomado las variables del proceso, el tipo, el servidor y sus respectivas

direcciones (ver figuras 135 y 136).

%1l RSWiew32 Works 100K
File Wiew Project ‘Window Help

~u

O|=

& SUPERYISORIO - Project

EditMode |  Runbode |

B System - |
- [uj Channel

I k& Node

- M Scan Class

- @ Tag Monitor
- €2 User Accounts
= Security Codes —
= t?:'J Activity Log Set
- Activity Log Yier
= F Startup

— - .-

Figura 135: Variables del proceso

File Edit

W Help

| xalsepel 4| o] 8

M Tag Database

Name: [E01EADFF Topei[Dai o] Secuiy[ < Closs |
Deserption: [B0MBAGFF Brev
Off Labet [ 3 On Labet [g, Next
New
D
Type: @ Deviee (" Memary Hel
Node Nae: [server
Address: [JP.PLCT BOMBADFF
; J T dam
Search For: Description

Digital BOMBON

DISTURBIO Digital  DISTURBIO
Instrumentos Digital Instrumentos
RED Digital |RED
SETPOINT Analog |SETPOINT
P Analog VP

[ now 5|

JFor telp, press F1

Figura 136: Descripcion de las variables del proceso

99



Si estuviera borrada alguna tag de un servidor se podria configurar y llamar de la
siguiente forma: dar click en .... de Node Name, aparece una ventana emergente como la
que se aprecia en la Figura 137, se escoge el servidor donde se encuentra la tag, se da
click en OK, después se da click en .... de address y se procede a escoger la tag

necesitada tal y como se aprecia en la Figura 138, para la tag disturbio.

RSYiew 32 Works 1008,

Figura 138: Configuracion de la direccién para la tag disturbio

Cerrar la ventana de la tag database. Ahora para visualizar la aplicacién del proyecto, en
la pestafia de Edit Mode buscar en la carpeta de Graphis la aplicacion Display (ver Figura
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139) y dar doble click en la aplicaciéon supervisorio_cliente, donde aparece una ventana
con la aplicacion del supervisorio para los dos servidores (ver Figura 140).

RSView32 Works 100K

Fis View Projsct Window Heb

S SUPERVISORIO - Project

Figura 139: Ventana donde se encuentra el sistema supervisor

SET_POINT

Figura 140: Visualizacion del cliente de los dos sistemas supervisorios
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Con el fin de asentar y proporcionar conocimientos en sistemas de control distribuido se
realizan las siguientes actividades como complemento a las diferentes secciones vistas

anteriormente:

. Para el controlador primario realice la comunicacién del PLC con RSlinx utilizando
el driver rs-232 DF1, descargue al PLC el programa que se encuentra en la carpeta de
control distribuido, dentro de esta abrir la carpeta RSlogix y finalmente abrir el archivo
CONTROL_PID_REDUNDATE.RSS.

. Inicie el servidor Kepserver abrir en la carpeta de control distribuido, dentro esta

se encuentra la carpeta servidores y dar abrir al archivo SERVERL1.opf.

. Para el sistema auxiliar (en otro PC), realice la comunicacion del PLC con RSlinx
utilizando el driver rs-232 DF1, descargue al PLC el programa que se encuentra en la
carpeta de control distribuido, dentro de esta abrir la carpeta RSlogix y finalmente abrir el
archivo INICIO-DEL-SISTEMA.RSS.

. Inicie el servidor Kepserver desde otro PC diferente a los dos utilizados
anteriormente, abrir la carpeta de control distribuido, dentro esta se encuentra la carpeta

servidores y dar abrir al archivo SERVERZ2.0pf.

. Inicie la aplicacion cliente, abrir la carpeta de control distribuido, luego abra la

carpeta supervisorio y de click en el archivo supervisorio_cliente.

. En la aplicacion cliente genere un cambio en el set_point de 80mm espere a que

se estabilice la variable de proceso.
. Apague la red mediante el boton (RED) que se encuentra en la aplicacion cliente,

Espere a que se estabilice el proceso.

Observe que ocurre con la variable de proceso, explique lo sucedido.
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. Nuevamente active el boton (RED) que se encuentra en la aplicacion cliente,
Espere a que se estabilice el proceso.

Observe que ocurre con la variable de proceso, explique lo sucedido.

. Apague la alimentacion del PLC donde est4d corriendo el programa
CONTROL_PID_REDUNDATE.RSS, espere a que se estabilice el proceso.

Observe que ocurre con la variable de proceso, explique lo sucedido.

. Encienda nuevamente el PLC donde estd corriendo el programa
CONTROL_PID _REDUNDATE.RSS, espere a que se estabilice el proceso.

Observe que ocurre con la variable de proceso, explique lo sucedido.

. Genere un disturbio en el sistema activando el boton disturbio en la aplicacion
cliente y el boton de red estado cerrado.

Observe que ocurre con la variable de proceso, explique lo sucedido.

. Genere un disturbio en el sistema activando el boton disturbio en la aplicacion
cliente y el boton de red estado abierto.

Observe que ocurre con la variable de proceso, explique lo sucedido.

CONCLUSIONES.

Explique
. Cudles son las ventajas de un sistema de control distribuido.
. Qué beneficios genera la aplicacién de redundancia en el proceso de tanques

interactuantes.
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