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1 INTRODUCCION

La sigla HMI es la abreviacion en ingles de Interfaz Humano Maquina. Se
puede pensar como una ventana de un proceso, la cual puede estar en
dispositivos especiales como paneles de operadores 0 en una
computadora. A los sistemas HMI en computadores se les conoce como
software HMI o de monitoreo y control de supervision. Las sefiales de
proceso son conducidas al HMI por medio de dispositivos como tarjetas
de entrada/salida en el computador, PLC’s, RTU o variadores de
velocidad. Todos estos dispositivos deben tener una comunicacién que el
HMI pueda entender.

Basicamente hay dos tipos de HMI, los desarrollados a medida en
entornos de programacion grafica, como visual basic, VC++, Visual Basic,
Delphi,etc, y por otra parte los paguetes embebidos HMI, que consisten
en paquetes de software que contemplan la mayoria de las funciones
estandar de los sistemas SCADA, Ejemplos de este tipo de paquetes son
el Wonderware y el WinCC flexible.

Las funciones principales de un software HMI son las siguientes:

+ Monitoreo: Es la capacidad de obtener y mostrar datos de la planta en
tiempo real, estos pueden ser numeros, texto o graficos que permitan
una mejor interpretacion.

+ Supervision: Esta funciéon permite junto con el monitoreo la posibilidad
de ajustar las condiciones de trabajo del proceso directamente desde
el computador o panel.

+ Alarmas: es la capacidad de reconocer eventos excepcionales dentro
del proceso y reportarlos, basandose en limites de control
preestablecidos

+ Control: es la capacidad de aplicar algoritmos que ajustan los valores
del proceso y mantenerlos dentro de ciertos limites

+ Histéricos: es la capacidad de muestrear a una determinada
frecuencia datos del proceso y almacenarlos en archivos, dicho
almacenamiento es una poderosa herramienta para la optimizacion de
procesos

Las tareas de un software de supervision y control son:

Permitir una comunicacion con dispositivos de campo

Actualizar bases de datos con las variables de proceso

Visualizar las pantallas con objetos animados (mimicos)

Permitir que el operador pueda enviar sefiales al proceso mediante
botones, controles ON/OFF y ajustes continuos con los periféricos de
entrada

Supervisar niveles de alarma y alertar/actuar en caso de que las
variables excedan los limites normales

Almacena valores de las variables para andlisis estadisticos y/o control
Controla en forma controlada ciertas variables de proceso

e

—

-+
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1.1 Objetivos del proyecto

Una guia de configuracion y construccion de HMI, representa una gran
ayuda para las personas que se inician en el campo de la automatizacién
de procesos en la industria, los cuales en materia de tecnolégica avanzan
dia tras dia, dicha guia permite estar a la vanguardia de la tecnologia en
cuanto a crear y parametrizar la interfaz de usuario en un panel operador,
de igual forma a los procesos asistidos por dichos paneles y sistemas
SCADA (Supervisory Control And Data Adquisition) en los diferentes
procesos industriales que impliquen este tipo de herramientas.

El principal objetivo, es familiarizarse con el control SCADA vy realizar
funciones de control y monitoreo de procesos industriales a través de un
panel operador, configurarlo mediante su software de programacion
haciendo uso de los elementos de construccién del HMI, su interfaz con el
PLC, y conexién del mismo a un HMI de planta.

En el tutorial de la presente monografia, se pretende formar al ejecutor en
la programacion y configuracion de paneles operadores de procesos
industriales abordando las distintas comunicaciones (PC---PANEL
OPERADOR Y PLC---PANEL OPERADOR), mediante los software
WinCC flexible y Step 7 Microwin (comunicacion PC---PLC) de SIEMENS,
para ello se toma como planta el proyecto “Automatizacién de una
planta piloto de nivel de dos tanques en paralelo”!. Al finalizar el
tutorial de la presente practica el ejecutor debe estar en capacidad de:

Crear un proyecto en WinCC flexible

Crear las imagenes del proceso a controlar
Configurar los avisos de bit y analégicos
Configurar administracion de usuarios en el HMI
Crear interfaz de usuario multilingte

Crear navegacion de imagenes

Comprobar y simular el proyecto

Transferir el proyecto

Colocar en marcha el proyecto

FEFEEFEEF

1.2 Aspectos generales de la programacion de HMI

1.2.1 Estandares y directrices

En cuanto a estandares y directrices se deben tener en cuenta normas las
normas IEEE 830 y IEEE 12.33. Las cuales ayudan a la hora de
establecer especificaciones y requerimientos para sistemas HMI.

A partir de esto se debe tener en cuenta 3 puntos relevantes a la hora de
especificar sistemas HMI.

'Chavez Victor, Montenegro Nicolas, Automatizacién de una planta piloto de nivel de dos
tanques en paralelo, Cartagena: Universidad Tecnol6gica de Bolivar, 2009.
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1. Para sistemas HMI cada requerimiento debe contribuir a lograr la
mision del sistema

2. Los requerimientos deben ser clasificados  por importancia y
estabilidad.

3. Las especificaciones deben ser verificables. Esto es, debe ser posible
comprobar todos sus requerimientos.

1.2.2 Como especificar un HMI

Se debe tener presente, que ser extremadamente detallado en las
especificaciones puede adicionar costos, sin agregarle valor al proyecto.
Es importante mantener un balance entre el nivel de formalidad y los
detalles de una especificacion, su accesibilidad y costo. A continuacion se
proporcionan algunos trucos para lograr encontrar un balance adecuado.

+ Una buena comunicacién entre los responsables de crear las
especificaciones y los responsables de implementarlas, constituye un
camino adecuado para producir un documento que capture lo esencial,
sin quedar atascado en discusiones.

+ Incluir pantallazos o alguna otra representacion grafica de la Ultima
version de la maqueta resultante del test de implementacion, ayudara
a simplificar las especificaciones y mantenerlas legibles.

+ El uso apropiado de una escritura clara, ayudard a disminuir
ambigledades, y a permitir una facil comunicacion entre las partes
involucradas.

1.2.3 Especificar elementos comunes: Seccién general

Al especificar un HMI, los siguientes elementos son adecuados para ser
ubicados en una seccion general:

+ Plantillas utilizadas como guia para el proceso de disefio. Por ejemplo,
si se crearan plantillas o reportes de estado, este es un buen lugar
para ubicarlos.

+ Navegacion a través de los componentes del HMI. Una buena
herramienta para describir dicha navegaciéon es un diagrama de
burbujas. Cada burbuja corresponde a cada pantallazo, y las lineas
entre las burbujas, corresponden a los caminos de navegacion. Esto
es conocido comunmente como mapa de navegacion.

+ Colores, iconos, y otro tipo de codificaciéon utilizada en los distintos
displays.
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+ Gestion de alarmas, lo cual incluye, el tipo de alarmas, que ocurre
cuando las alarmas desaparece y como se visualiza una alarma en la
pantalla.

+ Las etiquetas y comportamiento de los botones. Por ejemplo, si tiene
un boton “OK”, se describird su funcién y definicion.

+ Componentes fisicos como dispositivos de entrada (Por ejemplo,
teclados, mouse, paneles operadores y dispositivos de visualizacién)

1.3 Arquitectura de automatizaciéon y lugar de los paneles de
operaciones

En la arquitectura de automatizaciéon (Figura 1) o también llamada
pirdmide CIM se pueden distinguir los siguientes niveles:

+ Nivel de campo o proceso: En este nivel se adquieren datos del
proceso mediante los elementos de medicion de las variables con
sensores y transmisores situados en él y también actuadores como
valvulas y motores. Las sefales enviadas por los sensores y
transmisores llegan a los sistemas de control que se encuentran
ubicados en el siguiente nivel de la piramide, para que ejecuten los
algoritmos de control, y teniendo en cuenta los resultados obtenidos,
envien ordenes oportunas a los actuadores.

+ Nivel de control: en este nivel se encuentran los dispositivos |6gicos
de control, autdbmatas programables, computadores industriales,
elementos de mando y control de maquinaria, sistemas de control
distribuido, control numérico computarizado, robots industriales.

+ Nivel de supervision: En este nivel se encuentran los sistemas de
adquisicion de datos, de monitorio y supervision de las variables del
proceso y alarmas. En este nivel se encuentran los paneles y
pantallas de supervision y control de procesos.

+ Nivel de gestion o gerencia: en este nivel se realiza gestion e
integracion de los niveles inferiores como la planificacion y control de
la produccion, control de inventarios, 6rdenes de compra y ventas,
estadisticas, gestion de mantenimiento, gestiéon de calidad, archivos.
En este, se consideran los aspectos de la empresa desde el punto de
vista de su gestidn global.
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Figura 1. Piramide de automatizacion?®

1.4 Posibles conexiones para supervision remota de HMI
basados en WinCC flexible

Es posible realizar conexiones de acceso remoto a HMI’'s basados en
WinCC flexible, mediante las aplicaciones Sm@rtService, Sm@rtAccess,
y Capturar los datos operativos con OPC.

1.4.1 Sm@rtService

Con ayuda de la opcion Sm@rtService, es posible conectarse desde el
propio puesto de trabajo con un panel de operador a través de una red
(Internet, LAN).Figura 2

El acceso remoto a través de la red puede utilizarse para las siguientes
aplicaciones:

+ Control y supervision remotos: Desde el propio puesto de trabajo se
puede controlar un panel de operador y observar el proceso en curso.

+ Administracion remota: El usuario puede transferir un proyecto desde
su puesto de trabajo al panel de operador. De este modo se pueden
actualizar los proyectos de forma centralizada.

2Imagen tomada de minor 2011 “modulo de redes industriales” por Msc. Jorge Eliécer
Duque Pardo
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+ Diagnostico remoto: Cada panel pone a disposicion paginas HTML en
las que se puede consultar p. ej. El software instalado, la version o los
avisos de sistema mediante un navegador web.

- TCP/IP :

e —— L]

- i ) 7 ISDN/DSL
Engineering Station ¥ Modem/Router
PC/PG ]

Internet

i .

ED\IE

T
T

spgzgeekes el ISDN/DSL
i i Modem/Router

B Industrial Ethernet

Bl

G_STB0_XX_00073

Figura 2. Manejo y visualizacién remotos de sistemas SIMATIC HMI a
través de Industrial Ethernet o Intranet/Internet

1.4.2 Sm@rtAccess

Sm@rtAccess permite acceder de forma remota a los datos de proceso y
presenta soluciones cliente/servidor, la comunicacion entre los sistemas
HMI se realiza en redes Ethernet, o bien via Intranet/Internet.

+ Concepto de Sm@rtClient: Observacion y control remotos de un
sistema HMI desde otro sistema HMI.

+ Comunicacion entre sistemas HMI: Acceso de lectura o escritura de
variables de otros sistemas HMI a través del protocolo «SIMATIC HMI
HTTP».

+ Conexion de paneles de operador al entorno de MS Office: Acceso de
lectura o escritura desde MS Excel a variables de otros sistemas HMI
a traves del «Simple Object Access Protocol» (SOAP).

Entre sus aplicaciones estan las siguientes:

+ Empleo de sistemas HMI a pie de maguina como servidores de datos
para componentes de automatizacion superiores como, por ejemplo,
sistemas de control o sistemas ofimaticos. En la imagen de control
(figura 3) se muestran, por ejemplo, valores de proceso procedentes
de distintas maquinas.

Imagen tomada de “www.support.automation.siemens.com/”
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Estacién maestra de control
HTTP-Data Client

SIMATIC HMI HTTP Protocol

@ Industrial Ethernet

Servidor 2 Servidor 3 Servidor 4
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HTTP-Data HTTP-Data HTTP-Data HTTP-Data
Servidor/Client Servidor/Client Servidor/Client Servidor/Client
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Figura 3. Comunicacion entre sistemas HMI via Industrial Ethernet*

G_STBO_XX_00070

+ Manejo y visualizacion de maquinas de gran extensién espacial por un
operador con varias estaciones de mando. Figura 4.

<+ Sm@ntServer —b» <+ — — — — — — — — — — — sm@dClient — — — — — — — — — — — — — >

Estacion maestra Estacion operador 1 Estacién operador 2 Estacion operador n

B Industrial Ethernet

G_ST80_XX_00071

Figura 4. Funcionamiento coordinado de varias estaciones de
mando*

+ Manejo y visualizaciéon de sistemas HMI utilizados a pie de maquina
desde una estacion central (p. ej. estacién central de una linea de
fabricacion o desde un puesto de control). Figura 5.
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Estacién maestra Pantalla en
de control Sm@rtClient

£

B Industrial Ethernet I I

Servidor 1 Servidor 2 Servidor 3 Servidor 4

Sm@rtServer Sm@rtServer Sm@rtServer Sm@rtServer

Figura 5. Manejo y visualizacion de sistemas HMI utilizados a pie de
maquina desde una estacion central*

G_ST80_XX_00072

1.4.3 Capturar los datos operativos con OPC

OPC (OLE for Process Control) designa una interfaz de software
homogénea e independiente del fabricante. Diferentes equipos Yy
aplicaciones pueden intercambiar datos a través de la interfaz OPC.

WiInCC flexible Runtime o el SIMATIC Multi Panel (servidor OPC) se
encarga de la puesta a disposicién de datos para uno o varios clientes
OPC. Asi es posible visualizar y procesar datos a nivel local pero también
obtener informacion desde cualquier punto de la instalacién o archivar
datos de proceso. Figura 6.

Higher level visualization system

OPC Client

W Industrial Ethernot

On-site visualization
— i)
=
_uumn]- 3 :
OPC Chent
® PROFIBUS 3rd party
SIMATIC §7-300 SIMATICS7-400 | OPC Server
Non-Siemens
PLCs

G_ST80_XX_00077

Figura 6. Comunicacion via OPC*
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1.5 Principios de organizacion — Estacion de trabajo

Con el fin de proveer una guia que permita organizar de forma adecuada
los componentes de un sistema HMI en el cuarto de control, se deben
establecer las caracteristicas de los diferentes tipos de estaciones de
trabajo.

Estaciones de trabajo “Seated” o “sentado”:

+ Su aplicabilidad se evidencia en procesos de monitoreo y control que
requieren periodos de tiempo prolongados.

+ Por otro lado, son muy adecuados para computadores basados en
HMI, pero ademas, pueden ser aplicados en paneles cableados.

Otras consideraciones

+ Es necesario que provean superficies que permitan la lectura de
documentos.

Estaciones de trabajo “Stand Up”:
Aplicacion

+ Su aplicabilidad se evidencia principalmente en paneles cableados en
planta.

Otras consideraciones

+ Las areas reservadas para colocar este tipo de paneles deben contar
con una buena visibilidad, para disminuir la probabilidad de
activaciones accidentales.

A continuacion se revisaran algunos principios que pueden ser utilizados
a la hora de escoger y organizar una estacion de trabajo apropiada.

+ Si se ha tomado una decision, de tal forma que el operador deba
emplear la mayor parte de su tiempo en el cuarto de control, se deben
tener en cuenta las consolas tipo “seated”. En este caso:

» Use the 20 — 80 rule to arrange components at the work station.
Esto es, ubique el 20% de los componentes del HMI (por ejemplo,
sistema telefénico) que el operador utilizara para llevar a cabo el
80% de sus tareas, de tal forma que se encuentren al alcance de la
mano, es decir, que el operador no tenga la necesidad de ponerse
de pie, ni de estirar sus brazos completamente.

» Asegurar que la orientacion de las estaciones de trabajo con

respecto a las ventanas no produzca deslumbramiento. Para esto,
evite ubicar ventanas detras del operador.
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+ Si se espera que el operador se encuentre de pie y en constante
movimiento, e invierta menos tiempo en el cuarto de control, las
consolas tipo “stand-up” ofrecerian un ahorro de espacio, lo que
conduce a cuartos de control mas compactos. Para consolas tipo
“stand-up”:

> Localizar la sefalizacion, las pantallas y los paneles de control, en
las zonas correspondientes.

+ Si se utilizan consolas de tipo “Seated” y “Stand — Up” en el mismo
cuarto de control, entonces:

» Generalmente se aplican las normas establecidas para estaciones
de trabajo tipo “Seated”.

» Asegurar que los controles utilizados con mas regularidad, se
encuentren disponibles en el lugar en el cual se espera que seran
mas utilizados.

» Asegurar que la informacion mostrada por la consola tipo “Stand —
Up”, (ej. Variables de proceso) sea legible desde las consolas tipo
“Seated”, en caso que el operador requiera ver y entender dicha
informacion.

1.6 Descripcion del proyecto de automatizacion

La planta piloto (Figura 7) consta de dos tanques (TK-007 y TK-008) de
26 y 44 litros de capacidad, interconectados a través de una valvula de
paso por el fondo de cada tanque, e interconectados también por dos
valvulas de paso en parte superior de cada tanque.

\ k
[ -
'm

Figura 7. PLANTA PILOTO DE NIVEL

26



Ambos tanques vierten el agua en un tanque de depdsito (Tanque 3) de
75 litros de capacidad, situado por debajo de ellos, a través la estructura
gue les soporta. El llenado de los dos tanques se realiza mediante dos
bombas sumergibles o bombas de achique de velocidad variable, con
caudal maximo de 1100 GPH (4200 Litros por Hora), ubicadas en el
Tanque depdsito.

El nivel de ambos tanques, (Tanque 1y 2) es censado por Transmisores
de Presion Diferencial (LT1 y LT2) ubicados en la parte inferior de cada
tanque.

Actualmente el proceso consta de la planta y su sistema de control
mediante un PLC S7-200, ademas cuenta con un sistema de supervision
con WiIinCC flexible desde un PC haciendo uso del estandar de
comunicacion OPC. Se pretende sustituir la supervision desde el PC por
un panel de operaciones OP177B del fabricante SIEMENS, para el control
y monitoreo de las variables del sistema.

Para la operacién de la planta piloto de nivel a través del panel operador
es necesario tener en cuenta las siguientes tareas:

+ Controlar el nivel de llenado del tanque

+ Supervisar y controlar el estado de la planta

+ Introducir y transferir variaciones de punto de ajuste (set point)
+ Asegurar que su manipulacion sea por personal autorizado

+ Cambiar idioma

Las tareas anteriormente descritas se realizan configurando el panel de
operador mediante los pasos siguientes:

Crear el proyecto

Crear las imagenes

Configurar los avisos

Configurar administracion de usuarios
Crear interfaz de usuario multilingte
Crear navegacion de imagenes
Comprobar y simular el proyecto
Transferir el proyecto

FEEEEEEE

1.7 Herramientas para realizar el proyecto

1.7.1 Hardware

El hardware implementado en la presente practica se detalla a
continuacion:

+ PLC S7-200

El PLC S7-200 (Figura 8) utilizado en la practica, posee las siguientes
caracteristicas:
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CPU 224 AC/DClrelé 14 entradas/10 salidas de relé

Dimensiones fisicas 120,5 x 80 x 62

Memoria de datos de 8192 bytes

Puerto de comunicacion rs485

Maodulo de expansion (analdgico)EM 235 de 4 entradas /1 salida
Médulo de expansion EM 277 para comunicacion via PROFIBUS
DP.

YVVVVYVYYVY
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Figura 8. PLC S7-200

+ Pantalla tactil OP 177B PD/NP COLOR

EL panel OP-177B es ideal cuando se trabaja con proyectos basados
en textos o graficos para realizar tareas de manejo y visualizacion
simples o medianas en maquinas e instalaciones, este dispone de
conexiones a redes PROFIBUS y PROFINET y ademas de manejarse
con teclado de membrana posee una pantalla tactil, también presenta
un tiempo de respuesta mucho mas eficiente y gran capacidad de
memoria con respecto a los paneles de operador de la gama 170 y
anteriores.
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En las figuras 9; 10; 11 se observa su estructura.

Ranura para una MultiMediaCard
Display/Pantalla tactil
Escotaduras para tensores

Junta de montaje

Figura 9. Vistafrontal y lateral OP-177B PN/DP

Conexion a masa para equipotencialidad
Conexion para la fuente de alimentacion

Interfaz RS -485/RS -422 (IF 1B)

Conexion PROFINET (sdlo en el OP 1778 PN/DP)
Conexion USB

Figura 10. Vista inferior OP-177B PN/DP

®
@
@
®
®
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Ranura para una MultiMediaCard
Placa de caracteristicas
Interruptor DIL

Nombre del puerto

®e e 06

Figura 11. Vista posterior OP-177B PN/DP

+ Planta piloto de nivel

La planta esta constituida por dos tanques en paralelo con 26 y 44
litros de capacidad respectivamente, y el depdsito con capacidad de
75 litros de capacidad, interconectados a través de una valvula de
paso por el fondo de cada tanque, e interconectados también por dos
valvulas de paso en la parte superior de cada tanque, también posee
un transmisor diferencial de presién en cada tanque y un panel de
control para manipular el proceso, la planta se muestra en la figura 12.

:

Figura 12. Planta piloto de nivel tanques paralelos
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+ PC de configuracién

WinCC flexible 2008 Compact, Standard, Advanced (requisitos
minimos): Sistema operativo
| |
Procesador RAM Graficos Espacio disco
duro
MS Windows XP 1.6 GHz 1zl HGA 0 WHGA, 2 GE
Professional SP2 f SP3 FPentium 4 Can
(0 procesadaor 1024 x 768, instalacidn
MS Windows Vista sirmilar 15 GE2) profundidad de de un
Business / Ultimate color de 16 bits idioma;
(32-Bit Editions sdlo) por cada
idioma
adicional se
necesitan
200 ME
extras

Tabla 1. Requisitos del PC de configuracién

1) Se recomienda una configuracién de memoria de 2 GB
2) Se recomienda un Pentium M para Windows XP o un Core 2
Duo para Windows Vista (o procesadores similares,

respectivamente)

2)

+ Fuente de alimentacion

Para energizar el panel operador se utiliza una fuente de 24VDC a 2,5

A, con una potencia de 60W de referencia MDR-60-24 como se
muestra en la figura 13.

Figura 13. Fuente MDR-60-24
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1.7.2 Conexionado

+ Cables adaptadores de interfaces punto a punto (PPI)

Estos son los cables utilizados para la comunicacién de los PLC's de
la serie S7-200, una version Transforma USB a RS485 y su velocidad
de transferencia va desde los 9,6 kbit/s hasta 187,5 kbit/s, se utilizan
para la conexion entre el PLC y el PC. L a otra versién transforma de
RS232 a RS485, con Velocidades de transferencia desde 1.2 Kbit/s
hasta 38.4 Kbit/s, esta se utiliza para establecer la transferencia del
proyecto HMI desarrollado en el PC hacia el panel operador, ya que el
panel de operador OP 177B no permite la transferencia a través del
USB/RS485. Figura 14.

: o vikiak 0 et v v el " £
Figura 14. Cable RS232/USB y RS232/RS485

+ Cable PROFIBUS

Este cable esta disefiado con cubierta exterior de cloruro de polivinilo
PVC FT VI, malla de proteccion trenzada y separador entre celdas.
Ademas tiene las siguientes caracteristicas técnicas:

Seccion del cable (min/max) 7.6mm /8.4m.m
Temperatura de operacion -40°C a 60°C
Resistencia del lazo <110 Q/Km
Capacitancia de operacion 28.5 nF
Material/Seccion del nucleo. Cobre Sélido / 3.64mm?

Tabla 2. Caracteristicas técnicas del cable PROFIBUS.
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En la figura 15 se muestra el clave disponible en el laboratorio de
control.

Figura 15.Cable PROFIBUS

1.7.3 Software

+ Step 7 Micro win 4 SP8

El software STEP 7-Micro/WIN de SIEMENS se utiliza para programar
PLC’s de la gama S7-200, su manejo no es muy complicado y a través
de él, es posible el desarrollo, procesamiento y supervision de la l6gica
de control de una aplicacion.

STEP 7-Micro/WIN acepta varios tipos de programacion, que son:

>

>

>

AWL.: Lista de instrucciones es un lenguaje textual orientado a la
maquina.

KOP: Kontaktplan que en aleman significa plan de contacto o
arreglo de contactos, también conocido como diagrama de
escalera 6 Lenguaje Ladder.

FUP: Bloque de Funciones el cual utiliza los simbolos graficos del
algebra booleana para representar la logica.

WinCC Flexible 2008 SP2

WinCC flexible es un software HMI de SIEMENS utilizado para
aplicaciones industriales, a través de él, es posible crear, controlar y
visualizar procesos. La funcién runtime que posee permite:

>

>
>
>

La comunicacion con los sistemas de automatizacion

La visualizacién de las imagenes en la pantalla

El control del proceso, p. €j., mediante entrada de valores de
consigna o mediante apertura y cierre de valvulas.

La grabacién de los datos actuales de runtime, como por ejemplo,
los valores de proceso y los eventos de aviso
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2 COMUNICACION PLC S7-200, PC DE CONFIGURACION
Y PANEL OPERADOR OP177B PN/DP

2.1 Programacion S7-200

La programacion desarrollada e implementada para el control de la planta,
estd en lenguaje ladder, las variables utlizadas en el programa
implementado en el PLC® son las mostradas en la tabla 3, las cuales,
como se vera en la seccion 4.1 seran usadas para la programacion del
sistema de supervision en el panel de operador.

SIMBOLO | DIRECCION COMENTARIO
Pl 10.1 Pulsador inicio panel de control
P P 10.2 Pulsador parada panel de control
S Aut 10.3 selector automatico panel de control

V_proceso_1 Alw4 Sensor de nivel 1 (LT1)
V_proceso_2 AIW6 Sensor de nivel 2 (LT2)

| Scada MO.0 Pulsador inicio en WinCC
P _Scada MO0.1 Pulsador parada en WinCC
Relé Q0.2 Relé glgc.24V/conmutaC|on manual
automatico
PR_Scada V20.7 Piloto rojo en WinCC

Set_Point_1 VD60 Nivel ok (TK-007)
Set_Point_2 VD64 Nivel ok (TK-008)
Tabla 3. SIMBOLOGIA DE VARIABLES UTILIZADAS EN S7-200

2.2 Comunicacioén entre S7-200 y PC de configuracion

En esta comunicacion se establece la configuracion de los parametros del
cable y direcciones del PC y PLC para la transferencia del proyecto a la
CPU 224 del S7-200, en la figura 16 se muestra el esquema de conexion.

Programadora

S7-200

uUsB

— USB/PPI
=]

N

Figura 16. Esquema de conexion PC-PLC

3Ver anexo A

34



Inicialmente, desde Step 7 Microwin se abre el proyecto
‘plantaparalela.mwp” ubicado en la carpeta “programa PLC” contenida en
el CD anexo de la presente monografia, después, se procede a configurar
la conexién que se establecera con el PLC. En el menu ver, se selecciona
componente y luego ajustar interface PG/PC como se muestra en la figura
17.

[=|STEP. 7-Micro/WIN - plantaparalela - [KOP (SIMATICY]

Eanchivo Edicidn BIE® CPU Test Hetramientas Yentana Ayuda

AL
5 [ . | Q@
v KOP E '
FuLP + [ H4F -0

Editor de programas
Tabla de simbolos
Tabla de estado
Blogue de datos
Bloque de sisterma

v Comentarios UOP Referencias cruzadas
v Comentarios de segmenta Comunicacian

Componente

v Direccionamiento simbdlico Chrl+y
Tabla da simbolos 3
v Tabla de informacion de simbolost Chel4+-T

&

| fiustar interface PSIPC L

'E +| Barras de herramientas _1u_t nterface PGiPC =
4| Pantalla Direccidn Comentaric

- | k0.0 Pulzador d

iy Marcadores E01 Pulzador d

I E0.2 Pulzadar d
=8| Propiedades... K Fulsador d
L] mavanes | [||FR Y207 Pilata Rojc

Figura 17. Ajustar interface PG/PC

Luego, aparece el recuadro de la figura 18, en el que se escoge la opcion
PC/PPI cable (PPI), y luego en propiedades, en la pestafia PPI se le
asigna la direccion “1” para el PC.

Viade acceso | LLDP
Propiedade PC/PPI cahle(PP
Punto de acceso de la aplicacion: 4
PPl Canexidn local
[Estandar para MicrofwIN] Propiedades del equipo
Parametiizacion utiizada: Direccidn: g
|PC/F’F'I cable[PPI] | Propiedades... )
Tirneout: 1% -
[BH150 Ind. Ethemmet -> Broadcom Net ”~
150 Ind. Ethemet -» Conesién de T— Propiedades de la red
[BR150 Ind. Ethemnet -> Intel[F) PROA Copiar [~ PPl avanzado
BEIPC/PPI cablePFI !
B cablelPP) | [ Fed mutimaestro
Velocidad de transferencia: 3.6 khit/s hd
signing P ters to an PCAP . " L
o an PP Network) Direccidn de estacion mas alta: k1l -
Interfaces:
gregar/Quitar: Aceptar | E standar | Cancelar ‘ Ayuda |

Figura 18. Propiedades PC/PPI cable PPI
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Por ultimo, en la pestafia conexion local del mismo recuadro se escoge
USB (figura 19)

8 a erface PGP

Wiade accesn | LLOF |

Punta de accesa de la aplicacidn;
PRI Conexion local
(Esténdar para Micro/ M)
Parametrizacidn utiizada: Conexidn a
|F'C.1‘F'F‘I cable[PPI) ‘ Fropiedades. -

150 Ind. Ethemet -> Int=l(R] PROA 2
PC/PPI cable(PPI) =

FLeers)
B3 PLCSIM[Local) v Bomar

< | 5

[Aszigning Parameters to an PC/PPI cable
far an PRI Network)

Interfaces:

Agregar/Guitar: o Aceptar Estandar | Cancelar Ayuda
I

Figura 19. Seleccién de conexién local

Como se ilustra en las figura 20 y 21, se procede a configurar la
comunicacion entre el PC y la CPU del PLC, la direccién del PCes 1y la
direccion de la CPU es 2, finalmente se da clic en aceptar.

[=| STEP. 7-Micro/WIN - plantaparalela - [KOP (SIMATIC)]
EQ Archivo  Edicidn CPU Test Herramientas ‘entana Awuda

+ 4k -0

Editor de programas

L ) . Tabla de simbolos
w Direccionamiento simbdlico Chrl+y
) Tabla de estada
Tabla de simbolos 3
. " . EBloque de datas
v Tabla de informacidn de simbolosiCtr+T K
EBloque de sistema
v Comentarios UOP Referencias cruzadas
w Comentarios de segmento
star interface PG/PC
Barras de herramientas » —— —
Pantalla Direccidn Comental
M0.0 Fulzador
Marcadores v ||EDA Fulzador
- E0.2 Fulzador
Propiedades. .. MO.1 Pulsador

Figura 20. Comunicacion

Comunicacion

Direccion
Local 1 E PC/FFI Lot
Remota: 2 -

Tipo de CPL: CPU 224 REIN2.

3 Haga doble clic
| para actualizar.

[v Guardar contiguracidn con el proyecta

Pardmetros de red

Interfaz; PC/PP| cable(USE)
Pratocolo: PRI
Modo: 10 hits

Direccidn méas atta (HSAY: 3
[ Soporta varios maestros

Velocidad de transferencia
Welocidad de transferencia. 9.6 khit's

[~ Buscar atodas las velocidades de transferencia
()
Ajustar intarface PGRC 2 == sceplar | Cancelar

Figura 21. Pardmetros de comunicacion
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2.3 Comunicacién entre PCy panel operador OP177B PN/DP

Para realizar la transferencia del HMI creado en WiIinCC flexible 2008
desde el PC al panel operador es necesario realizar las configuraciones
gue se describen a continuacion:

1. Unir el conector RS-232 del cable multimaestro RS-232/PPI al PC de
programacion.

2. Unir el conector RS-485(PPI) del cable multimaestro RS-232/PPI al
puerto 0 6 1 del S7-200.

3. Verificar que los interruptores DIP del cable multimaestro RS-232/PPI
estén configurador como se muestra en la figura 22.

Programadora

OP177B PN/DP

Cable multimaestro
D RS-232/PPI

—" RS-485

] )] o

2345678
Figura 22. Esquema de conexion PC-PANEL OPERADOR OP177B

Lo primero es configurar el panel operador OP177B PN/DP, en la figura
23 y 24 se observa el Loader que aparece al encender el panel, de ese
menu se selecciona control panel, luego transfer settings y finalmente se
habilita el canal 1, atreves del cual se hace la transferencia y se da ok.

Transfer

Stark

Contral
Panel

N\

Taskbar \

Figura 23. Loader OP177B PN/DP
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Transfer Settings

Channel | Directories I

S —

Channel 1; &

Serial: [V Enable Channe

[V Remote Control

Channel 2:
|MPIIPr0Fibus vl [ Epable Channel

] Remete Advanced

Figura 24. Configuracién de transferencia

Lo siguiente es configurar los parametros del cable RS232/RS485 en el
PC de configuracion como se indico en la figura 12, solo que a diferencia

de esta, se escoge en propiedades conexion el puerto com3 como se
muestra en la figura 25.

PGP

Viade acceso | || DP

Punto de acceso de la aplicacidn:
[==] Conexidn local

[E standar para Microl/wIN]

Farametiizacion utiizada Canexian a B _ -
‘PCfF‘PI cable(PPI) ‘ Propiedades.

[EE150 Ind. Ethemet -> IntellR) PROA fad

PC/PFI cable[PPI) ="

@ o)

PLCSIM{Local] v o

< | >

[&ssigning Parameters to an PC/PP| cable
for an PP Metwork)

Interfaces:

. Aceptar Estandar Cancelar Apuda
Agregar/Quitar Seleccionar.
Aceptar Cancelar Apuda

Figura 25. Seleccion de conexién local

Finalmente se configuran los parametros de conexion en WinCC flexible,

en la ventana de proyecto se selecciona comunicacion y luego
conexiones como se muestra en la figura 26.

@ x
les tangues en paralelo hmi op177 prddp color

= waae Parel de operador_1[0F 1778 B colar PNADP)

& Imagenes
=g Camunicaciin

== Yarables

B circicres
=F Ciclos @

Figura 26. Conexion en WinCC flexible 2008
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En la ventana de trabajo se definen los pardmetros de comunicacion entre
el panel operador y el PLC, en el perfil de red se escoge DP, debido a que
la comunicacion entre ellos se hard a través de PROFIBUS DP, la
velocidad de transferencia a elegir es de 9600bit/s, porque es la que
emplean los PLC’s S7-200, y la direccién del PLC se elige 6 debido a que
es la direccion asignada al modulo PROFIBUS del PLC. Figura 27.

Panel de operador

Tipo Yelocidad transf,
TTY

R5232

R5472 Direccidn

Autdomata

Perfil Direccion

IMax, direce, de estacidn (H34) Slat de expansidn

-31 Bastidar
RS4E5 Punto de acces |S7ONLINE
(%) Simatic [l Unico maestra del bus Mimero de maestros vl Procesa cidica

Figura 27. Configuracién de comunicacion OP177B PN/DP y S7-200

2.4 Comunicacion entre PLC y panel de operador OP177B
PN/DP

Finalmente, cargado el programa correspondiente al PLC y al panel
operador su disefio HMI, ahora solo queda configurar los parametros de

comunicacion en el panel operador para establecer la conexion del
proceso (Figura 28).

EM 277

OP177B PN/DP

PROFIBUS DP

Figura 28. Esquema de conexion PANEL OPERADOR OP177B-PLC
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En la ventana de transfer settings se elige el canal en este caso el canal 2
y se elige MPI/PROFIBUS. Figura 29.

Transfer Settings m X

Channel | Directories l

rChannel 1;
Serial: [ Enable Channel
[} Remote Conty
Channel 2:
[V Epable Channel
v Advanced

Figura 29. Configuracién de transferencia canal 2

Luego en “Advanced” se configura la direccion del panel, en este caso 1,
asi mismo la velocidad de transferencia que debe coincidir con la
velocidad del PLC en este caso 9600bit/s, y en profile se elige DP, por
ultimo clic en ok como se muestra en la figura 30.

PROFIBUS OKQ =

rSkation Parameters |
[v| Panel is the only master on the bus
address: 1 —|

1

Tirne-ouk: |1 5 [\ i

rMetwork Parameters 2
Transmission RLake: |9.5 kbitis

Highest Skation Address: |31 [
Profile |DP Lﬁ
| Bus Paramekers., I_I

Figura 30. Parametros PROFIBUS
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3 CREAR UN PROYECTO

El proyecto es la base de configuracion del HMI para el panel operador o
para el PC donde posteriormente se visualizara el sistema SCADA del
proceso. En el proyecto se crean y configuran todos los objetos
necesarios para el control y la supervision de la planta piloto de nivel,

tales como:

+ |Imagenes para representar y operar la planta piloto de nivel

+ Variables para intercambiar datos entre el panel de operador y la

planta piloto de nivel

4+ Avisos para visualizar en el panel de operador los estados operativos

de la planta piloto de nivel

3.1 Crear el proyecto en WinCC flexible

Para llevar a cabo los pasos de configuracidén descritos en la seccion 1.6

es necesario instalar WinCC flexible en el PC de configuracion, en la

figura 31 se muestran los elementos a utilizar.

PC de configuration

it

»
>

~ oP1778

ywe

wrw aww
vy
v
vy
cnw

ryw

S§7-200

Figura 31. Elementos a utilizar en el proyecto
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3.1.1

Iniciar WinCC flexible

Para iniciar WinCC flexible se ejecutan los pasos descritos en la figura 32.

R Internet
Internet Explorer

— | Corren electrénico
L3 Micrasoft Office Outlosk

'- Google Chrome
E WANCC Flexible

Adobe Reader §

. STEP 7-Micret/IN

Microsoft Office word 2007

Administrador SIMATIC

E WinRAR

&% windows Catalog
& Windows Update
] c
I Programs
) accesorios
@ icio

1) Juegos
o sistencia remota
@ Triernet Explorer
[4) Outlook Express
® Reproductor de Windows Media
B Windows Movie Maker

I Alcohol 120%

(@) avast! Free Antivirus

I/ Microsoft Office

I winRAR

B8 dobe Reader 5

1) Mierosoft SQL Server 2005

I/ Siemens Automation

) Google Chrome

1@ Windows Live

) Intel PROSSE Wireless

i) PKIIP Server

™) Cleaner

1@ Teambiewer 7

I Wonderware

) K-Lite Codec Pack.

Todos los programas [

22 Inicio

Figura 32

I UnH Salutions

@ corfigurar acceso y programas predeterminados

) Documentacion
) Informacién de producta
() Prosave

() 57-200 Explorer v1.0.2.29
() STEP 7-MicroWIN V4.0.2.29

) TDKeypad Designer v1.0.2.29

BT sistema de ayuda de WinCC flex
WINCC Flexible Runthge 2008 e

@ srecr @ wnccremermegnuy |
@ step7 \

& Administrador SIMATIC

. Ejecutar WinCC flexible

Inicialmente, se abre el asistente de creacion de proyectos de WIinCC
flexible como una guia paso a paso para el proceso de configuracién, este
ofrece distintas opciones para las configuraciones mas utilizadas.

3.1.2 Crear un proyecto nuevo

Para crear un proyecto nuevo, se elige la opcion “crear proyecto nuevo
con el asistente de proyectos” como se indica en la figura 33.

Bienvenido al asistente de proyectos de WinCC flexible. Seleccione una de las opciones indicadas
s Para obtener mas informacién sobre una opcidn, ponga el puntero del ratén encima de la misma.

#+ Para seleccionar una opcion, haga clic en |a misma

Opciones

Abrir altimo proyecto procesado

- Crear proyecto nueve con el asistente

de proyectos

Abrir proyecto existente

Crear proyecto vacio

Abrir proyecto ProTool

Crear un nueva proyecto de WinCC flexible paso a paso

En cada paso se seleccionan o configuran componentes del proyecto
como controladores, paneles de operador, imagenes y librerias. Al
final, el asistente de proyectos crea el proyecto nuevo de acuerdo con
los datos indicados y lo abre en WinCC flexible.

En WinCC flexible es posible seguir procesando el proyecto asi como
modificar y complementar la configuracion

Figura 33. Asistente de creacion de proyectos
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3.1.3 Seleccion de la configuraciéon de equipos para operar la
planta piloto de nivel.

Se selecciona “maquina pequefa” en el asistente de proyectos como se
muestra en la figura 34, porque en el presente sistema solo se utiliza un
PLC y un panel operador

El asistente de prevectos offece escenarios predefinidos para diferentes configuraciones de |a instalacion L
« Seleccione el escenario que mejor se ajuste a la configuracion de su instalacidn
« Acontinuacién, seleccione el proyecto STEP 7 en el que debe integrarse el proyecta HMI
Si no desea ninguna integracidn, deje el campo vacio
« Haga clic en “Siguiente” para continuar con la configuracién. ~

> Maquina pequeﬁA

Maquina grande
Manejo distribuido [ | Immmm
1 —
Manejo central y local = (U
Sm@rtClient

Integrar provecto S7

||

Un controlador esta asociada directamente con un panel de operador.

Siguiente

s o Finatzar

Figura 34. Seleccion de configuracion de equipos

3.1.4 Seleccion del panel operador, la conexiény el PLC

Para elegir el panel operador, en la opcién Tipo de panel operador se da
clic en panels, luego en 170 y de la lista que aparece se selecciona el
panel OP 177B 6” color PN/DP, por ultimo se le da clic en aceptar como
se muestra en la figura 35.

® Enlalista]

Panel de ope|

En este tipo de proyecto, un controlador estd asociada directamente con un panel de operador. Seleccione panel de operador, conexién y controladar de acuerdo con I configuracién

2.(170)

‘Controlador

L TPITIAE
TP 1774 6" Portrait

3.(OP 177B 6”
color PN/DP)

1130 v

Versidn del panel

WinCC flexible Runtime [

1024x768

4. (clic en aceptar)

1.(clic) [ ]

Figura 35. Seleccion del panel operador
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Lo siguiente es establecer el tipo de conexion a utilizar entre el panel y el
PLC, se escoge la opcion IF1 B para utilizar el cable PROFIBUS DP como
se muestra en la figura 36.

En este tino de proyecte, un controlador esta asociado directamente con un panel de operador. Seleccione panel de operador, conexidn y centrolador de acuerdo con la configuracidn
de la instalacién.

* Haga clic en el panel de operader para seleccionar un tipe distinte.
e Sielpanel de operador admite varias 3 Ia opcidn que desee de la lista
* Enlalista elija el tipo de contralador

Panel de operador Conexién Controlador

SIMATIC 87 300/400 j

1.(clic)

Figura 36. Selecciéon de conexién

Finalmente se escoge el controlador utilizado en el proceso SIMATIC S7
200 y se da clic en siguiente (Figura 37)

En este tipo de proyecto, un controlador esta asociado directamente con un panel de eperador. Seleccione panel de operador, conexion y controlader de acuerdo con la configuracien #
de |a instalacidn.

* Haga clic en el panel de eperador para seleccionar un tipe distinto,

« Siel panel de operador admite varias 1a opeidn que desee dea lista =
« Enlalista, el el tipa de controlador )
Panel de operador Conexion Controlador

‘Allen Bradley ENIP CLogi

Allen Bradley DF1
Allen Bradley DHAS5
GE Fanuc SNP
LG GLOFA-GM
Misubishi FX
Mitsubishi Protocol 4
Modicon MODEUS
Omron Hostlink / Multlink
Madican MODEUS TCP/IP
SIMATIC 500/505 seriell
SIMATIC 500/505 DP
SIMATIC §5 AS511
SIMATIC S5 DP .
p SIMATIC 57200 1(C||C)
SIMATIC 57300400
oP ﬂmgp color [ Telemecanique Uni-Telway

EIGE
l« s [ cancer |

Figura 37. Seleccion del controlador S7 200
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En la plantilla de imagen se desmarca encabezado, barra de
navegacion y linea de aviso/ventana de aviso, y clic en «Siguiente»
(figura 38)

Maquina pequefia

Elabore una plantilla individual para sus imAgenes. Esta plantilla se Utilizard en el proyecto para cada imagen nueva del panel de operador. L]
+ Elija si deben crearse un encabszado, una barra de navegacion y una linea de aviso o ventana de aviso

» Seleccione los elementos que deben integrarse en el encabezado. Ellogetipe de la empresa puede serun archivo grafico.

» Seleccione la posicién v el aspecte delab gnavegaciin asicome de lalinea de avisojventana de aviso.

1.(encabezado)

Ml Encabezado

¥ Titule de imagen

I™ Logotipo de Ia empresa

M Barra de navegacidn

Posicidn:

© izquierda # abajo

Botones:

3.(Iinea de aviso/ventana de aviso)

unafila & © dosfilas

Ml Linea de aviso / ventana de aviso

4.(clic)

Figura 38. Parametros de plantilla

Al aparecer la Figura 39 (navegacion de imagenes) se da clic en
«Siguiente»

Méquina pequefia

Configure 1a navegacion para |as imagenes.
» Seleccicne la cantidad de imagenes seccionadas,
« Seleccione |as cantidad de imagenes detalladas que deben crearse en cada imagen seccionada

Imagen inicial

;I

= —|
0~

Cantidad

Imagenes detalladas por seccién

Cantidad

Figura 39. Navegacion de imagenes
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En la ventana de la figura 40 aplicar los ajustes estandar de las
librerias dando clic en «Siguiente»

Magquina pequefia

Seleccione las librerias gque deben integrarse en el proyecto,
= Seleccione en la lista las librerias estandar necesarias.
= Seleccione un maximo de seis archivos gue se integraran como "Librerias propias"

Librerias disponibles

Button_and_switches
Faceplates
Graphics

1.(clic)

Figura 40. Librerias de WinCC

Ademas, se ingresa la informacién del proyecto para identificarlo al
momento de guardarlo, se da clic en finalizar y termina el asistente de

proyectos. Figura 41.

[Mogurapoquens ]
‘
| :
I i i i

Nombre del proyecio

Creado el

T Cancolar

Figura 41. Informacién del proyecto
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3.2 El proyecto

Terminada la configuracion con el asistente de proyectos aparece la
ventana de la figura 42 en WinCC flexible con el nuevo proyecto creado.

Boyedo (dotn Yer feetw fomsto Midks Opgorms Vegpwa Apgde
0+ B AT R T R v, & Qo 8.8 DO,
Epefel |deizsoin. ¥, % % 5 S Toks Meeks +0 5

" Imagen inical

Ventana de

| proveste

.....

L

Figura 42. WinCC flexible 2008

En el area de trabajo se editan los objetos del proyecto. Todos los
elementos de WInCC flexible se agrupan en torno al area de trabajo. A
excepcion del area de trabajo, todos los elementos se pueden disponer y
configurar en funcion de las necesidades del usuario, ejemplo desplazar u
ocultar.

En la ventana de proyecto se visualizan en una estructura de arbol todos
los componentes y editores disponibles de un proyecto, pudiéndose abrir
desde alli. Ademas, a partir de dicha ventana es posible acceder a las
propiedades del proyecto, asi como a la configuracion del panel de
operador.

En la ventana de propiedades se editan las propiedades de los objetos,
como el color de los objetos, de imagen y otras -caracteristicas
adicionales. La ventana de propiedades sélo esta disponible en algunos
editores.

La ventana de herramientas contiene una seleccién de objetos que se
pueden insertar en las imagenes, tales como los objetos graficos o los
elementos de mando. Asimismo, la ventana de herramientas dispone de
librerias con objetos ya preparados, asi como de colecciones de bloques
de imagen.
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4 CREAR IMAGENES

Las imagenes representan la parte principal del proyecto, a través de ellas
se controla y supervisa el proceso, en este caso, en la planta piloto de
nivel (Figura 43), se visualiza el nivel de los tanques TK-007 y TK-008, el
estado y valor de set point, el estado de la planta etc.

(SIEMENS | SIMATIC PANEL

[sETPOINT 2
Do
) o=

O
[stop
[sTART

Figura 43. Ventana de proceso planta piloto de nivel

4.1 Crear una variable

Para crear una nueva variable en la ventana del proyecto, se da clic en
comunicacion, en las opciones que se despliegan se da clic derecho a
variable; se selecciona la opcion agregar variable como se observa en la
figura 44.

les plantaparalela

) yees Panel de operador_1[0F 1778 B color PH/DP)
Imagenes
—a Agregar Imagen

1 Imagen inicial
Comunicacia

Abrir editor

|1E| faregar Varisble 7 |

1 Agregar carpeta

Generar

Deshacer Chrl+Z | »

Figura 44. Creacion de variable
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Luego de crear la variable se le asigna el nombre, el tipo de variable, asi
como su direccion en el PLC; ademéas se puede colocar un comentario
para detallar cada variable. En la figura 45, se muestran los pasos para
crear la variable PV_SCADA (RELE) A0.2.

o

Figura 45. Configuracion de la variable

De la misma forma se crean el resto de variables segun su nombre, tipo
de datos, direccién y comentarios, estas variables estan consignadas en

la tabla 4.

Relé Electromecéanico 24 V

Variable para ingresar valor
Real VD 1000 entre (0.5 - 1.0) en PID1
manual
Variable para ingresar valor
Real VD 1500 entre (0.5 - 1.0) en PID2
manual

Bool A 0.2 DC/ Conmutacion Manual-
Automatico.
Bool AD3 Piloto Azul P,a_nel de
Control Fisico
Piloto Amarillo Panel de
_ Int EW 4 Sensor de Nivel 1
_ Int EW 6 Sensor de Nivel 2
Pulsador de Inicio del
Pulsador de Parada del
automatico
automatico
Piloto Rojo Para Programa
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Tolerancia de setpoint 1
por debajo en un 5%
Tolerancia de setpoint 1
por encima en un 5%
Tolerancia de setpoint 2
por debajo en un 5%
Tolerancia de setpoint 2
por encima en un 5%

Real VD 436 Ganancia del lazo PID1
Real VD 444 Tiempo integral PID1

Real VD 448 Tiempo derivativo PID1
Variable de proceso TK-

Real VD 245

Real VD 280

Real VD 300

Real VD 350

Real VD 50 007
Real VD 556 Ganancia del lazo PID2
Real VD 564 Tiempo integral PID2

Real VD 568 Tiempo derivativo PID2
Real VD 60 Nivel Deseado Tanque 1

Real VD 64 Nivel Deseado Tanque 2
Variable de proceso TK-

Real VD 70 008
Int VW 1 Lanzador parla aviso de bit
Int VW 10 Lanzador parza aviso de bit
Int VW 110 Salida de PWM1
Int VW 120 Salida de PWM2
Int Variable interna para

cambio de idioma
Tabla 4. Variables en WinCC flexible 2008
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4.2 Insertar unaimagen

En la ventana de herramientas se encuentran diferentes imagenes y
objetos para los paneles operadores incluidos en el programa, para
agregar una imagen por ejemplo el tanque TK-007, en la ventana de
herramientas, se selecciona carpetas de gréficos de WInCC flexible,
simbol Factory graphics, symbol Factory 256 color, tanks, tank 1.wmfy se
arrastra hasta el area de trabajo como se observa en la figura 46.

[_lImagen inicial
~0:
| SIEMENS | SIMATIC PANEL ot
O
A .
A
" addanumt  tanks.u
o. Tank L.wmf Tank to.wrnf  Tank 1l.wmf
» General |
Y Pomad General
P Animaciones -
Tank 1Z.wmf  Tank 13.wmf  Tank 1d.wmf
— — — ]
‘[. Paraborrardesplace los objetos aqui.

Figura 46. Insertar imagen

Luego en la ventana de propiedades, en la opcidn representacion se edita
la posicidon (x=22, y=62) y el tamafio (64, 113) respectivamente como se
muestra en la figura 47.

[] Ajustar tamafio

Expandir gréfico [Ajustar kamafio j

Figura 47. Tamafo y posicion de laimagen
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Asi mismo se inserta el otro tanque pero variandole la posicion (x=118,
y=62) y el tamafo (80, 113), luego las tuberias que se encuentran en
gréficos, simbol Factory graphics, symbol Factory 256 color, pipes y alli
se selecciona short vertical pipe.wmf y se arrastra hasta el area de trabajo
como se observa en la figura 48.

[“Imagen inicial
| SIEMENS | SIMATIC PANEL
0

i i 255055559 a O
?W
13 Arvlr: aaaaaaa

Est
O C al Plpe
- ". Paraborrardesplace los objetos aqui.

Figura 48. Insertar tuberias

Una vez insertada al igual que el tanque se modifica la posicién(x=207,
y=29) y el tamafio (10, 191) de la tuberia como se observa en la figura 49,
el resto de la tuberia se edita con el mismo procedimiento variandole los
parametros de tamafio y posicion.

|SIEMENS | SIMATIC PANEL

1.(Repres

= Aparienda
# Representaciin
m Parpaden
= Misceldneo

P Animaciones

Figura 49. Tamafio y posicion de tuberia
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Lo siguiente a insertar son las vélvulas, en la ventana de herramientas se
elige la carpeta de gréaficos de WIinCC flexible, simbol Factory graphics,
symbol Factory 256 color, valves, 3D-valve.wmf vy se arrastra hasta el
area de trabajo como se observa en la figura 50.

2.(Valves)

“““ 2 0

[ 20 valvawmt  Airoparated

A

e.wmf )

Figura 50. Insertar valvula

En este proceso solo se utilizan 3 valvulas todas del mismo tamafio (24,
25), lo que varian son las posiciones, la primera de edita con (x=67, y=6),
la segunda con (x=128, y=31) y la tercera con (x=96, y=166), al final debe
guedar como la figura 51.

1.(Representac;én)—|!;|!; ;I!;rl_

3.(Tamano)

Representacidn

Ajuste de tamano
= [ Ajustar tamafio
m Parpaden
m Misceléneo
P Animaciones

Expandir gréfice |justar tamafio j

Figura 51. Posicién de las valvulas
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Por dltimo se insertan los transmisores de presion, en la ventana de
herramientas se selecciona carpetas de gréficos de WinCC flexible,
simbol Factory graphics, symbol Factory 256 color, sensors, pressure
transmitter.wmf y se arrastra hasta el area de trabajo, de igual forma se
insertan las bombas en pumps y se elige vertical pump 5.wmf figura 52.

|SIEMENS SIMATIC PANEL

Transmisor

Los siguiente a insertar son los tableros sobre los cuales se insertaran los
botones y pilotos de setpoint, en la ventana de herramientas se
selecciona objetos basicos y luego rectangulo arrastrandolo al area de
trabajo, en la ventana de propiedades se elige la posicion (x=255, y=0) y
tamafo (88, 112), también se inserta el segundo rectangulo como se
muestra en la figura 53.

Representacidn

Radios de esquina
Harizantal |0 3: L
¥t
Vertical |0 3: % '

Figura 53. Insertar objetos basicos

54



Los campos de texto se insertan de la misma forma que el rectangulo y en
la ventana de propiedades, en la opcion general se escribe el texto, en
apariencia el color de fondo, en representacion se ajusta el tamafio y se
selecciona ajustar automaticamente para que no ocupe mas espacio que
el necesario, por ultimo en la opcién texto se modifica el estilo de fuente y
alineacion. Una vez insertados todos los textos se visualiza la figura 54.

SIMATIC PANEL

[setrOmvT 1 |
IIJIJ Icm ﬁ
il |- iISETPDINTZ i i
[00 [em :

= | [E
ISTIIIP
ISTART .

H

Figura 54. Insertar textos

Las luces pilotos indician un estado ON/OFF, en este caso se utilizan para
indicar que la planta esta encendida o apagada, si el proceso ha llegado o
no al setpoint y también si los PID estan en automatico o manual. Para
insertar una luz piloto, en la ventana de herramientas se selecciona
carpetas de graficos de WIinCC flexible, simbol Factory graphics, symbol
Factory 256 color, 3-D Pushbuttons, Green pilot light 2.wmf y se arrastra
hasta el area de trabajo, como se muestra en la figura 55.

| SIEMENS | SIMATIC PANEL = i

Objetos basicos
Objetas ampliados
Grificos
----- |SE"’DWT 1 =[5 Carpetas de gréficos de WinCC flexible
= 7y Symbol Factory Graghics
SymbolF actory 16 Colors
 ||sETPOINT SymbolFactory 2 Colors

SymbolFactory 2 Colors flled
00 [cm =/ SymbalF sctory 256 Colors

.......... 20 [o
T | B O

..... & : sToP
sTART

Dial 2owmf

-
Dial Z.umf

W General | Ight 1 wrnF Ight z me pushb

P Fropiedadss ee PDIIO 0

P Animaciones

\-*‘
1
il
_
g
II:D
it

‘ertical pump &
velon pilot light 1

Vista previa

Figura 55. Insertar luz piloto
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Ahora en la ventana de propiedades, en representacion se ajustan los
parametros de posicion y tamafio como se observa en la figura 56.

1.(Propiedades) 4.(Tamano)

General

B Propiedades Representacion

Ajuste de tamafio
‘ ‘ [] Ajustar tamafio

Expandir gréfico [Ajustar tamafia = |

m Misceldneo
Animaciones

2.(Representacion) 3.(Posicion)

Figura 56. Ventana de propiedades representaciéon luz ON

Para visualizar el efecto de encendido, en animaciones se elige visibilidad
y luego se activa, se le asigna la variable para este caso el piloto de
encendido de la planta PV_SCADA (RELE), ademas se ajusta la
visibilidad y el tipo de variable como se muestra en la figura 57.

1.(Animaciones) 3.(clic para activar)
ta @6
e (4] Activads Visibilidad :|
P Animaciones Variable Visibilidad

| Apariencia
m Movimiento diagonal PY_SCADARELE)
m  Movimiento horizontal

m Movirmiento vertical

m Movimiento direcko Tipo
>

¥isibilidad

© Oeute 5.(clic en Visible)

() Numera entera Rangcf

Posicitn de bit ,G 4(PV_SCADA(R EL E)
6.(clic en Bit)

Figura 57.Ventana de propiedades visibilidad luz ON

Lo siguiente es insertar la luz que simboliza el estado de apagado de la
luz piloto, en la ventana de herramientas se selecciona carpetas de
graficos de WInCC flexible, simbol Factory graphics, symbol Factory 256
color, 3-D Pushbuttons, pilot light 1(off).wmf y se arrastra hasta el area de
trabajo, como se muestra en la figura 58.

| SIEMENS | SIMATIC PANEL afit &R
Objetos bisicos
® | _obietos ampliadas
Graficos
[SETPOIN =[5 Carpetas de aréficas de WinCC Hewible
00 =y Symbal Factory Graphics
a O . @ = symboFactor 16 Colors
et s e | A[sETPon @ SymbolFactory 2 Colors
. @ SymbalFactoy 2 Colors filed
00 |cm | . = SymboFactor 256 Colars
3 . N
oFF H & [ Conditioning
3 i Hitectural
8] ows
LT-301 02 l—
4]0 IR sTO0P 5 . » ' .
START

S Long o sviah Lo gﬂp ich Navy pilst
(right). wrn o

P Genera
b Propi

T = EE P|t|ght1 P\thtZ Pu: hbtt
o= EARE R Establec p

aaaaa

spsin usa

F|gura 58. Insertar luz piloto OFF

Paraborrardesplace los
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Al igual que la luz que representa el encendido del piloto, se modifica la
posiciéon y el tamafo de forma idéntica tal que se sobreponga la luz verde
como se muestra en la figura 59.

1.(clicen propiedades)J 3.(Posicién)

4.(Tamano)

P Propisdades

B Apariencia Posicién Tamafio
Representacidn " | ﬂ ol |25 ﬂ [] &justar tamafia
i |14? ﬂ T |25 ﬂ Expandir grafica [Ajustar tamario j

2.(Representacion)

Figura 59.Ventana de propiedades “Representacién OFF”

Ademés para visualizar el efecto off se modifica la visibilidad asignando
la misma variable PV_SCADA (RELE), pero en este caso oculto como se
muestra en la figura 60.

1.(Animaciones) 3.(Clic para activar)

P Animaciones
®  Apariencia

m Mowimiento diagonal
® Movimiento horizontal
® Movimiento vertical

m Movimiento directo

[ W visibilidad

2.(Visibilidad) 6.(Clic en Bit)

Figura 60. Ventana de propiedades “visibilidad OFF”

Las luces (ON/OFF) para el piloto rojo (PR_SCADA), piloto amarillo y
piloto azul se insertan siguiendo el procedimiento descrito para el piloto
verde, claro estd variando su posicion y asignandoles sus respectivas
variables, las posiciones deben quedar como se muestra en la figura 61.

| SIEMENS | SIMATIC PANEL

..................... SETPDINT 1

St PR | [sewons |
: (B E@M '
o

o

Figura 61. Luces pilotos
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Ahora se insertan las flechas que indicaran si hay o no flujo en las
tuberias, en la ventana de herramientas se selecciona carpetas de
gréficos de WinCC flexible, simbol Factory graphics, symbol Factory 256

color, Arrows, Straight arrow 3.wmf y se arrastra hasta el area de trabajo,
como se muestra en la figura 62.

| SIEMENS | SIMATIC PANEL

LI AL

Objetos basics

AIE

| cbietos ampliadas

Graficos

D [=-[#] Carpetas de graficos de WinCC flexible
1 . (G r af| CO S) B-rﬁ Symbol Factary Graphics
® SymbolFactory 16 Calars
® SymbolFactory 2 Calars
SymbolF actory 2 Colors filled
SymbolF actory 256 Colors
= 30 Pushbuttons Etc
Air Conditioning
& rchitectural
=3/

Snapped
arrow.wmnf

splitting
arrou, wrnf

Straight arrow

B General
P} Propiedades
P Animaciones

raight arrow
Straight arrow 3 e b

Tank 1

Tark 2

Tank with rivets 3
Tee 1

Figura 62. Insertar flechas

Una vez insertada, en la ventana de propiedades, en la opcioén
Representacion se modifica la posicion y el tamarfio (figura 63).

2.(Posicion) | 3.(Tamano)

m General
P Propiedades
B Aparienci.

Representacion

Tomafio Ajuste de tamafio
i’ = |16 :I [ Bjustar bamafio
ﬁ T |32 j Expandir grafico W

1.(Representacion)

Figura 63. Representacion de flechas
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Ademas para crear el efecto de flujo en las tuberias, en la opcion
movimiento vertical se da clic en activado, se escoge la variable del
proceso del tanque V_PROCESO 1, con un rango de 6190 a 31170,
también se le asigna la posicion inicial y final (figura 64)

3.(Clic para activar) 5.(Rango(6190-31170)

1.(Animaciones) Bmm = _gu———

Propiedades
Animaciones
B Apariencia

Movimiento diagonal
Movimiento horizonkal

= a [st17

Movimiento vertical
Movimiento directo

2.(Movimiento Vertical)

5 ‘ 7.(Posicion
ot ifss 3] final)

Coord, ¥ |115

Coord, & |85 3:

Coord, ¥ |164

6.(Posicion inicial)
Figura 64. Movimiento vertical de las flechas

En la opcién visibilidad, la flecha se configura para que sea visible solo
cuando el proceso este activo y dentro del rango calibrado para el
transmisor diferencial de presion (6190 - 31170), como se observa en
figura 65.

3.(Clic para activar)

1.(Animaciones) 1
e yranmw_vu (vista * 4(PV_SCADA(R EL E))

IS W

) Animaciones
B Apariencia
® Movimiento diagonal
 Movimiento horizontal
[ ]
[]

Movimiento vertical
Movimiento direcko Tipe
[ Jvisibilidad

de |6190

3

s |31170

6.(Clic en Numero entero)

2. (Visibilidad)

“6190-31170”)
Figura 65. Visibilidad de la flecha.
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Las flechas restantes se crean igual que esta, solo que en la tuberia del
segundo tanque se modifica la variable por V_PROCESO 2 y el rango va
de 6242 a 31170, como se muestra en la figura 66.

[seTPOINT 1

e ]om

— [seTPOmT 2 i
- @IDD Il:m

g@IDFF

" Ls JACTI
: e
[sTarT

Figura 66. Flechas de flujo

4.3 Insertar campos de E/S en laimagen
Los campos de entrada/salida permiten la visualizacion de diferentes
variables, en este caso por ejemplo se visualiza el valor del nivel de
llenado de los tanques, las variables de setpoint, la ganancia de los lazos,
los tiempos integral y derivativo de cada uno de los PID, entre otros. En la
figura 67 se ilustra como insertar el campo de entrada del setpoint 1.

=] ; Panel de operador_1(0P 1778 6" color PN/DP)

(=95 Imagenes
-a Agregar Imagen
1 Plantila

[ CAMBID DE IDIOMA,
1 CONTROL FID TANQUE 1

1 CONTROL PID TANQLE 2

[ MENSAJES
1 PROCESO
[] SELECCION
1 SINTONIS PID
1 SINTONIA PID TA
[ WISTADE USL,
(=g Comunicacién
== Wariable:
25" Coneiones

== Cicloe

‘ 'SIEMENS | SIMATIC PANEL

EZZZZ . il ZZZZZZ:ISETPUINTI i
S oo D |

5

—,EJ PROPORCICNALL VD 436
== FROPORCIONALZ ¥D 556
= Py _SCADW(RELE) 80.2
= SALTD_PYIM1 W 110
= SALTD_PYIMZ W 120
- SETPINT_I_(+5%)  ¥D2En
= SETPINT_I (%) YD 245
= SETPINT_Z_(+5%)  ¥D 350
= SETPINT_Z_(5%:) ¥ 300
:LE SETPOINT_1 WD 60
== SETPOINT 2 VD 64
== ¥ PROCESO 1 EW 4

Figura 67.

..... _ = oL .. 11 e I

P General
P Propiedades
P Animaciones Tipo Vista

P Eventos Modo [Entrodafsalida - Tipn de Formeta |E
Formato represent.
2 (SETPOINT 1) .

‘5999999999399

Recnl mink derimal |1

Insertar campo de entrada Setpoint 1
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Luego en la ventana de propiedades, en la opcién general se configuran
los parametros del campo tales como formato, si es de entrada o salida, y
la variable asociada al proceso SETPOINT_1 (figura 68)

1.(General)

2.(Entrada) @

General

B General
P Fropiedades
P Animaciones
P Eventos

Tipo
| Modo (Entrads

Vista

Tipo de Formata |Decimal j

Formato represent.

espl, punto decimal [0 2|
| ongitud del campa [= =]

Variable de proceso
|5ETPO]NT_1

E

Figura 68. Pardmetros de campo E/S de setpoint 1

En la ventana de representacion en la opcién ajuste de tamafio se da clic
en ajustar automaticamente, para que el campo de E/S no ocupe mas
espacio del que requiere (figura 61)

1.(Propiedades) @G
iy L Representacidn
Propiedades 2.(Representacion)
: T = e - Mirerda |2 =
m Parpaden ¥ (28 3: Derecha |2 3:
m Limites =
" e S oy~ =
’ Animacginnes [v]s at_autormaticamente Abajo (2 =
} Eventos

3.(Clic para ajustar automaticamente)

Figura 69. Ajuste del tamafio campo E/S setpoint 1

Para insertar el campo de entrada de la variable de setpoint 2 el
procedimiento es el mismo, solo que se cambia la variable y su posicion,
también aplica para insertar campos de salida para la lectura del nivel de
los tanques en las cuales se usan VPl REAL y VP2 REAL como
variables de proceso. Figura 70.

SIEMENS | SIMATIC PANEL

CoooEA DD D D |SETPOINT 1

L o | o
1T U0 I Hor=
E@IDFF

il Bl oR—
| e

Figura 70. Campos de entrada y salida
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4.4 Visualizacion del nivel del tanque

Para la visualizacion grafica del nivel de los tanques es necesario insertar
una barra desde la ventana de herramientas como se indica en la figura

71.

SIMATIC PANEL

Figura 71. Insertar barra

LA S

Chjetos basios

1.(Objetos basicos)

(O circula

O Recténgule
A campodetexts
Campo ES

Qg Carnpo defechay hora
ffe| Carnpo ES grafica

Luego de esto, se asigna la variable y parametros sobre los cuales esta
trabajando el proceso, en la figura 72 se observa como configurar la barra

del nivel.

SIMATIC PANEL

fserpanTa -
¢ ]mE
Db |
o I
B

= ¥ Comunicacién

A campodetesxto
Campo ES

&= Campodefechayhora
Campo ES grafico

[] campeES simbélico
[ vista de grafico

5.(VP1_REAL)

=
<= Varigbles [ ==
<= YD 60
<= WD 64
eeeee = Eiii 4
B Fropiedades = EW B
P animaciones == YD 50
== WP2_REAL YD 70
Constante < | Y o ]
Valor méximo [eo [ = ][ muewo | [
Proceso X m— |(P1_REAL | (100 ms

Walor minima

e

Figura 72.

4.(Clic para seleccionar)

Configuracion de la escala y variable VP1_REAL
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También se ajusta la apariencia de la barra del tanque y en la opcién
borde en estilo se elige compacto y se da clic en 3D, ademéas se
desmarca la escala para hacer mas ligera la barra (figura 73)

1.(Propiedades)
|’_ 2.(Apariencia)

Color de primer plano - j
Color de fondo de barras - j

Color de Fando |[] j
Color del titulo de escala - j

Cambio de color |Barra completa j

Propiedades
[ A apatiencia
B Representacidn
B Texto
B Parpaden
B Limikes

m Misceldneo

W Escalas
b Animaciones

m General
' Propiedades
Bnariznci iracidn
4.(Esca|aS) Intervalo grande (10

ueta de graduaciones m
rmero de subdivisiones |5 3: 5-(Desmal’car

b inimeciones mostrar escala)
de escala

Figura 73. Apariencia de la barra del tanque

El mismo procedimiento se aplica para el segundo tanque cambiando la
variable por VP2_REAL y por ultimo se ingresa una tercera barra para el
deposito figura 74.

Figura 74. Barras de nivel
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45 Insertar botones

Los botones son elementos muy importantes dentro del proceso ya que a
través de ellos se manipulan las variables que en el intervienen y en
casos de emergencia son muy necesarios, a continuacion se describe
como insertar un boton, asi como la asignacion de variables a este.

Primero se selecciona en la ventana herramientas la opcién botén y se
arrastra al panel como se muestra en la figura 75.

ik L R

Chbjetos basicos

|SIEMENS | SIMATIC PANEL

O Circulo

[ Recinguls

é:::::. Egé.....::zé.llisﬁpmmz
. E@Iﬂﬂlcm
é@IDFF ;
: N

Lol

A Campodetexto

Campo ES
q; Campodefechayhora

IT Interruptor

H Barra

Figura 75. Insertar boton start

Luego en modo de botdn la opcién gréfico, y en graficos se elige el boton
a utilizar, para este caso se selecciona 3-D Green botton (not pressed)
como se muestra en la figura 76.

ik LR

Objetos basicos

SIEMENS | SIMATIC PANEL
TOUCH

_~ Linea
. J|SETPOINT 1 =T Lines poligonal
: @qu o L Poligona

. 2 Elipse

: SETPI]INT 2 O cireulo

[ Recténguls
A Campodetexn
Campo ES
@2 campeodefechayhora
Carnpo ES grifico
[¥] campoES simbélico
|ad vista de grafico

oo ° OE| Botén

N lT Interruptor

1.(General) g 2o

| AEm

Fstablecer
/i

EBorrar

90 degres curve 4

N 90 degree curve
» Geneld 0 30 red button (not pressed) 90 degree curve 4
B Propiedades 3-D red button (pressed) Air-operated shutd
B Animaciones 3-D Valve Arraw_down L
} Eventos 90 degree curve 1 Arrow_upl

= 4.(Clic)

) Gréfico

Grafico desact,
O Invisible Gréfico activ. []
. Tecla de acceso directo

Figura 76. Ap'ariencia del boton Figura
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Finalmente en el menu de eventos se selecciona pulsar, y en la lista de
funciones se da clic en Procesamiento de bits, seguido se escoge la
opcioén “ActivarBit” como se indica en la figura 77.

1.

nnnnnn

m Hacer dic
P Pulsar
= Soltar
m Ackivar

® Desactivar
m Cambiar

Figura 77 . Lista de funciones activar bit

Para asignar la variable asociada al botén creado se da clic en Variable
(entrada/salida), y se escoge |_SCADA (figura 78)

[E=mFemer = finfermaska =[]
v Sincefiido> -

AUTOMATICOPID L MO.2
AUTOMATICOPID 2 M 0.3
CAMBIO DE 1DI0MA Ninguna direcel

2.(_SCADA)

JeeBkccds

Activarbit
Varlable (Entrada f salida) T_SCACH

1
2 <Ninguna funcién >

Figura 78. Asignar funcién ActivarBit

Al evento de pulsar también se le asigna la funcion “DesactivarBit” y se
elige la variable P_SCADA como se observa en la figura 79.

1.(Eventos) @ x
Lista de funciones
-

1 B ActivarBit
Wariable (Entrada [ salida) I1_SCADA

P Evertos

m Harer clic
E DesactivarBit

Wariable (Entrada | salida)

2

P_SCADA

2.(Pulsar) .

3.(DesactivarBit) 4.(P_SCADA)

Figura 79. Asignar funcion DesactivarBit

En la opcion Eventos se da clic en soltar, luego en la lista de funciones se
elige la funcién “DesactivarBit” y se le asigna la variable |_SCADA, como

se muestra en la figura 80.

1.(Eventos)
Lista de funciones
M|

1 Bl DesactivarBit
“ariable (Entrada f salida) I_SCADA

Ninguna funcidn >

® Hacer dic
= Pulsar
P _soltar

*¥ 3.(DesactivarBit)

4.(_SCADA)

Figura 80. Asignar funcion y variable
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El mismo procedimiento se utiliza para crear el botén de Stop, cambiando
el grafico por red botton, al pulsar se activa el bit de la variable P_SCADA

y desactiva el de |_SCADA, y al soltar se desactiva el bit de la variable
P_SCADA.

El siguiente paso es renombrar la imagen y asignarle el nombre de
“PROCESO” (figura 81)

2.(Cambiar
nombre)

Figura 81. Renombrar imagen de proceso

También se crea otra imagen para el control del PID 1, la cual se describe
mas adelante (figura 82)

PR [ I
| plantaparalela A
| gaee Panel de operador_1(0P 177 E" colar PN/DP) SIMATIC PANEL

[=] E Imagenes

1.(Doble clic) TOUGH

INTROL PID TAMUUE 1

. [ PROCESD
&g Comunicacion
<= Variables
= p
Conesiones
Cielos

——

2.(CONTROL PID TANQUE 1)

estion de avisos
| B Avisos analégicos

Figura 82. Insertar imagen CONTROL PID TANQUE 1

Para el sintonizador del PID 1 se crea una imagen siguiendo los mismos
pasos descritos para la imagen de la figura 74. (Figura 83)

o. ] PROCESO | 1 CONTROL PID TANQUE 1 Imumuu PID TANQUE 1_
plantaparslela

ez Panel de cperador_1[0F 1778 &' color PN/DF] SIMATIC PANEL

Agregar Imagen

Plantila 1.(D0b|e C“C)
CONTROL PID TANQUE 1

Abrir editor : s soapococoanasos

Cambiar nambre

Deshacer-Creacidn de Imagen

Ctri+z ‘ 3

[ Cortar

3.(Cambiar nombre)

Figura 83. Insertar imagen SINTONIA PID TANQUE 1
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La imagen de SINTONIA DEL PID 1 se edita aplicando los procedimientos
explicados anteriormente para la insercion de campos E/S (Seccion 4.3),
insercion de textos, de pilotos y botones (Seccién 4.5), en la figura 84 se
muestran las variables asignadas a cada elemento de la imagen.

PILOTO AZUL

SIEMENS A0.3 SIMATIC PANEL

PROPORCIONAL1
VD436

PANEL DE SINTOMIA

INTEGRAL1
VD444

AUTOMATICO PID 1
M 0.2 (0)

MODO DE FUNCIONAMIENTO : DERIVATIVOL1
RANGO MODO | VD448

MANUAL PID 1
VD1000

AUTOMATICO PID 1 B
M 0.2 (1) KW

Figura 84. SINTONIA PID 1

Asi mismo se crea la imagen SINTONIA PID 2 con sus respectivas
variables como se muestra en la figura 85.

SIEMENS. SIMATIC PANEL

PROPORCIONAL2 PILOTOAAOM“ARILLO

VD556

ANEL DE SINTOMIA
TK-008

AUTOMATICOPID2 ‘Seerrnpnierr
M 0.3 (0)

IEMPO DERIYATIYO:

AUTOMATICO PID 2
M 0.3 (1)

AUTOMATICO PID 2 MANUAL PID 2
M 0.3 VD1500

Figura 85. SINTONIAPID 2
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4.6 Crear Visualizacion de curvas

Las curvas son esenciales a la hora de analizar un proceso, en este caso
permite visualizar como se comporta el PID ante diferentes valores de
setpoint, se visualiza ademas como se compota el nivel del tanque y la
salida del PWM.

En la imagen de “CONTROL PID TANQUE 1” se inserta una visualizacion
de curvas para analizar el PID, primero en la ventana de herramientas se
selecciona objetos ampliados y de alli se arrastra hacia el area de trabajo
como se indica en la figura 86.

_] PROCESO I ICONTROL PID TANQUE 1

iR LB

Objetos basims

Objetos ampliados

i [ Desticackr
[oq Estadofforzar

s Vista Srm@rtCliant

f vists de usuarios

&) Indicador

[tizualizacién de curvas

]
BI04l 1201221
13/03/201213/03/2012

Figura 86. Insertar visualizacion de curvas

Una vez insertada la vista de curva se ajustan los parametros de posicion
y tamafio como se muestra en la figura 87.

2.(Posicion) @

Represzntacién

D Fropiedades -~

resentacion

B Miscelaneo
B Tabla

v Columnas desplazables

< i ] ]

Figura 87. Visualizacion de curvas representacion
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Luego en eje de valores izquierdo se ajusta el inicio y final del eje en este
caso va de 0 a 80, porque ese es el nivel minimo y maximo del tanque
gue se esta implementando, del mismo modo se modifica el eje de
valores derecho tal como se muestra en la figura 88.

® Representacion

Animaciones

® Representaciin
m Ejex
® Eje de valores izguierdo

Eje de 2 ho
: ; Mostrar escala

Mastrar etiqusta

|

........

Figura 88. Ajuste de ejes izquierdo y derecho

Finalmente en curva, se elige el nombre a visualizar, el tipo de
visualizacién, tipo de curva, configuracion de la fuente (Variable de la
curva) y el color de la curva a visualizar como se muestra en la figura 89.

4 (Tipo de curva)

2.(Nombre de la variable) ,
= | A 5.(Variable fuente)
m_Fje de valores iz

rﬁombre ¥isualizacion |Tipo de curva IConfiguracion de fuente [Color de primer plano
ls1; 153; 128

MIVEL DEL TK-D07 | Lineas Tiempo real cicica [WP1_REAL] -U; 0; 255
SALIDA PywM1 Tiempo real ciclica [SALIDA_PWM1] -255,' 00

= SETPCINT TK-007  |Lineas Tiempo real cicico [SETPOINT_1]

Lineas

3.(Tipo de visualizacion) 6.(color de la curva)

Figura 89. Propiedades de la curva

Este mismo procedimiento aplica para la visualizacion de curva del
CONTROL PID DEL TANQUE 2, claro esta cambiando las variables de la
curva por SETPOINT_2, VP2_REAL, SALIDA_PWM2.
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5 CONFIGURAR LOS AVISOS

Los avisos indican el estado de las variables en el proceso, de este modo
Se supervisa para corregir posibles errores que se presenten.

Existen dos tipos de avisos; los avisos de bit que indican un cambio de
estado disparado por el PLC, por ejemplo si la bomba esta encendida o
apagada y los avisos analdgicos los cuales indican un rebase de limites
qgue en este caso seria el valor del nivel debajo del setpoint y el valor del
nivel encima del setpoint.

5.1 Avisos de bit

Para crear los avisos de bit primero en la ventana del proyecto, gestion de
avisos se da doble clic en avisos de bit; seguido se configuran parametros
como el texto, clase, variable asociada y numero de bit para el aviso, por
ejemplo en la figura 90 se describen los pasos para crear el aviso que
informe si los tanques estan en el nivel deseado.

QCE

(Texto del aviso) 3.(Clase de aviso)
_a grgar Imagen ) 'Wariable de trigger Mimero de bit
1 Flantila TVEL TK-008 0K Advertencias LANZADOR DEBIT20K O
CONTROL PID TANQUE 1 = MIVEL TK-007 0K Advertencias LANZADOR DEBIT 10K O

COMTROL FID TANGUE 2

5.(Bit de aviso)

« plantaparalela Si... [Nombre Informacion
3 E_. Panel de operadaor _1
[=] % Comunicaci =
[ oriables ==

=

<Minguna variable >

CAMBIO DE IDIOMA <Minguna direcci...
LANZADOR DE BIT1 ... MWW 1

LANZADOR DE BIT 2 ... YW 10
SALIDA_PWML VWY 110
SALIDA_PWMZ VWY 120

Gestidn de avisos
B4 Awisos analdgicos
i bit

2.(Avisos de bit)

4.(Variable)

<]
]+

Figura 90. Crear aviso de bit
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5.2 Avisos analégicos

Para crear esta clase de avisos nuevamente en la ventana de proyecto,
gestion de avisos, avisos analogicos y se le da doble clic; hecho esto se
configuran los parametros tales como el texto, clase, variable asociada y
limites de rebose para el aviso, por ejemplo en la figura 91 se describen
los pasos para crear el aviso que informe el estado del nivel de los
tanques, si estan por encima de la tolerancia de 5% 0 por debajo de 5%
del nivel de setpoint.

Entaparabla SETPINT_1_(-5 4 . (Var i a.b I e)

= B i A0t SETPINT_Z_(+4

(Texto del aviso) SETPINT 2 (5%
™ SETPOINT 1

9 = SETPOIMT

L plantapaialela = W_PROCESC EW/ 4

=) uas Panel de operador_1(0P 1778 B color PN/DP) <= VW _PROCESOZ EW & .
=15 Imdgenes == WPI_REAL Y050 -
-a Agregar Imagen <= VWPZ_REAL YD 70 :I
-1 Plartila = NIVEL DE TKOSQILPERIOR A LA TOLERANCIA DE SETPOINT 2 < &l I} | ]
] CONTROL FID TANGLE 1 = NIVEL OE Tk-008 INFERIOR A LA TOLERANCIADE SETPOIT 2. B[ > |[ huevo [#][%]
E Egg;??é PID TANDUE 2 = NIVEL DE TK-007 SUPERIOR A LA TOLERANCIA DE SETROINT 1 Errores WPL_REAL SETPINT_1_(+5%) En casa de rebasar el limite por exceso
<[] SINTOMIE PID TANOUE 1 = NIVEL DE TK-007 INFERIOR, A LA TOLERANCIA DE SETPOINT 1 Errores YPL_REAL SETPINY1 _(-5%) En caso de rebasar el imite por defecta

6.(Modo del limite

w plantaparalela

2 Panel de operador_1 | == 113
E b Commeanin |2 por defecto o
RPN riables SETPINT 2 (+5%)
= SETPINT_2_{-5%) por exceso”)
SETPOINT_1 WD 60

SETPOINT 2 YD 64
W_PROCESD 1 Ew/' 4
W_PROCESO 2 EwW' &
WP1_REAL D50

.

Figura 91 . Crear aviso analdgico

Finalmente creados todos los avisos, para su visualizacién hay que crear
una vista de avisos, primero se crea una nueva imagen, a esta se le
asigna un nombre por ejemplo mensajes como se observa en la figura 92,
seguido en la ventana de herramientas en vista de avisos, en el mena de
objetos ampliados se arrastra al panel, por ultimo se configura la
visualizacién en la que se escoge eventos de avisos y se seleccionan los
errores y advertencias.

7 Donle 3
plantaparalels wl:
Ig; Panel de operador_1(0P 1776 &% SIMATIC PANEL 1
= 5% Imagenes
A sareqar Imagen 9
1 Plantila
1 CONTROL PID TANGUE 1
[ CONTROL PID TANQUE 2

MENSAIES
PROCESD
INTONIA PID TANQUE 1
[NTONIA PID TANGLE 2

nnnnnnnnnnn

Figura 92.vista de avisos
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6 CONFIGURAR ADMINISTRACION DE USUARIOS

La administracion de usuarios se utiliza para regular el acceso a la planta
de usuarios y grupos de usuarios, y poder discriminar entre un supervisor,

un operario y un administrador del panel, ya que todos no deben acceder
a funciones que no le correspondan.

6.1 Crear un grupo

Para crear un grupo de usuarios en la ventana de proyectos se selecciona
administracién de usuarios runtime, luego en agregar grupo como se
muestra en la figura 93.

= 1 (Administracion de usuarios)

=15 Imagenes

E!-% Comunicacion Grupos Aukg
[+ Gestion de avisos n . -E
E!-g Flecetas = ! B hombre

B-& Informes Administradores Grupo (3} a Los administradores = [ |administra.. ©
=l % Tento y lista de gréficos Esuarius _IGruuu 1) 1 Los usuarios tienen = 2 Manejar 1

i de: Lsuarios iuntime Grupo_1 Grupo (2) Zz r Supervisar

Abrir editor

. @ Agregar Grupo

GEnerar

|

K Deshacer-Borrado de Imagen SELECCION

CER 3 (Agregar grupo)

Chrls

2.(Clic derecho Grupos) cuive

Figura 93. Crear grupo

Ahora se modifica el nombre del grupo, comentarios y autorizaciones
como se muestra en la figura 94.

3.(Clic en manejar)

GRUEOS

Grupos Autorizaciones del grupo
I[Comentario | - 'Numhre
operadoran del proceso Administra. ..

rinistradores Las administradores tienen acceso completo

1.(Nombre del grupo)

Manejar

swwm  /.(Todo activo)

= supervisores supervisa el procesa

#lones del grupo

2.(Comentario acerca
del grupo)

Supervisar

Figura 94. Modificando pardmetros de grupo
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6.2 Crear un usuario

Para el proceso se crean 3 usuarios uno que administre (Admin) otro que
supervise (Supervisor) y por ultimo un operador , primero en la ventana
del proyecto en administracion de usuarios runtime se elige usuarios y
agregar usuario como se muestra en la figura 95.

Proyecto

h_ plantaparalela

driin shkskotototol

3.(Agregar Usuario)

Abrir editor

| i Agregar Usuario

GEnErar

Chr+Z | v

2.(Clic derecho Usuarios) cvix

Figura 95. Agregar usuario

Lo siguiente es agregarle al usuario un nombre, una contrasefia y
asignarle un grupo como se muestra en la figura 96.

3.(Asignar al grupo
1.(Escribir el nombre de usuario) de Administradores)

‘I‘I.IITIE...

operador ook

£ supervisor Hdek

4.(Asignar al grupo

\ de Supervisores)

Introduci contrasefia

Corfitmar contrasefia

sUpervisares

mamTETIN 5. (Asignar al grupo
de Usuarios)

2.(Asignar contrasefa)

Figura 96. Parametros de usuario
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6.3 Crear unaimagen para vista de usuarios

En la ventana de herramientas se elige vista de usuarios y se arrastra al
area de trabajo, luego se asigna el numero de lineas visibles como se
muestra en la figura 97.

[ CAMBIO DE IDIOMA 4]
1.(Objetos ampliados)

3.(General)
O S

4.(numero de lineas “1”)

Tipo |Complein j

Color de primer plano [l -] no
Color e fanda [] =] color de Forets [ ~|
Tipo de fusnte Tipa de fuerts
[Tahoma; Lopt .| [Tahoma; 100t B

Figura 97. Insertar vista de usuario

La configuracién de usuarios se puede importar y exportar a través de una
tarjeta de memoria. En la figura 98 se detalla cOmo crear y parametrizar el
botdn de importacion.

[0 CAMBIO DE IDIOMA

SIEMENS Objetos basicos

=

3

— ———

2.(Eventos) 4.(ExportarimportarAdministracion
' o) ____ DeUsuarios)

[El ExportarImportarAdministracionDeUsuarios
Mombre de archiva \Starage Card MMCuseradmin...

3.(Pulsar)

W Hacer dlic
P Pulsar
m Soltar
W Ackivar
B Desactivar

Imporkar

5.(Importar)

Figura 98. Insertar el boton importar
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Lo siguiente es crear el boton de exportacion de usuarios, para guardar
en el momento que se desee la configuracion de usuarios (figura 99).

]

& 4. (Exportarimp

ortarAdministra
x[+[+] [ S XLl cionDeUsuarios

1 E ExportarimportarAdministracionDelsuarios
Nombre de archivo \\Storage Card MMCluseradmin...

® Hacer dlic ;
P Pulsar Direccian Exportar
m Soltar i

m Activar

= ey ' 5.(Exportar)

Figura 99. Insertar el boton importar

7 INSERTAR OTRO IDIOMA AL PROYECTO

Para insertar otro idioma a parte del que viene por defecto en este caso el
idioma inglés es necesario agregar el idioma inglés, introducir los textos
en inglés, y crear una imagen para el cambio de idioma.

7.1 Agregar el idiomaingles

En la figura 100 se describen los pasos para agregar el idioma inglés.

LVIONMASHYEIRPROYEGIND

OoOoooOoon)|

2.(Idiomas de

oo o o i

Figura 100. Agregar idioma inglés
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Luego se configura el idioma en el panel operador para que se pueda
cargar. Figura 101.

[Tipo de fue... |Tipo|

Espafiol {alfabetizacian in... Tahoma

1 Inglés (Estadas Unidas) Tahama Cauri

Configuracion del panel de operador
Idiomas v fuente;
Mavegacidn de imas
Configuracion para naves
lanificador de tarea

3.(Marcar los idiomas)

2.(Idiomas y fuentes)

Figura 101. Configurar idiomay fuente en panel operador

7.2 Introducir los textos en inglés

Para introducir textos en ingles existen varias opciones una de ellas es
hacerlo manualmente palabra por palabra, otra es agregar palabras al
diccionario para traducir automaticamente y también importar desde
archivos .csv

Para introducir la traduccién en la ventana del proyecto, en Configuracion
Del Idioma, se elige textos del proyecto, luego en el menu
Opciones>Textos>Importar se da clic y en la ventana emergente, se elige
la ruta donde estd la traduccion (en el CD anexo se elige
\Plantaparalela\Textos\Traduccion), por ultimo se escoge el formato en
este caso es un archivo.cvs como se muestra en la figura 102.

Proyecto  Edicion  Ver Insertar Formato  Modulos

Huevo - Mo T

E E zpafiol [alfabetizacidn..

Lista de refere

Reasignar. ..

tangues en paralelo hmi op1 77 pn/dp col U b | Exportar...

s Panel de operador_1(0F 1778 B" col Diccionarios del usuario 3 | Impartar. . |

=55 Imagenes - -

%.a igregar Imagen Administradar de versiones 3 Copiar en el dic
] Plantila £ Manejar Borrar archivos temporales \Panel de oper
[ CAMEIO DE IDIOMA = » MANUAL - - DO a ‘\Panel de oper
I CONTROL P TaNQUE T | = » min [J" Cenfiguracién... \Panel d oper
= v

\Panel de opet
| B "\Panel de oper
| B% \Panel de oper
| 2% \Panel de oper
| B2 'I,Panel de oper

Origen
Ruta:

|-5PlantaparalelatT extoshTraduccion

Formata:

Tabla de Excel [ csv]

8 lizta de aréficos
£ q Ad ghistracidn de usuarios wntin
- 5"— Ciffifiguracidn del panel de operg
ﬁ Cunfiguracién del idioma
----- @ Idiomas del proyects

= » SETPOINT 1
= ¥ SETPOINT 2

‘\Fanel de opet
\Panel de opet

8.(Aceptar) ‘\Fanel de oper

\Panel de opet

Grafico:

..... i -M 2 (Textos del proyecto)

Figura 102. Textos del proyecto
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7.3 Imagen para cambiar idioma

Para poder cambiar el idioma se necesita crear una imagen donde salga
dicha opcion, antes que nada se crea una variable donde se guarda el
idioma seleccionado en el panel operador como se muestra en la figura
103.

4.(Comentarios de la variable)

1.(CAMBIO DE IDIOMA)
[conexisn ‘Direccié&

CAMBIO DE IDIOMA <¥ariable internaz j <Minguna di... Yariable interna para cambio de idiama
PY_SCADA(RELE) Si.. |Nombre Informacion briecanico 24 ¥ DCJ Conmutacidn Mani

PILOTO AZLL <Variable interna= Fanel de Control Fisico
PILOTC AMARILLO Conexion_L SIMATIC 57 200

W_PROCESO 1
ek 2.(Clic en variable interna)
1_SCADA

P_SCADA
AUTOMATICOPID 1
AUTOMATICO PID 2
PR_SCADA

illo Panel de Contral Fisico

B Inicio del Programa de WinCC
E Parada del Programa de WinCC
pricrol PIDL auboratico

ritrol PIDZ automatico

=] %]

Para Programa de WinCC

Figura 103. Variable para cambio de idioma

Lo siguiente es crear una nueva lista de gréaficos, crear un nombre y
nuevas entradas en la lista una para el idioma espafiol y otra para el
inglés. En la figura 104 de muestra como crear una lista de graficos.

1.(Texto y lista de graficos) i 3.(CAMBIO DE IDIOMA)

Nombre
AMBIO DE IDIOMA

Figura 104. Crear una nueva lista de graficos
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Para insertar la entrada del idioma espafiol se siguen los pasos
mostrados en la figura 105.

3.(Carpeta de graficos)

Figura 105. Entrada para el idioma espafiol

Con el mismo procedimiento se agrega la entrada para el idioma inglés.
Quedando asi como se observa en la figura 106.

Entradas en la lista

Por defecto valor Entrada

[ ]
[ i Spain m
| |

‘ (] ‘1 -

Figura 106. Entradas para los idiomas

IS4
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Ahora se crea la imagen para el cambio de idioma y sus respectivos
botones, en la figura 107 se observa como se crea el botdén para el
leguaje espaiiol.

[ICAMBIO DE IDIOMA

wertical purnp 5

P Propiedades wellow pila ight

B Animaciones
P Eventos

|

Figura 107. Creacion botdn de idioma

Una vez creado se le asigna la propiedad que al hacer clic tiene que
ajustar el idioma a espafiol y fijar ese valor en la variable de cambio de
idioma. Figura 108

1.(Eventos) 3.(Ajustarldioma)

[xI++] [E][=]

Animaciones 1 E AjustarIdioma
Eventos

| AHacer rlic

Idioma

6.(CAMBIO DE IDIOMA)

Figura 108. Propiedades botdon de idioma

De igual manera se crea el botén para el idioma inglés, a diferencia de la
bandera, el ajuste de idioma a inglés, y el valor fijado a la variable de
cambio de idioma que es 1.
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8 INSERTAR CAMBIOS DE IMAGEN

Los cambios de imagenes permiten pasar de una imagen a otra durante el
proceso dependiendo de los botones a las cuales se le asignen dichas
imagenes, por ejemplo para la planta piloto de nivel se han creado
imagenes para la para el proceso, controladores PID y los mensajes o
avisos entre otras. En la figura 109 se crea la imagen de seleccion.

(9 (3¢ ] Csececcon
s plantaparslela
1 e Panel de operader_1(0P 177E & color PN/DF | SIEMENS | SIMATIC PANEI
=45 Imégenes
- Agregar Imagen,
1 Plantila . —
] CAMBID DE IDIDMA 1(D0b|e C||C)
[ CONTROL PID TANDUE 1 CliiIiiiiiiiiiiiiiiiii
[ CONTROL PID TANDUE 2 LIl

] MENSAJES
[1 PROCESD

|
1 SINTONIA FID TANG
[1 SINTONIA PID TANQUE 2
[ WISTA DE USUARIOS
& Comunicacion
i Giestion de avisos
L Recelas
D Informes
i Testay lista de aiéficos
1= Listas de testo
= Listas de gréficos
§ Administracion de usuarios ntime
. Configuracidn del panel de aperador
‘@ Configuracidn del idioma
= Estucturss
& Administiacidn de versiones a

0B R

Figura 109. Imagen de seleccion

8.1 Crear cambio de imagen

Para crear un cambio de imagen en la ventana de proyecto se selecciona
la imagen y se arrastra al area de trabajo, por ejemplo para crear el
cambio de imagen para el proceso se siguen los pasos detallados en la
figura 110.

(9 (¢ | Cseeccion

lus Plantaparalela

Syues Panel de opsrador_1(0P 1778 6" color 1 . (Im éq en eS)

=% Imdgenes
A Agregar Imagen

SIMATIC PANI
[ Flantila
[ CAMEID DE IDIOMA

1 CONTROL PID TANGUE 1 ZZD ol ZZ; SRR SRR RS E SR DE i
g ;UNTHUL PID TANGLUE 2 a PROCESO a LLlLiiiiiiiin i

= Textn ylista de géficos
1= Listas de testo

42 Listas de gréficos
i Administracidn de usuarios runtime

.. Configuracion del panel de operadar

[ SINTONIA PID TANGUE 1

1 SINTONIA PID TANGUE 2 2 (PROCESO)
[ VIST4 DE UISLARIDS .

& Comuricscicn
i Gesien de avisos
Q Recstas

7 Infomes

[0 G B

-

Figura 110. Insertar cambios de imagen
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Para las demas imagenes se aplica el mismo procedimiento y al final
debe quedar como se observa en la figura 111.

SIEMENS

Bl |56l 5] | |

Figura 111. Cambios de imagen

Ahora se crea un campo de fecha y hora, a dicho campo en la opcion

General ubicada en la ventana de propiedades se ajusta el tipo, las vista y
el proceso como se muestra en la figura 112.

SIEMENS

2.(campo de
fechay hora)

Il

fBe] campo ES grafico
[~ CampoES simbilico
g vista de grafice

bHl Botén

4 (Clic en Mostrar fecha) BT totermapter

3.(General)

7.(Clic en mostrar
hora del sistema)

Mestrar hora del sistema

lizar variable

varitle [
5.(Clic en mostrar hora)

Formato d facha/hors 1arge

6.(Clic en Formato de fecha/hora largo)

Figura 112. Insertar campo de fechay hora
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También se crea un boton para cambiar el idioma del proyecto, primero
en la lista de objetos bésicos, se arrastra el objeto boton hacia el area de
trabajo, seguido en la ventana de propiedades, en la opcion general se le
asigna el nombre CAMBIAR LENGUAJE como se muestra en la figura
113.

orbizics

sdbado, 23 de junio de 2012 23:17:11
i 8 =
- swmouarms | :
_ B D
3.(General)

5.(CAMBIAR
LENGUAJE)

c en Texto

=
roct, |Minguno

Figura 113. Insertar boton CAMBIAR LENGUAJE

Por ultimo en la opcion de eventos se configura la funcion al hacer clic,
active la imagen CAMBIO DE IDIOMA como se muestra en la figura 114.

1.(Eventos) X[ EE 3.(Activarimagen)

Animacianes 1
Eventos
| AHacer clic

EI ActivarImagen

Nombre de imagen CAMBIO DE IDIOMA
Mimero de objeto

2 <Minguna funcion >

2.(Hacer clic) 4.(CAMBIO DE IDIOMA)

Figura 114. Activar imagen cambio de idioma
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Para crear el boton de CERRAR SESION de usuario, en la ventana de
herramientas se arrastra boton hasta el area de trabajo, luego en la
ventana de propiedades en la opcion General, se configura el texto
CERRAR SESION, finalmente en la opcion de Eventos al Hacer clic se
configura el cierre de sesion y cambio a la imagen de idioma.(figura 115)

Texto desactiy, | CERRAR SESICH

Sreral
5.(CERRAR
b Animaciones Modo de botsn Texto
r Eventos (&) Tenta i (@ Tenta () Lista de tg S ES I O N)
ratcos
ibreri

4.(Clic en Texto)

I . - Tewta activ. []

I CerrarSesion

Y Hacer clic = ActivarImagen

® Pulsar Rlombre de imagen CAMBIO DE IDIOMA

m Solkar

7.(Hacer clic) g 10.(CAMBIO DE IDIOMA)

8.(Activarimagen)

Figura 115. Insertar boton CERRAR SESION
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El botén SALIR del runtime como su nombre lo indica cerrara el programa
de supervision, para crearlo se siguen los pasos mostrados en la figura
116.

SIEMENS 1.(Objetos basicos) & Sl
~ Linea

ﬁ Linea poligonal
L Poligono

) Elipse

() civeula

[ Rectingulo
A Campodetexto

2.(Botdn)

] R =E T

a ta da grafico
o

h
BT interruptar
I I I fl eara

3.(General) 1 =] el = | _

Bo. 12 (Boton) ? (x

P Genefal
} Propiedades ( )
’ Animaciones ' Modo de botén Text 5 . SAL IR
b centes @® Teuto e (3) Testo 7 Lista de tey ———
. : Texto desactiv, | 3ALR _Objetos ampliades
4.(Clic en Texto) oréficos
Libreria
Text
Tecla de acceso directo Testo activ. [ ]| I
Tecl Pargborrardespl
2% fiars ]

8.(PararRuntime)
Lista de & ==
=

MModio Runtime
d <Ninguna funcién> m
7.(Pulsar)

Figura 116. Edicion de botones cambios de imagen

™ _a - e ez
|

6.(Eventos) X[+[3] [EE

\maciones 1

’ Eventos
® Hacer clic
P Pulsar

m Soltar

B PararRuntime
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Solo falta insertar un grafico de E/S para identificar el lenguaje activo a
través de una bandera los pasos se describen en la figura 117.

SIMATIC PANEL

B Gerferal
P Fropiedades
P Animaciones

— .. |[Nombre [informacion
2R g “Indefinidaz>
Lista de aréficos | DE IDIOMA | 6 = | TAUTOMATICOPID L M2
= W = | AUTOMATICOPID2 M0.3
= _|CAMBIODEIDIOMA <Ninguna diecci,
<Indefinido> DERIVATIVOL WD 448
CAMBIO DE IDIO... Bit {0, 1) - 2 entradas. ERIvATIVO2 ¥D 558

i... [Mombre Informacian

[][]
Figura 117. Insertar grafico de entrada salida

El resto de botones del proyecto se insertan y editan con el mismo
procedimiento, el Unico diferente es el de iniciar sesion, a este se le tiene
gue agregar seguridad para que solo los usuarios registrados tengan

acceso al proceso.

S :ISELECCIDNAR IDIDMA * <o oo

1.(Eventos)

m General

‘ p Fropisdades

Animaciones MastrarDislogoIniciarSesion

2 P | VE:::?:er dlic [ ActivarImagen
( uls ar) m Puser Nombre d= imagen SELECCION 6 (SEL ECC'ON)
m Salkar Mimero de abjeta o .

Figura 118. Ajuste de inicio de sesidn

- Pisos
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Por otro lado también hay que definir quién puede manipular las variables
del proceso como valores de setpoint y ajustes de PID. En la figura 118 se
muestra como editar el botén de inicio de sesion.

Los campos de entrada de setpoint 1 y setpoint 2, ademas de los botones
de start y stop en la ventana de proceso se configuran para que sean
manipulados solo por el operador o administrador, esto se modifica en
seguridad, luego en seguridad runtime se elige manejar, como se muestra
en la figura 119.

1.(Propiedades) n.

Apariencia Seguridad en runtime
Representacian
Texko
Parpaden
Miscelaneo
Sequridad
} Animacionges
} Eventos

Activado

Autorizacion |Manejar

L BB A ]

2.(Seguridad)

1} >

Figura 119. Seguridad en runtime

Para finalizar el proyecto se configura la imagen inicial de modo que sea
la de idioma para asegurar que solo personal autorizado pueda ingresar.
En la figura 120 se detallan los pasos.

1.(Configuracion del

p an el d €eo p er ad 0 r) Nombre (Panel de operador_1 Imageninicial |CAMEIO DE IDIOMA
m 4 Si.. [Nombre lInformacién
o e panelds operador [OF 1778 6" color FN/OP 1.1.3, .| Resolucidn de | pantalla

<Indefinido>

am
ConfiguracTt #Mel de operador - CAMBIO DE IDIOMA e de imagen 8
Configuacién del panel d= cperador

ONTROL PID TAMQUE-
Navegacién de mégenes A) ENSATES
Configuracién para navegacion de imégenes R
: i Planificador de tareas =
- Configuracién delidiama
#-55 Estructuras Utiizar teclado en pantala Sm@rtAccess o Servid|

) N de imagen 5
Configuracién de runtime Servicios de runtime [ SINTONIAPID TANQUE 1 N* de imagen 4
[ SINTONIAPID TANQUE 2 N de imagen 5
[ VISTADE USUARIOS 1 d imagen 7

Bloquear cambio de programa [ S ’—‘
e Nuevo

& Admiristiacién de versianes

Sm@rtAccess? Servit Web [0AF] [ ]

Sm@rtAccess: Servidor SIMATIC HMLHTTR []

Figura 120. Seleccion de imagen inicial
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9 COMPROBAR Y SIMULAR EL PROYECTO

9.1 Comprobar el proyecto

Para comprobar el proyecto se le da clic en el botéon generar como se
observa en la figura 121 y a continuacion se verifica si hay algun error.

Proyecto  Edicidn

[ Nusvo -~ ko M 3 -

=145 Imagenes

Wer  Insertar

Espafiol [alfabetizacion...

¥ -

Faormata  Mddulos  Opciones  Yentana  Ayuda

Tahama ¥ 10 Generak b IR W O O

4} Agregar Imagen

] Plantilla

[ CamBIO DE IDIOMA
] CONTROL PID TANGUE
] CONTROL FID TANGUE

1 MENSAJES

1 PROCE

S0

] SELECCION

1 SINTOMIA PID TANGUE
] SINTOMIA PID TANGQUE
1 WISTA DE USUARIOS

(=& Comunicacidn
<= Warniables
= .
25" Conesiones

=# Ciclos

(=% Gestion de avisos
B4 Awisos analdgicos

‘tanques en paralel hmi op1 77 pn/dp A
s Panel de operador_1[0P 1778 6"

SIMATIC PANEL

i LN {fseTPOmT 1
T I Y fog fom
15 - gl Jleerromi2 |

2.(Comprobacion)

Efectuado con éxito con 0 enor(es], 0 advertencials]
Indicacidn de fecha y hora: 23/06/2012 11:43 pu. - utiizados 167844 bytes de un méximo de 2097152 bptes

BE Awisos de bit
% Configuracidn
U Recetas
D Informes v
< >
Tiempo Categoria Drescripcion
234354.26 Generador Compilacion iniciada ...
23435526 Generador enlazanda destina'Panel de operador_1' ...
23425528 Generadar Mamero de tags generados: 31.
234357 26 Generador Mamero de variables power utiizadas: 24
23435876 Generador
23426878 Generador
23435376 Generador Compilacidn finalizada

Figura 121. Comprobacion del proyecto

9.2 Simular el proyecto

Una vez comprobado el proyecto solo falta simular para ver una
aproximacion del resultado deseado y verificar que no hay errores légicos.
Para simular el proyecto se siguen los pasos descritos a continuacion:

4 Primero se le da clic al boton iniciar runtime con el simulador como se
observa en la figura 122.

SSWInCC fexible Advanced - Prayecto:himi

Pravecto  Edicidn  Yer Insertar

Chueva ~ o 1§

E spafiol [alfabetizacion. M .

Fotmats  Mddulos  Opciomes  Yentanas  Avuda

h. vba : St M. 88
Tniciar runt -

Figura 122. Iniciar simulador
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4+ Segundo se configura la tabla de simulacién con las variables
asociadas al proceso como en la figura 123.

£ Sin titulo - WinCC flexible Runtime Simulator 2 . (MO d 0S I mu | ac i é n)

Archivo Edicién Ver 7
N =IEE TR
“ariable Tipo de datos| “alor actual Simulacionm—feetar “alor max fodo | Inicio
P11 _REAML REAL 40 Increme: ritar o
WP2_REAL REAL o Increme: ritar o
SETPOINT_1 REAL o <Indicacidn= 20
| |sETPOINT_2 REAL a0 Incremertar 30
PILOTO ARMARILLO BOOL o =Indicacion= =1
PILOTO A7UL BOOL o =Indicacion= 1
I_SCADAS BOOL o <Indicacidn: 1l
P_SCADA BOOL 0 <Indicacian= =
W |PR_SCAnA Firumy =Indicacion= il

1.(Variable)

Figura 123. Tabla de simulacién

%+ Para dar inicio a la simulacién una vez terminada la tabla, se
seleccionan en columna de inicio las variables implicadas como esta
en el paso 3 de la figura 99, luego ya se pueden efectuar todas las
pruebas necesarias de las diferentes imagenes en el panel como se
observa en la figura 124.

| | SIEMENS

Figura 124. Imagen de bienvenida, proceso, seleccion de
imagenes y mensajes.
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10 TRANSFERIR EL PROYECTO

10.1 Transferir el proyecto al panel OP 177B 6” DP/PN

Para transferir el proyecto del PC de configuracién al panel operador hay
gue verificar las conexiones que estan pre ajustadas ya sea esta a través
de una red de MPI o a través de Ethernet; para el caso de la planta piloto
de nivel, se trabaja con la red PROFIBUS DP, y se verifica que la
configuracion sea como se muestra en la Figura 27.

Una vez verificada la configuracion se procede a conectar fisicamente el
panel operador con el PC de configuracion a través de la red RS232/PPI
Multi-Master Cable y por ultimo se configura la transferencia hacia el
panel como se muestra en la figura 125.

Formato  Madulos  Opciones  Wepkana  Awuda

XY¥hh. yBax (3. k. asi v @&%xn.
@0

*color PMADP)

—

CONEXTONES? |

Driver de comunicacion  [Dnline Comentario

Lsmamic 57 200 ~|acivado =]

{5 Seleccionar paneles de operador, para la transferencia 1 : (RSZBZ/PP' M u |t| -MaSter Cab ' e)

Opciones de Panel de operador_1 [OF 1778 650

Panel de operador_1 [OF 1...

:,7' [ Activ. transt. hacia atrds

Sobrescribir administracion de
usuarios

| R5232/PPI Multi-Master Cable

2.(COM3)

Sobrescribir datos de recetas
[] Utilizar Pack & Ga

Welocidad kransf.

rénsferir Aplicar Cancelar

Tipa velocidad transf,

Direccidn
g Eiizi — . M&x. direce. de estacidn (HSA) Slot de expansidn
I RS485 Purto de acces Bastidar El
(&) Simatic [ Unico maestro del bus Nimero de maestros & Proceso cidica

Figura 125. Transferencia del proyecto PC>Panel

Finalmente se ha transferido el proyecto del PC de configuracién al panel
operador y ya se puede administrar desde dicho panel todo el proceso
conectandolo al PLC.

89



CONCLUSIONES

Al momento de establecer una comunicacion, es necesario verificar y
colocar correctamente los parametros relacionados a ella, ya que con
frecuencia se presentaron inconvenientes que impedian la comunicacion,
como por ejemplo establecer las mismas velocidades de transmision,
verificar el estado del DIP switch del cable PPI, colocar el panel operador
en modo transferencia para efectuar la comunicacion con el PC y verificar
los canales del mismo, por ultimo al momento de conectar el panel con el
PLC para la puesta en marcha del proyecto, el cable PROFIBUS debe ir
con la resistencia de terminacion ON en el extremo del panel y OFF en el
extremo del PLC.

Después de realizado este trabajo, se logro disefiar un TUTORIAL DE
CONFIGURACION Y CONSTRUCCION DE HMI CON WINCC FLEXIBLE,
como se habia planteado inicialmente en este documento.

Se adquirié conocimiento en cuanto al control SCADA, y el desarrollo de
funciones de control y monitoreo de procesos industriales a través de un
panel operador, ademas la creacion de un software de programacion,
definiendo los elementos de construccion del HMI, su interfaz con el PLC,
y Su conexion a un HMI de planta.

Al finalizar este documento el usuario serd capaz de de programar y
configurar paneles operadores de procesos industriales, teniendo en
cuenta las comunicaciones entre PC y panel operador, y PLC y panel
operador, a través de los software Step 7 Microwin y WIinCC flexible. Este
ultimo permite supervisar, controlar y modificar cada una de las variables
de proceso, asi como proteger el proceso de terceros.
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ANEXOS

ANEXO 1. Descripcién de programacion del S7-200

Tomado de la monografia “Automatizacién de una planta piloto de nivel de dos tanques
en paralelo” por Victor Chavez y Nicolas Montenegro.

Activacion de los pilotos

Network 1: se encuentran los contactos que habilita el relé
electromecanico de 24VDC vy al resto de variables del proceso de control,
el principal contacto llamado S_Aut es el que proporciona la condicién de
modo automatico, en este segmento se relaciona tanto los contactos
controlados desde el panel local como desde el panel remoto WinCC.

Hetwork 1 Tanques en Paralelo
|
S_Autl0.3 P_l:10.1 P_Scada:k0 P_F:0.2 Rele:00.2
| | | | | ;| | | r )
I 1 | 1 | 1 | L
Relé:00.2 PR_Scada’20.7
| | I
—1 {NOT] ¢ )
|_Scada:m0.0
| |
1 I

La ejecucion del programa para el panel de operacibn manual es la
siguiente: Dado que el selector se encuentra en automatico existe una
sola posibilidad de accionarlo mediante contacto P_| este contacto
energiza el contacto normalmente cerrado P_Scada y a su vez el P_P el
cual es un contacto NA pero fisicamente es un contacto NC, es decir este
siempre se encuentra activo, de esta manera se activa la bobina relé,
dejando energizado toda la secuencia.

Para detener la ejecucion del programa se abre el contacto P_P al
presionar el pulsador de parada (rojo) esto desenergiza la bobina relé.

Ejecucion desde el panel remoto (WIinCC): La accién de marcha esta
dada por el contacto |_Scada que energiza los contactos P_Scaday P_P
explicados anteriormente. La accion de parada se realiza cuando el
contacto P_Scada cambia de estado de NC a NA, desde WinCC.

Cuando la bobina del relé esta activa se encendera el piloto verde del

sistema supervisorio, y si se encuentra activa la bobina PR_Scada se
encenderd el piloto rojo del panel remoto.
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Iniciacién del PID 1 (Lazo 0)

Network 2: el programa llama a la subrutina ‘PIDO_INIT’ en cada ciclo de
programa, dado que la marca SMO0.0 siempre se encontrara activa desde
el primer ciclo del programa.

Hetwork 2

|
SMO.0 PIDIINIT

| d

Y _proceso_ 1AM 44 Py Clutput e ki 2

Set_Point_1:%DE0< Setpain™
M0.24buta ™

YD1000 4 Manual™

Los parédmetros fijados son: PV_I: se refiere a la entrada analdgica del
automata que se utiliza para leer los datos del proceso (en este caso, la
entrada C+, C- para el nivel del tanque 1). Se eligio la entrada AIWA4.
Output: se refiere a la salida analdgica del autdomata que se utilizara para
enviar ordenes o acciones de control al proceso, estas ejerceran accion
sobre el PWM correspondiente, Se eligio la salida MW?2.

Set Point: se refiere a la posicion de memoria donde se indicaran las
referencias para el nivel del tanque 1 (Valores deseados de nivel de 0 a
60 cm). Se indica la posicion de memoria VD60, Auto: se activa con el bit
MO0.2 y Manual: ejerce el control en un rango de 0.0 a 1.0, asignada a la
variable Real VD1000.

Iniciacion del PID 2 (Lazo 1)

Network 3: se ejecuta el segundo PID (PID1_INIT), los parametros de
este son los siguiente: PV_I: para la entrada analoga del segundo
transmisor es AIWG6, la referencia o Set Point es VD64, Output: accion
sobre PMW correspondiente asignada MW4. Auto: se activa con el Bit
MO0.3 y Manual: ejerce control en un rango de 0 a 1 asignada a VD1500.

Metwork 3
|
SMO0 PIDT_INIT

|

| en

W_procezo_2APwE- P Cutput = b4
Set_Point_2WDE44 Setpoin™
[CLIRCE Ft¥ (el

WD 15004 Manual™
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Ejecutar subrutina S_ITR: Escalar de entero a real |la salida del PIDO

Network 4: La subrutina S_ITR escala la salida del PIDO (MW2) de entero
a Real cuando el contacto Relé se encuentra activo. La salida es escalada
de 0 a 32000 en 0 a 20, esta es usada para controlar el ancho de pulso
del PWM correspondiente, configurado en milisegundos, con una
frecuencia de 50 Hz, variable asignada de salida VD80.

Hetwork 4

Iz =
320004
i
20.04
0.0

Rele:l0.2 S_ITR
|

EM

Entrada
15H

I5L
0OsH
051

Salida

-DE0

Ejecutar subrutina S_ITR: Escalar de entero a real la salida del PID1

Network 5: se activa la subrutina S_ITR de la misma manera que el
Network anterior, se escala la salida del PID1 (MW4) de entero a Real. La
salida se usa para controlar el ancho de pulso del PWM 1 es decir Q0.1,
variable utilizada VD84.

Metwork 5

Rel&00.2
|

5_ITR
EM

RIVEE
320004
-
20.04

Entrada
ISH

ISL
0OsH

0.0+

=

Salida
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Conversion de real a entero (Ancho de pulso PWM 1)

Network 6 y 7: se realiza un redondeo de la variable VD80 y una
posterior conversion a entero dado que la sefial de control del ancho del
pulso del PWM debe ser una valor entero, se escala a 20 milisegundos
con el fin de escoger una frecuencia de 50 Hz, por tal motivo no se envia
la sefial directa de la salida del PID.

Network b

SkO.0
] |

Network 7

WD a0+

EM

ROUMND

EMHDO

ouT

Fw/Da0

SkO.0
|

D304

EM

1M

DI_l

EMO

ouT

R

110

Conversion de real a entero (Ancho de pulso PWM 2)

Network 8 y 9: se ejecuta la misma accion que las Networks 6 y 7 solo
gue esta sefal ingresara al PWM 1 como variable VW120. En tanto que
para el PWM 0 es VW110.

Network 8
|
SMO.0 ROUND
[ 1
|| EN END ——)
WDa44IN ouT FvDad
MNetwork 9
SMO.0 DL
[ 1
| | EN ENo ——)
OLTE I ouT Fyw120
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Iniciacion del PWM 1 (Lazo 0)

Network 10: se ejecuta la accion PWMO_RUN con un ciclo de pulso de
20 milisegundos, una sefial de pulso controlado por el PID 0y la sefial de
error asignada por el Asistente de control de posiciones, el cual se
explicara su configuracion mas adelante.

Iniciacion del PWM 2 (Lazo 1)

Metwork 10
|
Rel&:00.2 PusM0_RUM
|
I EMN
Rele:00.2
I RN
204 Cycle ErrarfwB100
Wi 110 Fulse

Network 11: se ejecuta el PWM1_RUN para el segundo lazo de control,
de igual manera que el anterior la frecuencia establecida es de 50 Hz es
decir 20 milisegundos, dado que la frecuencia de trabajo de las bombas
es de 50 Hz; se debe tener en cuenta que se estan trabajando dos lazos

de control.
Hetwork 11
ReléQn.2 Praibd1_RLIM
| |
| I EM
Rel&:00.2
| |
| I RUM
Z0-Cycle Erorf=%EB100
Ww1204 Pulse
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Actualiza Pilotos de Set Point

Network 12 y 13: Las subrutinas Estado_tkl y Estado_tk2 se ejecutan
para indicar si la variable de proceso ha alcanzado el set point,

encendiendo el piloto azul o amarillo respectivamente.

Metwork 12

|
SMO.0 Estado_tk1
| |
| I EM

Metwork 13
SMO.0 Estado_tk2
| | EN

Subrutinas del Programa Principal

Subrutina S_ITR: Escalar de entero a real

La programacion realizada fue tomada de los ejemplos dados por siemens en su pagina

weba1.

Network 1: El escalado se efectua leyendo los valores transferidos del
programa principal: la entrada en si, el limite superior de la escala para el
valor de entrada (ISH), el limite inferior de la escala para el valor de
entrada (ISL), el limite superior de la escala para el valor de salida (OSH)

y el limite inferior de la escala para el valor de salida (OSL).

Hetwork 1

E=calar de entero a real

Sk0.0
|

SUE_R
EM EmMo ———)
HOSH:LDEIN1 ouT| #0SH:LDG
#OsSL:LD 10Nz
SUE_I
EM EMo——3)
HEntrada: L0 1M1 auT | #E ntrada: w0
fIsLLwadinz
]
EM Eno—3)
HEntrada:Lwio - 1M OUT | #TEMP_D:LD18
B
EM Eno——3
HTEMP_D:LD 181N OUT | #TEMP_R:LD2Z
RMOL_R

HTEMP_R:LD 224

HOSH:LDE

EH

1M1
0=

EMO

auT

l

FHOSHLDE

1
Extraido de: SIMATIC Ejemplos S7-200 (Tips & Tricks)

http://www.automation.siemens.com/microset/html_76/support/tipps/index.htm
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Network 2: El siguiente paso consiste en determinar el rango de escalado
de la salida, restando para ello OSL de OSH. La entrada se desescala
restando ISL de ella y convirtiéndola luego a un entero doble, para
convertirla por dltimo a un valor real. El valor real de la entrada se
multiplica luego por el rango de salida.

En el siguiente paso, ISL se resta de ISH para determinar el rango de
escalado de la entrada. Este se convierte a un entero doble y, finalmente,
a un valor real.

Hetwork 2 E zzalado [continuacion)
|
SMO.0 SUE
I
— | EN END —y
HISH-Lw2 4 IN1 OUT b #ISH-Lw2
HISLLwa N2
5]
EN END —
HISH-Lw2 4 1N oUT FH#TEMP D-LD18
DLF
EN END —
HTEMP_D-LD184IN OUT FHTEMP_R:LD22
Ov_R
EN END —y
BOSH-LDEINT OUT b #0SH-LDE
HTEMP_R:LD224IN2
EDD_R
EN END ——)]
#O5LLD104 N1 OUT b #0SHLDE
HOSH:LDE4IN2
MOv_R
EN END ——)]
HOSH-LDE4IN OUT F #5aldaLD14

A continuacion, el rango de salida se divide por la entrada desescalada
para determinar el valor de salida final. Para que este Ultimo se pueda
transmitir de nuevo al programa principal, el valor de salida final se
transfiere a la variable local de salida, desde donde se retorna.

La formula es la siguiente: Ov = [(Osh - Osl) * (Iv - Isl) / (Ish - Isl)] + Osl

Ov = valor de salida escalado

Iv = valor de entrada analdgico
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Osh = limite superior de la escala para el valor de salida escalado
Osl = limite inferior de la escala para el valor de salida escalado
Ish = limite superior de la escala para el valor de entrada analégico

Isl = limite inferior de la escala para el valor de entrada anal6gico
Subrutina Nivel_Tk1: Indica Set Point Tanque 1

Esta subrutina se ejecutada en el Network 12 del bloque principal.
Network 1: llama a la subrutina S ITR escalando los valores de la

variable del proceso (Transmisor LT1), 5778 y 28444 en 0 a 60 cm. con el
fin de que esta corresponda al valor real del nivel del tanque 1.

| Mivel Alcanzado Tangue 1 [Tolerancia 5% |

Metwork 1

|
SMILD

5_ITR
EM

— |

W_proceso_1:AlMWd 4
28444 4

A77E

0.0+

Entrada  Salidaf /D50
ISH
I5L
0OSH

0.0

OsL

Network 2 y 3: se realizan dos multiplicaciones del Set Point del tanque 1
para efectuar una tolerancia del 5%.

Metwork 2
|
Sk0.0 MUL_R
| |
| | EN ENo——)
0.9541M1 OUT pFWD245
Set_Point_1:WDEO-INZ
Simbolo Direccicon Comentario
Set_Point_1 WOED MHivel DeseadoT angue 1
Metwork 3
|
Sk0.0 MUL_R
| |
|} EN END f——)
1.0541M1 OUT D280
Set_Point_1:VDEO-4IN2
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Network 4: En este ultimo segmento se deben cumplir tres condiciones
para que el piloto Azul (B_Azul) se active, a manera de ejemplo, si la
referencia es 20 cm, el primer contacto se activa: si el valor de la variable
de proceso (VD50) es mayor que 19, si la referencia (VD60) es mayor que
cero y si la variable de proceso (VD50) es menor que 21.

Hetwork 4
WOaD Set_Paint_1:WDED WOaD B_Azul00.3
| .1 | | | ..l I
] >=F ] 1 >R ] =R 8
WD245 oo WYD2an
Simbola Direccidn Carmentario
B_dzul Qo3 Filato Azul Panel de Contral Fizico
Set_Point_1 WDED Mivel DezeadaT anque 1

Subrutina Nivel_Tk2: Indica Set Point Tanque 2
Esta subrutina es ejecutada en el Network 13 del bloque principal.
Network 1: llama a la subrutina S_ITR escalando los valores de la

variable del proceso (Transmisor LT2), 5838 y 27144 en 0 a 60 cm. con el
fin de que esta corresponda al valor real del nivel del tanque 2.

| Mivel Alcanzada Tangue 2 [T olerancia 57%) |
Metwork 1
SMO.0 S_ITR

| |
| I EM

W_proceso ZAME-Entrada  Salidaf VD70
27144-15H
BE28415L0
G0.0-405H
004050
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Network 2 y 3: realizan la operacion de la tolerancia del 5% para el Set
Point del tanque 2 especificado por el operador.

Hetwork 2
Sk0.0 MUL_R
| |
|} EN ENDp——)
0.9541M1 OuTRwD300
Set_Point_2WDE44IN2
Simbalo Direccion Cornentario
Set_Paint_2 WhES Mivel Dezeado Tangque 2
Metwork 3
|
SM0.0 MUL_R
| |
|} EN ENOf——)
1.0541M1 OuTRwD3a0
Set_Point_2WDE44IN2

Network 4: En este ultimo segmento se deben cumplir tres condiciones
para que el piloto Amarrillo (B_Amarillo) se active.

Metwork 4
|
WOF0 Set_Point_2WDE4 WOF0 B_aAmarllo:Q0. 4
| ..l | | | .. 1 fr
] >=F ] 1 >F | <=F] ¢ )
YD3on oo YD3a0
Simbolo Direccicn Comentario
B_Amarillo Q0.4 Piloto Amarillo Panel de Contral Fizico
Set_Point_2 WOES Mivel Degeado Tangue 2
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