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CAPITULO |

1.1 INTRODUCCION

Actualmente existe un alto potencial para los sistemas y las aplicaciones enfocados a mejorar
la operatividad de los procesos que integren sensores con técnicas de comunicacion via
internet, para el monitoreo, andlisis y estadisticas. Gracias a los avances tecnoldgicos que
permite mejorar considerablemente la calidad de los procesos en maquinas compactas o
aplicaciones de pequeiio alcance.

En este proyecto se pretende desarrollar un prototipo basado en PLC con comunicacion a un
software, para la adquisicion de datos via Ethernet con referente al monitoreo de los sensores
para el registro de los movimientos del animatronic.

El monitoreo del estado del animatronic puede beneficiarse del empleo de tecnologia del
Internet of Things (IOT). Con capacidad de conexion en red y procesamientos que permitiran
gue se comuniquen entre si y con otros dispositivos a través de internet

El sistema en su conjunto contara con un eficiente sistema de adquisicion de datos, que se
obtendra mediante la comunicacion del PLC y una aplicacion, con el animatronic que seran

almacenados en una base de datos creada, que servira para el monitoreo y control.

Actualmente existen muchas aplicaciones que estan enfocadas a operar sistemas de control
via internet, para el monitoreo, analisis y estadisticas desde cualquier lugar del mundo. Gracias
a los avances tecnologicos que permiten mejorar el tiempo y calidad de los procesos en

maquinas o aplicaciones de largo o pequefio alcance.

Este proyecto se desarrolla un prototipo basado en PLC con comunicacion a un software, para
la adquisicion de datos via Ethernet, con referente al monitoreo de los sensores para el registro

de los movimientos del animatronic.



1.2 JUSTIFICACION

Conocemos que en la actualidad existen siempre necesidades o problemas que surgen y que
se pueden solucionar planteado diversas ideas de solucidon, en este caso se establece una
solucion para el monitoreo del animatronic. Que tendra como objetivo el monitoreo de los
resultados obtenidos.

El sistema de adquisicion de datos esta pensado para que se observe desde una pagina web,
para monitorear los resultados obtenidos de los sensores a la hora que el animatronic realice
una accion concreta y registrar los datos obtenidos durante su funcionamiento.

Se encargara de analizar la eficiencia y fiabilidad de la obtencién de los datos, en la realizacién
de su funcionamiento del sistema encargandose en mejorar en su funcionamiento con los

analisis de los registros obtenido.

1.3 OBJETIVO
Implementar el control de los sensores mediante una aplicacion, para recabar informacion sobre

el funcionamiento del animatronic.

OBJETIVO GENERAL
Disefar una aplicacion para controlar las entradas del PLC via WI-FI, mostrando los datos
obtenidos de los sensores en una pagina web, monitoreando los registros obtenidos durante el

funcionamiento del animatronic.

OBJETIVO ESPECIFICO

= Establecer la comunicacién del PLC y tia portal médiate el puerto ETHERNET.
= monitoreo de sensores y electro valvulas en una interfaz grafica de labview

= crear una base de datos en internet

= Analizar el funcionamiento de los sensores

= Evaluar el desempefio del animatronic con los datos recopilados.



1.4 PROBLEMAS A RESOLVER

Controlar el PLC desde el software TIA PORTAL para monitorear en una interface virtual de

labview y asi recopilarlos en una base de datos en internet

1.5 ALCANCESY LIMITACIONES

Los alcances con los que cuenta el proyecto son en el mejorar el uso y la adaptabilidad que se
le dé al animatronic, debido a que se podra recolectar informacion de los sensores, al realizar
una accion durante el funcionamiento del mismo recopilando la informacion en un sitio web.

El proyecto cuenta con ciertas limitaciones principalmente con la transmision y recepcion de
internet, ya que esta puede ser afectada por factores muchas veces fuera de nuestro control,

como las interferencias en las redes de internet.

CAPITULO Il

2.1 CARACTERIZACION DEL AREA EN QUE SE PARTICIPO

En el area de Ingenieria Electronica del Instituto Tecnoldgico de Tuxtla Gutiérrez; se pretende
formar profesionales competentes en Ingenieria Electronica con capacidad creativa,
emprendedora, de analisis, liderazgo y capacidad de trabajo en equipo, que realicen actividades
de disefio, innovacion, adaptacion y transferencia de tecnologias para resolver problemas del
area de su competencia en forma competitiva atendiendo las necesidades del entorno
globalizado, con una conciencia ética y social, asumiendo un compromiso con el desarrollo

tecnoldgico y sustentable.



2.2 ANTECEDENTES DE LA EMPRESA

Nuestro Estado de Chiapas, fiel a sus deseos de progreso, mas aun en la rama educativa media
y superior, avalando con su potencial econémica-social, logra sus mas caros anhelos al contar
ya con un Instituto Tecnoldgico para beneficio de la juventud estudiosa y acrecentar asi la
tecnologia en todos sus aspectos. Es asi como surge en 1972, el Instituto Tecnol6gico Regional
de Tuxtla Gutiérrez por mandato del entonces Presidente de la Republica, Lic. Luis Echeverria
Alvarez y colaboracion ilimitada del Dr. Manuel Velasco Suarez, Gobernador del Estado, era el

sefior Ing. Victor bravo Ahuja, secretario de Educacién publica.
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2.4 MISION, VISION Y VALORES

MISION
Formar de manera integral profesional de excelencia en el campo de la ciencia y la Tecnologia
con actitud emprendedora, respeto al medio ambiente y apego a los valores éticos.

VISION
Ser una Instituciobn de excelencia en la educacién superior Tecnolégica del Sureste,

comprometida con el desarrollo socioeconomico sustentable de la region.

VALORES
El Ser Humano El Espiritu de Servicio El Liderazgo El Trabajo en Equipo La Calidad El Alto

Desempefio Respeto al Medio Ambiente

2.5 DESCRIPCION DEL AREA DONDE SE REALIZO EL PROYECTO

El proyecto de sistema para monitoreo y control de un animatronic via wifi, se realiz6 en el area
de ingenieria electronica del Instituto Tecnolégico de Tuxtla Gutiérrez, el cual cuenta con
laboratorios que tiene equipos electronicos a disposicion del alumnado, tales como:
osciloscopios, fuentes conmutadas y simétricas, variadores de frecuencias, procesadores
I6gicos programables, area de computo, area de proyecciones, entre otros. Ademas, cuenta
con una caseta equipada con herramientas Utiles para el desarrollo de proyectos, tales como:
multimetros, cautines, fuentes variables, pinzas, destornilladores, entre otros. También se

cuenta con el apoyo de catedraticos dispuestos a apoyar en lo que se requiera.
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CAPITULO 1
3.1 FUNDAMENTO TEORICO
El inicio de la robdtica actual puede fijarse en la industria textil del siglo XVIII, cuando Joseph
Jacquard inventa en 1801 una maquina textil programable mediante tarjetas perforadas.
Luego, la Revolucion Industrial impulso el desarrollo de estos agentes mecanicos. Ademas de
esto, durante los siglos XVII y XVIII en Europa fueron construidos mufiecos mecénicos muy
ingeniosos que tenian algunas caracteristicas de robots. Jacques de Vauncansos construyé
varios musicos de tamafio humano a mediados del siglo XVIII. En 1805, Henri Maillardert

construyé una mufieca mecanica que era capaz de hacer dibujos.

La palabra robot se utilizé por primera vez en 1920 en una obra llamada "Los Robots
Universales de Rossum”, escrita por el dramaturgo checo Karel Capek. Su trama trataba
sobre un hombre que fabricd un robot y luego esta ultima mata al hombre. La palabra checa
'Robota’ significa servidumbre o trabajado forzado, y cuando se tradujo al inglés se convirtid

en el término robot.
Luego, Isaac Asimov comenzd en 1939 a contribuir con varias relaciones referidas a robots y
a €l se le atribuye el acuiiamiento del término Robdtica y con el surgen las denomidas "Tres

Leyes de Robotica” que son las siguientes:

Un robot no puede actuar contra un ser humano o, mediante la inaccién, que un ser humano

sufra dafios.

Un robot debe de obedecer las érdenes dadas por los seres humanos, salvo que estén en

conflictos con la primera ley.

Un robot debe proteger su propia existencia, a no ser que esté en conflicto con las dos

primeras leyes.
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3.2 MONITOREO Y CONTROL

El Monitoreo y Control permite conocer en qué estado esté el Proyecto, identificar problemas y
poder tomar medidas preventivas, o correctivas, lo cual puede conllevar la modificacion del Plan
inicial. También nos sirve para identificar nuevos riesgos para el Proyecto y analizar, revisar y
monitorear los riesgos que ya teniamos identificados. Nos aseguramos que se identifiquen
todos los riesgos que pueden afectar a nuestros Proyecto y se implementen los planes
apropiados de respuesta a esos riesgos.

3.3 ANIMATRONICA

La animatrénica es la técnica que, mediante el uso de mecanismos roboéticos o electrénicos,
simula el aspecto y comportamiento de los seres vivos empleando marionetas u otros mufiecos
mecanicos. Se caracterizan por tener un aspecto fisico antropomorfico. Son creados para ser
programados y controlados remotamente, reproducir sonido y recrear movimientos ya sean
sencillos o de gran complejidad. La sofisticacion de estos robots depende del uso o servicio que
vayan a cumplir, ya que, por ejemplo, se puede recrear Unicamente el lomo de un 0so o crear

todo el animal completo.

Fig 3.1 Animatronic esqueleto
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https://es.wikipedia.org/wiki/Antropomorfismo

En la Edad Media destacaron dos personajes, Alberto Magno y Al-Jazari con la creacion de
un automata de hierro que cumplia la funcién de un mayordomo y un reloj mecéanico. En el
Renacimiento el inventor mas conocido fue Leonardo Da Vinci, quién creé la maquina
voladora. Y afios mas tarde, entre 1620 al 1780, autores cémo Blaise Pascal — quién invento
la primera calculadora-, René Descartes y Jacques de Vaucanson entre muchos otros, fueron
emprendedores de la evolucidn tecnoldgica que se vivia en el siglo XXI.

La robdtica es una disciplina llevada a cabo por ingenieros, mecanicos, eléctricos, plasticos,
artistas, etc., con la finalidad de crear una marioneta electronica capaz de reproducir una

accion.

Dentro de este término se han creado otras subcategorias como la robdtica industrial, de
servicio, humanoide, cibernética, inteligencia artificial y los efectos especiales. Estos forman
parte de la industria cinematografica, usando como uno de sus recursos principales la

animatronica.

Este recurso existia previamente a los efectos especiales y visuales, como, por ejemplo, en la
pelicula Tiburdn o el pequefio extraterrestre E.T. Generalmente estas marionetas electronicas
recrean animales, seres fantasticos, robots, humanos, etc., para el cine, pero en los inicios de

su creacion fueron usados para otras funciones.

ANATOMIA DEL JAGUAR

El jaguar es el felino mas grande de las Américas y el tercer mas grande del mundo, por detras
del tigre y del ledn. Mantiene cierta semejanza fisica con el leopardo (Panthera pardus) pero es

una especie unica, con marcadas caracteristicas. ¢ Quieres conocerlo?
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Lo primero que debes de saber es que el carnivoro mas grande de América mide de 1.2 a 1.95
metros de longitud hasta la base de la cola, es decir, casi 2 metros de largo. Eso es seguramente

mayor que tu propia estatura. Sin embargo, su cola es

Fig 3.2 anatomia del jaguar

relativamente corta: entre 45 y 75 centimetros de longitud. Su altura hasta los hombros es de
63-76 centimetros. Existe dimorfismo sexual, es decir, diferencias fisicas entre los sexos, puesto

gue la hembra es un 10-20 por ciento mas pequefia que el macho.

El pelaje del jaguar es quiza lo méas llamativo de todo su cuerpo. Es duefio de un corto pelaje
gue va de marrén dorado a amarillo palido o rojizo. Este fondo claro contrasta con las rosetas

oscuras, manchas redondas cuyo centro es de un amarillo o marrén
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mas intenso y presenta puntos oscuros mas pequefios. Las rosetas difieren de las del leopardo,
ya que éste las posee sin puntos pequefios. El cuello, la region ventral y las zonas internas de
las extremidades son blanquecinos mientras que la cola se torna blanca hacia el final y negra

en la punta.

Algunos jaguares nacen con un pelaje oscuro o completamente negro. Se debe a una mayor
produccién del pigmento melanina y no a una subespecie diferente. Aun mas raros son los
jaguares blancos, conocidos como panteras blancas. Ahora bien, es momento de reconocer la

forma de su cuerpo: Joven jaguar de color negro, generalmente conocido como pantera negra.
Cabeza

Es grande, robusta y mas redondeada que la del leopardo. Posee poderosas mandibulas
cuadradas y mejillas sobresalientes; su mordida es la mas fuerte de todos los felinos y le permite
romper con sorprendentes facilidades los caparazones de las tortugas y traspasar la cubierta

protectora de los armadillos.

Los ojos son redondos, con pupilas en forma de circulos pequefios y el iris rojo o rojo
amarillento. Dado que los ojos estan posicionados al frente del rostro posee una visién binocular
util para seguir la pista de sus presas. Su vista es unas 6 veces mas aguda que la de un ser

humano.

Dentro de la boca emergen dos caninos superiores largos y sumamente afilados cuya
especialidad es la perforacion del hueso y de materiales muy duros. Sus premolares son

también muy afilados para cortar la carne.
Torso

Gracias a su constitucion corta, compacta y musculosa, puede escalar y nadar con mucha
facilidad. En general, su cuerpo esta construido para hacer uso de la fuerza y poder en vez de

la velocidad.

El tamano del cuerpo de los jaguares puede variar en funcion de su habitat y la regidn geografica

donde se encuentra. Por ejemplo, los individuos del Pantanal de Brasil suelen ser mas grandes
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gue los de otras partes del mundo, y aquellos que prosperan en bosques de vegetacion muy
densa son mas pequefos que quienes viven en habitats un poco mas abiertos. En adicion, el

tamario de la presa tipica también incide en el tamafio del cuerpo de los jaguares.
Extremidades

Tanto las piernas como la cola son cortas en comparacion con las de otras especies de felinos.
Esto no impide que los musculos le provean fuerza al correr o saltar mientras que las patas
largas confieren estabilidad. Sus patas traseras son las mas cortas de todos los felinos del
género Panthera.

Sus garras retractiles, su cuerpo corto y sus hombros fuertes le permiten derribar presas tan

grandes como tapires.

3.4 PLC CPU S7-1200

La CPU S7-1200 incorpora en una carcasa compacta un microprocesador, una fuente de
alimentacion integrada, asi como circuitos de entrada y de salida que conforman un potente
Micro--PLC (v. fig. 1-1). Tras haber cargado el programa en el S7-1200, éste contendra la logica

necesaria para supervisar y controlar los aparatos de entrada y salida de la aplicacion.

SIMATIC S7-1200, CPU 1214C, CPU COMPACTA,
DC/DC/DC, E/S INTEGRADAS: 14 DI 24V DC; 10 DO
24V DC; 2 Al0-10V DC, ALIMENTACION: DC 20,4 -
28,8 V DC, MEMORIA DE PROGRAMA/DATOS
100KB

Fig 3.4 estructura del plc
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Tab 3.1 TABLA DE FUNCIONES DEL CPU 1214C

FUNCION CPU 1214C
Dimensiones fisicas(mm) 110 x 100 x 75
Memoria del usuario
e Memoria de trabajo e 50KB
e Memoria de carga e 2MB
e Memoria remanente e 2 KB
E/S integradas locales
e Digitales e 14 Entradas/10 Salidas
e Analdgicas e 2 Salidas
Tamafio de la memoria imagen de | 1024 bytes para entradas () y 1024
proceso bytes para salidas (Q)
Area de marcas (M) 8192 bytes
Ampliacion con modulos de sefales 8
Mdédulos de comunicaciéon 3 (ampliacion en el lado izquierdo)
Salidas de impulsos 2
PROFINET 1 puerto de comunicaciéon Ethernet

PROGRAMACION EN ESCALERA

[COMENTARIDS DEL PROGRAMA, | =
Metwork 1 Titulo de segmenta

| Comentario de segmento |

MO0 T33

_| / I—IN TON

+2004PT 10 ms

Network 2

|
3 10

o —C )

+100

Network 3

|
3 MO

— — )

Fig 3.5 Programa béasico en diagrama de escalera

El lenguaje Ladder, diagrama de contactos, o diagrama en escalera, es un lenguaje de
programacién grafico muy popular dentro de los autématas programables debido a que esta
basado en los esquemas eléctricos de control clasicos. De este modo, con los conocimientos

gue todo técnico eléctrico posee, es muy facil adaptarse a la programacién en este tipo de
17



lenguaje. Ladder es uno de los varios lenguajes de programacion para los controladores légicos
programables (PLCs) estandarizados con IEC 61131-3.

Este lenguaje permite representar graficamente el circuito de control de un proceso, con ayuda
de simbolos de contactos normalmente cerrados (N.C.) y normalmente abiertos (N.A.), relés,
temporizadores, contadores, registros de desplazamiento, etc. Cada uno de estos simbolos
representa una variable l6gica cuyo estado puede ser verdadero o falso.

En el diagrama de escalera, la fuente de energia se representa por dos “rieles” verticales, y las
conexiones horizontales que unen a los dos rieles, representan los circuitos de control. El riel o
barra del lado izquierdo representa a un conductor con voltaje positivo y el riel o barra de lado
derecho representa tierra 0 masa. El programa se ejecuta de arriba hacia abajo y de izquierda
a derecha.

Los elementos importantes en un programa PLC al igual que un alambrado l6gico con

elementos eléctricos como relevadores son:

. Contactos normalmente abiertos y normalmente cerrados.
. Bobinas.

. Temporizadores (Timers).

. Contadores.

Un contacto es un elemento eléctrico el cual su principal y Unica funcién es abrir y cerrar un
circuito eléctrico ya sea para impedir el paso de la corriente o permitir el paso de la misma. Un

contacto es un elemento de entrada. Asi lo lee el PLC. Las entradas se representan por

medio de la letra |. Cuando un contacto se activa y éste se cierra (contacto normalmente abierto)
este pasa de un estado logico 0 a un estado logico de 1.

Cuando un contacto se activa y este se abre (contacto normalmente cerrado) este pasa de un
estado légico 1 a un estado logico O.

Las bobinas no son mas que un arrollamiento de alambres los cuales al aplicarles un voltaje
estas crearan un fuerte campo magnético. Por lo tanto, las bobinas que actiian en los programas
de PLC representan los electroimanes de los relevadores eléctricos. Las bobinas se consideran
como elementos internos del PLC, pero estas también representan salidas.

18



Cuando se representan internamente actGan como electroimanes donde su principal letra
caracteristica son: la M y la V. Cuando representan una salida estos se representan
especialmente con la letra Q. (las salidas mas comunes representan a motores eléctricos,
solenoides, cilindros eléctricos entre otras salidas).

El temporizador es un elemento que permite poner cuentas de tiempo con el fin de activar
bobinas pasado un cierto tiempo desde la activacion. El esquema basico de un temporizador
varia de un autémata a otro, pero siempre podemos encontrar una serie de sefiales
fundamentales, aunque, eso si, con nomenclaturas totalmente distintas.

El contador es un elemento capaz de llevar el computo de las activaciones de sus entradas, por
lo que resulta adecuado para memorizar sucesos que no tengan que ver con el tiempo pero que

se necesiten realizar un determinado numero de veces.

3.5 TIA Portal

TIA Portal es el innovador sistema de ingenieria que permite configurar de forma intuitiva y
eficiente todos los procesos de planificacion y produccion. Convence por su funcionalidad
probada y por ofrecer un entorno de ingenieria unificado para todas las tareas de control,

visualizacion y accionamiento.
El TIA Portal incorpora las ultimas versiones de Software de Ingenieria SIMATIC STEP 7,

WinCC y Startdrive para la planificacion, programacion y diagnoéstico de todos los controladores

SIMATIC, pantallas de visualizacion y accionamientos SINAMICS de ultima generacion.
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SIEMENS Totally Integrated Automation

@ Siemens AG, 2008-2014

Fig 3.6 SIMATIC STEP 7

STEP 7 se ofrece en dos versiones:

STEP 7 Basic: Ingenieria compartida por los controladores SIMATIC S7-1200 y los
paneles de la Gama HMI Basic Panels.

STEP 7 Professional: Ingenieria para configurar y programar los controladores SIMATIC
S7-1200, S7-300, S7-400, S7-1500 y WIinAC.

Compatibles con Windows 7, Windows 8.1 y Windows 10.

Ambas versiones integran el Software WinCC Basic requerida para la programacion de
las pantallas basicas KTPs.
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Lenguajes de programacién

LAD, FBD, SCL, STL?, S7-GRAPH"
Opcional: STEP 7 Safety, Easy Motion, PID Professional

- $7-300/57-400

ET 200 CPU, (indl. Failsafe) SN T

B

S Micro), Mobile
7 =
$7-1200 § g Basic Panels

Fig 3.7 Version step 7

Ventajas de la V13

Team Engineering. Varias personas pueden trabajar simultaneamente sobre una misma tarea.
Blusqueda automatica de actualizacion de software.

Consistente desarrollo de lenguajes de programacién (LAD, FBD, STL, SCL y Graph).

Carga de la configuracion hardware y el programa de usuario incluyendo valores para
servicios.

PLCSim para S7-300 / S7-400 y ahora S7-1500.

SINAMICS Stardrive V13 Una herramienta de ingenieria para accionamiento y
controladores

Con SINAMICS Stardrive los accionamientos de SINAMICS G120 se integran de forma
impecable en las soluciones de automatizacion de SIMATIC. Asi son faciles de parametrizar,
de poner en marcha y de diagnosticar. Esto supone un ahorro de tiempo, reduce los errores
en laingenieria y el esfuerzo en la capacitacion.

Caracterizado por:

e Interaccion perfecta entre PLC y accionamientos.
« Familiarizacion rapida gracias a un alto grado de facilidad de uso.
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« Ingenieria de alta eficiencia por medio de una sola herramienta para la puesta en
marcha de los accionamientos.

SINAMICS

G120C
Fig 3.8 SINAMICS V13

3.6 OPC Server:

El OPC (OLE for Process Control) es un estandar de comunicacién en el campo del control y
supervision de procesos industriales, basado en una tecnologia Microsoft, que ofrece una
interface comin para comunicacién que permite que componentes software individuales
interaccionen y compartan datos. La comunicacion OPC se realiza a través de una arquitectura
Cliente-servidor. El servidor OPC es la fuente de datos (como un dispositivo hardware a nivel
de planta) y cualquier aplicacion basada en OPC puede acceder a dicho servidor para
leer/escribir cualquier variable que ofrezca el servidor. Es una solucién abierta y flexible al
clasico problema de los drivers propietarios. Practicamente todos los mayores fabricantes de

sistemas de control, instrumentacion y de procesos han incluido OPC en sus productos.
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OPC Interface B OPC Interface

, |

OPC Server OPC Server OPC Server
A ] C

Fig 3.9 Gréafico OPC 1

Pero, ¢ Por qué es necesario OPC? Para solucionar la posible problematica de la comunicacion
entre el driver y la aplicacion debida a incompatibilidades existentes, la duplicacion del esfuerzo,
las inconsistencias entre fabricantes o los conflictos de acceso. Gracias a OPC se encuentra
una solucién al problema mediante la implantacién de un estandar de comunicacion. Con ello
se logra una considerable disminucién en la inversion en drivers sumado a una menor
dependencia del hardware, consiguiendo una integracion entre distintos fabricantes. A

continuacion, se pueden ver varios ejemplos para esclarecer lo anteriormente explicado.
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EQUIPO DE
CONTROL
DE SIEMENS -~ v

e «~ Driver de Driver de
| HEIF Comunicacién Comunicacién
g ]mi% con Siemens con Schneider

i

|
!

Problema:

El fabricante puede no dar un driver
de comunicacion (Puede que dé el
protocolo, o nada)

Necesario driver especifico para
cada marca

EQUIPO DE
CONTROL
DE SIEMENS

Solucion:

Solo necesito desarrollar un unico
driver OPC

Con OPC puedo cambiar de

fabricante sin realizar ningun cambio

(sin OPC podria resultar imposible)

Fig 3.10 Solucion de problemas

EQUIPO DE

CONTROL
DE SCHNEIDER

EQUIPO DE

CONTROL
DE SCHNEIDER

Con OPC, la integracién de sistemas en un entorno heterogéneo se convierte en

algo simple. No serd mayor problema disponer de un amplio abanico de productos

trabajando simultaneamente para la transferencia y el almacenaje de datos entre todos.
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ﬁiﬂﬂ ¥ apaliation

ﬁ L)

— CJ

OPC Client

Fig 3.11 Simpleza en la integracion de diversos aparatos
3.7 LabVIEW

El término LabVIEW (Laboratory Virtual Instrument Engineering Workbench) es un entorno de
desarrollo basado en programacion grafica. Su programacion se apoya en el uso de simbolos
graficos para describir acciones de programacion, en lugar de lenguaje textual, como se
estructuran la mayoria de “software” de programacion. Esta totalmente integrado para la
comunicacion con hardware GPIB, VXI, RS-232, RS-485 y tarjetas de adquisicion de datos.

Ademas, incorpora librerias para estandares de software como TCP/IP y ActiveX.

Por ello, los sistemas de automatizacion consisten en instrumentos para tareas especificas. La
mayoria de estos obligan al disefiador para desarrollar el sistema desde cero, la ventaja de
instrumentos basados en ordenador es que se puede disefiar sistemas de automatizacion a
bajo costo econdmico. La programacion grafica con LabVIEW permite un método facil para
implementar aplicaciones complejas de automatizacion. (National Instruments, s,f) A su vez, el
paquete de “software” tiene diversos costos econdmicos (National Instruments, 2014) segun las

necesidades que se tengan como desarrollador, entre las que se consideran:
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o Personalizar interfaz de usuario.

« Integracion de Hardware E/S.

e Programa de servicio estdndar (SSP)

o Compatibilidad con complementos.

e Procesamiento matematico.

o Ejecutables y distribucion.

« Ambiente de programacion.

o Escritura y lectura de datos en archivos.
« Integracién de cédigo y software.

e Control y procesamiento de sefales.

A su vez, para el manejo informético de todos los datos y comunicacion con los diversos
dispositivos conectados al sistema, LabVIEW es el gestor de manejo del sistema de

monitorizacion.

Entonces, en virtud de las razones anteriormente apuntadas se muestra que es necesario
realizar las operaciones necesarias para aprovechar los recursos suministrados y, ademas,
dotar a los supervisores de una herramienta en crecimiento, dentro de un solo paquete. Es
decir, la aplicacion, previamente desarrollada, va a continuar creciendo hasta que posea la
capacidad de visualizar, en tiempo real, sobre una sola aplicacion el OEE de toda la zona de

produccion dentro del area de ID & Moldeo.

Ventajas y desventajas de programar en LabVIEW

Como todo sistema LabVIEW posee ventajas y desventajas a la hora de su utilizacion. Dentro

de las principales ventajas se destacan:

e« Posee gran cantidad de VI (Virtual Instruments) para funciones repetitivas y que
conllevan la misma implementacion. Esto permite facilidad y accesibilidad para controlar
sistemas de complejidad media/alta.

e Muchos desarrolladores estan utilizando la plataforma con ello se facilita el soporte.

e National Instruments facilita cursos para un manejo eficaz de la gran cantidad de

funciones y utilidades que el “software” ofrece al desarrollador.
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o F&cil de utllizar y sumamente potente para cualquier aplicacion de complejidad

media/alta.

e Sus desventajas:
o Gran cantidad de “bucles” y “VI's” interactuando entre si, complican el entendimiento de

su funcionamiento y su depuracién se vuelve complicada.

3.8 BASES DE DATOS
Una base de datos es un conjunto estructurado que contiene informacion relevante para una

empresa, aplicacién, servicio, entre otros recursos que almacenen informacion.

Sistema Gestor de Bases de Datos (SGBD)

Los SGBD consisten en una coleccion de datos interrelacionados y los programas para acceder
a dicha informacion. Su principal funcion es la de almacenar y obtener la informacion
almacenada en la base de datos, de manera eficiente y confiable. (Silberschatz, Korth, &
Sudarshan, 2002).

Algunos ejemplos de SGBD son: Oracle, MySQL, MS SQL Server, MS Acess, entre otros. La
ventaja del SGBD es que multiples usuarios pueden ingresar a la base de datos, y les da la

posibilidad de insertar, actualizar y borrar informacion; sin generar conflictos posteriores.

MS SQL Server

Por su parte, el SQL Server de Microsoft es un sistema gestor de bases de datos relacionales
gue se usa desde portatiles, computadores de escritorio y hasta servidores corporativos.
(Silberschatz, Korth, & Sudarshan, 2002)

A su vez, Microsoft® SQL Server® es un sistema de administracion de datos: gratuito, eficaz y
confiable; el cual ofrece un almacén de datos completo y confiable. Disefiada para una
implementacion sencilla y una creacién de prototipos rapida. (Microsoft, 2014)
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Ethernet

Ethernet se refiere a la tecnologia de red de area local (LAN) para la transmisién de datos entre
dispositivos; es decir, la red permite la comunicacién bidireccional entre los dispositivos
conectados a ella.

De igual manera, el IEEE 802.3 es el estandar desarrollado por el IEEE (Institute of Electrical
and Electronic Engineers) para esta tecnologia (Hollenbeck, 2001). Este protocolo de
comunicacion sienta las bases y reglas para poder realizar un envio y recepcion de datos, de
manera rapida, segura y confiable, a través de la red. Ademas, establece lineamientos, a nivel

mundial, para que todos los involucrados en el tema utilicen el sistema.

Direccion IP

Sistema utilizado para la identificacion de cada dispositivo dentro de la red. Cada “host” o
dispositivo conectado a la red tendra su propia direccion IP, la cual es Unica dentro de esa red
especifica.

La direccion IP consta de 32-bits que se dividen en dos componentes; el lado izquierdo de la
direccidon son los bits de la red y el lado derecho son los bits del “host”. Las direcciones IP se

clasifican en:
o Publica: visibles en todo el internet. Para obtener acceso y comunicarse, globalmente, a

través del internet es necesario una direccion publica.

o Privada: redes internas donde solo son visibles los “host” dentro de ella.
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CAPITULO IV
41 CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES

Tab 4.1 Cronograma de actividades

Semana
Actividad
1,2,/3/4|/5|/6|7|8[9]10/11|12|13|14 (15|16

Blsqueda XX | X|X|X
bibliogréafica
Configuracion X | X|X|X
de programas
Programacién X | XX
Automatizacion X | X[ XX

del animatronic

Disefio e XXX [ X | X | X
implementacion
de la

comunicacion

Pruebas del X | X | X | X | X
sistema de
monitoreo

4.2 PROCEDIMIENTO Y ACTIVIDADES REALIZADAS

INVESTIGACION BIBLIOGRAFICA

se realiz6 una busqueda de todos los programas a utilizar y se realizé una investigacion en

especial a base de datos
AUTOMATIZACION DEL ANIMATRONIC

El animatronic del jaguar cuenta con cuatro posiciones basicas: levantado, acostado, sentado
y agazapado. Para cada posicion se requiere la accion de dos pistones colocados en la parte
delantera y trasera del animatronic, lo cual nos da hasta cuatro combinaciones posibles entre

los dos (de ahi las cuatro posiciones basicas).
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Sistema de control manual y automatico por interruptores

El objetivo de este juego de interruptores es enviar sefales de control hacia el PLC, que
posteriormente las procesara y accionara los pistones correspondientes para efectuar el

movimiento programado.

La programacion consta de dos modalidades: el modo manual y el modo automético.

En el modo manual a cada interruptor se le asigné una salida del PLC que posteriormente esta
accionaria una electrovalvula y por lo consiguiente el piston asignado. Como se muestra en la

siguiente tabla.

Tabla 4.2 funciones y salidas del plc

Interruptor 11 12 13 14 15 16 17 18

Salidadel PLC | Q0.0 | Q0.1 | Q0.2 | Q0.3 | Q0.4 | Q0.5 | Q0.6 | Q0.7

Piston Al A2 Bl B2 C D El E2

La funcion de este modo es sencilla, por cada interruptor accionado se activara el piston
asignado a este. Entonces si combinamos la activacién de varios interruptores podemos

realizar movimientos coordinados

CONFIGURACION TIA PORTAL

Abrimos el programa y nos saldra una pantalla con varias opciones, para crear un proyecto
nuevo le damos clic a Crear proyecto, alli nos va a pedir el nombre del proyecto, la ruta donde

gueremos guardar y el autor. Una vez rellenado esto le damos en Crear:
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T4 Siemens WX

Totally Integrated Automation
PORTAL

Iniciar I. Crear proyecto

Nombre proyecto: | Frueba

Abrir proyecto existente

Ruta: | ClUsersivBaroufilDocuments\Automation

Crear proyecto

Comentario
Migrar proyecto

Welcome Tour

Software instalado

& Ayuda

&) Idioma de la interfaz

} Vista del proyecto

Una vez creado el proyecto, le dan clic en Vista del proyecto (En la esquina inferior izquierda):

® Ayuda

@ Idioma de la interf]

P Vista del proyecto Proyecto abierto:

Ahora hace falta agregar un dispositivo, en nuestro caso un S7-200. Para afiadir un dispositivo,
le dan clic en Agregar dispositivo, nos va a abrir una ventana donde nos da 3 opciones,
elegimos la primera, Controladores, (Las otras opciones son HMI, que son pantallas tactiles y
Sistemas PC, que son ordenadores).
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4 Siemens - Prueba
Proyecto  Ediciédn Ver Insertar Online Ope
'3 % B Guardar proyecto &0 M NE 4

Arbol del proyecto

J Dispositivos |

QO Q i g

* 7] Prueba

Dispositivos yredes
r Ei Datos comunes
» (5] Configuracién del documento

v [ Idiomas yrecursos
b r“'_m Accesos online
» [ Lector de tarjetasimemoria USE

=3

?» | Vista detallada

Nosotros queremos una CPU S7-200, desplegamos la pestafia SIMATIC S7-200 después CPU
y elegimos la CPU que queramos, en mi caso una CPU 1214C desplegamos y seleccionamos

la referencia.
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103 102 101 1 2
Rack_0 m

Interfaz online

Solo puede realizarse un diagndstico online si antes se ha ajustado la conexion de
comunicacion correcta con la CPU. En este caso nos conectaremos a través de
Ethernet/PROFINET.

En consecuencia, al establecer una conexion online debe ajustar las interfaces adecuadas
para su sistema de automatizacion.
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Extended download to device

Configured access nodes of "CPU_1214C"

Device
CPU_1214C

Device type Slot Type Address Subnet
CPU 1214CDCD... 1 X1 PNIIE 192.168.0.1 PNAIE_1
Type of the PGIPCinterface: | §_PN/E [+

PGIPCinterface: |l Intel(R) Ethernet Connection (4) 1219-LM rﬂ @@

Connection to interfaceisubnet:  PNIIE_1 @ @
\ -] @
Select target device: [ show all compatible devices v
Device Device type Interface type Address Target device
CPU_1214C CPU 1214CDCD... PNIE 192.168.0.1 CPU_1214C
- - PNIIE Access address -

[ Flash LED

Online status information:

57 Connection established to the device with address 192.168.0.1.
€ Scan completed. 1 compatible devices of 1 accessible devices found.

%2 Retrieving device information...

Scan and information retrieval completed.

Startsearch |

0 Display only error messages

[>]

<] ]

[ toad || concel |

Load preview [%
9 Check before loading
Status |1 Target Message Action
I @ ~ cpu1214C Ready for loading.

] » Stop modules The modules are stopped for downloading to device. Stopall
] » Software Download software to device Consistent download
] v Additional inform... There are differences between the settings for the project and the M Ovenarite all
[} Text libraries Download all alarm texts and text list texts Consistent download

[<] n =]

Finish | { Load ] ‘ Cancel |

Si es necesario, antes de la carga deberan ajustarse otras acciones (marca rosa). A
continuacion, vuelva a hacer clic en "Load (Cargar)". (— Load (Cargar))
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Tras la carga, marque en primer lugar la casilla "Start all (Iniciar todos)", en la columna "Action
(Accion)".
Después, haga clic en "Finish (Finalizar)". (— Marcar casilla — Finish (Finalizar))

9 Status and actions after downloading to device

Status |1 Target Message Action
4, @ ~+ cru1214C Downloading to device completed without error.
H » Start modules start modules after downloading to device. ™ startall
[<] [Tl [2]
i Finish ! ‘ Load ‘ ‘ Cancel ‘

Si es necesario, antes de la carga deberan ajustarse otras acciones (marca rosa). A
continuacion, vuelva a hacer clic en "Load (Cargar)". (— Load (Cargar))

Load preview %
9 Check before loading
Status ! Target Message Action
M @ ~ cru_1214C Ready for loading.
[v] » Stop modules The modules are stopped for downloading to device. Stopall
] » Software Download software to device Consistent download
[v] » Additional inform... There are differences between the settings for the project and the [ Ovenwrite all
[} Text libraries Download all alarm texts and text list texts Consistent download
[ <] i 2]
| I Load | | Cancel ‘
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Tras la carga, marque en primer lugar la casilla "Start all (Iniciar todos)", en la columna "Action
(Accion)". Después, haga clic en "Finish (Finalizar)". (— Marcar casilla — Finish (Finalizar))

Load results s

9 Status and actions after downloading to device

Status  |! Target Message Action
0 & - cru1214c Downloading to device completed without error.
! » Start modules Start medules after downloading to device. M startall
[<] n [=]
Finish | | Load | | Cancel

Conexidén online

Para acceder a las funciones de diagndstico, seleccionamos nuestro controlador "CPU_1214C"
y hacemos clic en "Go online (Establecer conexion online)".
(» CPU_1214C — Go online (Establecer conexion online))

& Siemens - C:\Users\imde\Documents\Automation\031-100_FC_Programming\031-100_FC_Programming

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help Totally Integrated Automation
S Rl sevepojecr & X 13 T X e MG E QY Goonline Fcootine S MW ¥ ] || PORTAL

Project tree K

| Devices

sysey )|

M

¥ ] 031-100_FC_Programming
W Add new device
g Devices & networks
» R CPU_1214C [CPU 1214C DUDCIDC]
» i Ungrouped devices
» g Common data

| soueiqn <

» §l) Documentation settings
» @ Languages & resources
» [ Online access
» (5 Card ReaderiUSE memory

[ @ Properties  |*%}info ®[ % Diagnostics |

General | Crossveferences | Compile | Energy Suite
Q[ 1.]@)][ show all messages !
I Message Goto 2 Date Time
Scanning for devices completed for interface Intel(R) Ethernet Connection (4) [219-LM. Foun. 71512017 12:01:18PM
> | Details view ° Loading completed (errors: 0; warnings: 0). 71512017 12:02:24 PM
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Una vez establecida la conexion online con el controlador "PLC_1", puede iniciar o detener la
CPU con los siguientes botones: B E . En el &rbol del proyecto y en la ventana de diagndstico

se ofrecen indicaciones en forma de simbolos para el diagnéstico.

1A Siemens - C:\UsersimdelDocuments\Automation\031-100_FC_Programming\031-100_FC_Programming

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
Gy Elsovepoject & X 18 X O L EHER Y

ne ¥ Gooffiine &2 M B x | || w

| Devices
=

w ] 031-100_FC_Programming [ ]
W Add new device
g Devices & networks

» [ CPU_1214C[CPU 1214CDCDCDC] 4 @

» ‘g Documentation settings
» @ Languages & resources
» (g Online access

» (5 Card Reader/USE memory

General | Cross-eferences | Compile | Energy Suite

s |%info ©Y Diagnostics

[ @ Properties

Totally Integrated Automation
s PORTAL

| sysey i@l

saueiqr]

Q[ 1.]@)][ show all messages -l

Gotwo ? Date
7i5i2017
71512017

i Message
@  Losding completed (errors: 0; warnings: 0).
Connected to CPU_1214C, via address IP=192.168.0.1

> | Details view @

4 Portal view

Simbolos del estado de comparacion en el arbol del proyecto

Los simbolos de diagndstico del arbol del proyecto muestran un estado de comparacion que

representa el resultado de la comparacion online/offline.

Simbolo|Significado
o La carpeta contiene objetos con versiones online y offline diferentes
(solo en el arbol del proyecto)
L Las versiones online y offline del objeto son diferentes
O El objeto solo existe online
© El objeto solo existe offline
) La version online del objeto es igual que la offline

Tab. Simbolos de diagnostico
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CONFIGURACION DEL NI OPC SERVER

En esta seccion se mostrard como configurar el NI OPC Server para comunicarse con el PLC
gue se acaba de programar. No es necesario que el PLC tenga un programa corriendo, pero
es conveniente hacerlo para confirmar la lectura de las sefiales.

1. Abrir el programa NI OPC Servers

2. Abrir un nuevo proyecto usando el botén New Project ubicado en la parte superior
izquierda. Aceptar cerrar y desconectar clientes activos en caso que fuera necesario.

L NI OFC Servess - [unkitled opf] & - . e . _— - i
| Fis Edit Wiew Usen Took  Help

0= 2 &

1’; Chck bo add a channel. Tag Hame | Address | Detn Type | Scan Aale | Scalng | Descnption
MM Devices ‘ " |
[iste Tims= Lkzer Mlame Soumce Everrt
T

Ready Cisntz 0 |Acthm g o710

3. Aiadir un canal haciendo clic en la figura del conector Click to add a cannel en la parte
izquierda superior de la pantalla. Un canal es una forma de comunicacién del computador con
el hardware, especificando ademas qué tipo de PLC se utilizara.

4. Agregar un nombre al canal. En este caso se utilizara el nombre Siemens. Presionar el
boton Siguiente.
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Mew Channel - Identification

chanrel mams can be from 110 256
zracters in lengih.

Names can not cortain periods, double
uctations or start with an underscore

Chizrimel riama:

Siemens

% Abias I Siguisnts > I Cancalar I

ods |

5. De la lista desplegable, seleccionar Siemens S7-200. Habilitar el diagnostico para depurar

errores. Presionar el boton Siguiente.

Mew Channel - Device Driver

=x=)

Select the device diver you wart to oasign to
iz chianrel.

The drop-dewn let below contaire the names of
all the divers that are ingalled on your system

| Enable diagrostica

caras | Souente> | Cancsar |

Pm.dal

6. Seleccionar los parametros de comunicacion de acuerdo a la configuracion tanto del PLC

como del adaptador serial. Presionar el boton Siguiente.

e
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Mew Channel - Communications

ID: -
Baud rate: | 9500 -l
Diata bite: |3 ;|
Paity: |Even |
Siop bits: ™1 2
Aow corirol: | Nome |
™ Use modem Iv Report comm. emors

[™ Use Ethemet encapsulation

< fras I Siguiente > I Cancelar |

Ayda

7. En la ventana de Write Optimizations dejar los parametros predeterminados. Presionar el

botdn Siguiente.

Mew Channel - Write Optimizations

—

'ou can cortrol how the server processes wries on
his charnel. &t the optimization method and
fteto-rezd duty cyrle below.

Mofe: Writing onhythe lstest valie can afiect hatch
casing or the equivalent.

—Cplimization Method
" Wnte all values or ll tags
" Wite onfy latest value for norboolean iaos

i Wit orfy latest value for ol facs!

< Mrde I Siguiere > I Cancelar

Mpda |
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8. Especificar la direccién Master (o local) del computador de acuerdo a la configuracion del

PLC. Presionar el botén Siguiente.

[ Mew Channel - Master ID

"ou need to select 2 unique Master 1D which
will be used as the divars node number onthe
netvorc.

Thie I ehoud not be used for devices that will
be cefined later umder this channsl.

e

< Alrés I Slguent_e:-I Cancelar |

Ayuda

9. Aparecera la pantalla que resume la configuracién del canal.
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Mew Channel - Summary

if the following infarmation is comect dlick "Finish™ ta
gave the settings for the new channe!.

Baud Rate: 5600 -
Diata Bits: &

Parity: E

Siop Bitz: 1

Flowy Contral: Nore

Repart Ermors: Yes

WWnte Optimization:
Write only latest valus for al tegs
10 writes per read

m

Mastzr ID: 0

¢ Alras I Fnalzar I

Cancelar

FAyuda

10. Se puede copiar el texto con fines de documentacion

Name: Siemens

- Device Driver: Siemens S7-200
- Diagnostics: Enabled

- Communications Parameters

- Serial ID: COM 5

- Baud Rate: 9600

- Data Bits: 8

- Parity: E

- Stop Bits: 1

- Flow Control: None

- Report Errors: Yes

- Write Optimization:

- Write only latest value for all tags
- 10 writes per read

- Master ID: 0

11. Finalizar la configuracion.

como se muestra a continuacion. -

12. Puesto que en un canal de comunicaciones se pueden conectar varios equipos, a
continuacién es necesario agregar un dispositivo. Presionar Click to add a device en la parte

izquierda superior de la pantalla
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PYTTI——— e ce———r

Eile Edit Yiew Users TJools Help N B -
DE MM e d=E x| pd
ER 4 TagMame | Address | DataType | ScanRate | Scaling | Description

i Click to sdd & device
MM Devics: | ‘| m ¥
Diate | Tirne | User Mame | Spurce | Event
< m ] [
Ready Cliemts: 3 Active tags: Oof

/’J: .

13. Dar un nombre al dispositivo. En este caso se ha nombrado MiPLC. Presionar el boton

Siguiente.

MNew Device - Mame

i

A device name can be from 1 o 256 chamciers

in length.

Mamea can not contain periode, deuble
quatatione or start with an underecons.

Device name:

|MiP|.c1

5 Abrae I Siguients > I Cancelar HAyuuda
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14. Seleccionar el modelo del PLC como S7-200.

-

Mew Device - Model

|

The device you are defining uses a device

driver that supports more than one model. The

list balow shows all supported models.

Select a model that best descrbes the device
you are defining.

cprds | Siguiente > Cancelar |

Ayuda |

15. Determinar a qué direccion de dispositivo se conectara. Esta debe coincidir con la direccion
cuando se configur6 el PLC, en este caso la numero 2 (en formato Decimal). Presionar el botén

Siguiente.

-
New Device - ID

=

The device you are defining may be multidropped as
part of a network of devices. In order to communicate
with the device. & must be assigned a unigue 1D

[Your documentation for the device may refar to this as

a "Metwork ID” or “Network Address ™

Device |D:

|2 j IDecimaI ;I

< Alras Siguiente > Cancelar
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16. Configurar los parametros de tiempo de comunicacidén. Request timeout es el tiempo que
espera el driver sin comunicacion antes de emitir una falla, no la tasa a la que el driver se
comunica con el PLC (llamada poll rate). Se pueden dejar los valores predeterminados.

Presionar el boton Siguiente.

-
Mew Device - Timing M

device you are defining has communications timing
arameters that you can configure.

Connect timeout: |3 _Ij seconds

Bequest timeout: | 1000 _I miliseconds

Fail after |3 _j: successive timeouts
Interrequest delay: | _|:| milliseconds

< Afrds Siguiente = Cancelar | Ayuda

17. Se puede activar la opcion Auto Demotion para que el driver pueda intentar reconectar

el dispositivo en caso de una pérdida de comunicacion. Presionar el boton Siguiente.
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-

MNew Device - Auto-Demotion

===

ou can demote a device for a specific perod upon
munications failures. During this time no read request
writes if applicable) will be sent to the device. Demcting a
alled device will prevert stalling communications with other
ices on the channel.

I~ {Enable aute device demetion on communication failuresi

LUemote aiter 3 =1 succesiive [alures

_' i I I] :'E'E: 3 I I

T D d wite req during the demotbior d
< Mras Siguierte > Cancelar Ayuda

18. La pantalla Summary resume la configuracién del dispositivo. Presionar el boton Finalizar

para terminar la configuracién.

-
MNew Device - Summary

S

if the following settings are comect click “Finish’ to begin
using the new device.

Mame: MiPLC -
Model: S7-200
1D 2 (Decimal)

Request Timeout: 1000 ms
Fail after 3 attempts

Auto-Demotion: Disabled|
Channel Assignment: Siemens

Driver Name: Siemens S7-200
File Name: siemens_s7_200_u.dl

< Aras Finalizar Cancelar Fyuda
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En este punto ya estd configurada la comunicacion del PLC Siemens S7-200 con el
computador mediante OPC; es decir que desde un cliente OPC se podria monitorear las
entradas, salidas, y parametros del sistema del PLC. Sin embargo, es conveniente agregar
una etiqueta estética (Static Tag) tanto para probar la comunicacion como para que sea
accedida posteriormente desde el cliente OPC.

1. Afadir una etiqueta estética haciendo clic en el enlace Click to add a static tag.

B MIOPC Servers - [untited.opf®] 0 88 L - ] o5
Eile Edit Yiew Users Tools Help
0 W@iloae = ® 2
=P Siemzns Tag Mame | Auddress Data Type Scan Rate Sceling Description
(I mirLc #0 Click to add o static tag. Tags are not required, but are browsable by OPC cients,
EM Devica: | L] ] b
Diate | Tirne User Mame | Sopurce Event
8 01062011 16:47:31 Default User M OPC Servers  Starting Siemens 57-200 device drver.
m '
Ready Clients: 3 Active tags: 0 of I
= ’

2. Configurar las propiedades de la etiqueta como se muestra a continuacion. Notar que el
tipo de dato debe ser Boolean, no Byte (que es el tipo de dato predeterminado). En este caso,
cuando se especifica una direccion (por ejemplo Q0.0) en realidad apunta a una direccion de
un puerto mayor (en este caso Q1.0). Se desconoce la causa y como direccionar al puerto 0.
Sin embargo, mas adelante cuando se utilice LabVIEW como cliente OPC el direccionamiento
se haré correctamente. Presionar Aceptar una vez configurada la etiqueta.
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Tag Properbes

General | Scaing I

— ldentfication

Hame: [rel=_1_0 EI

Addreze: |G'|]}I:"|]].D'I:I Ll il

Descrption: |ethueta estdtica de prueba

e |

— Data propertias
Data tpe: | Baolean R
Client access: IHaad,-'Wﬁta LI
| Seanmia 100 = milisscends
|
Aceptar Cancelar Aplical Ayuda

3. La etiqueta se habra agregado al proyecto.
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e MIOPC Servers - [untiled opf *] m —— ol E&g
Ble  Edit  Yiew Loz Tooks Help :
D FfMLOOE - LR S |
Bl &F Sermens Tag Name | Adkdren [ Deta Type [ Scan Rete Scaling | Decription
-4l mirec e 10 QO0000E0 " Beolean TR0 T Mone T ehiuets sxidbies depruchs
i
|
L
I
MM Dervices: "l " =
Date Time | Wser Name Sournce | Ewer
ﬂDi-‘{ﬁ.-‘EDii 16475 Diefault User M OPC Servers  Starting Sernens 57-200 device driver.
q m [
Faady 3

Clignts: 2 \Active tage O of 0

4. Para confirmar que el PLC se esté comunicando con el servidor OPC correctamente se
puede lanzar el cliente OPC rapido. Presionar el boton Quick OPC Client. En el arbol de la
parte superior izquierda de la pantalla seleccionar el canal y el dispositivo que se ha
configurado; en este caso, Siemens.MiPLC. En la parte superior derecha de la pantalla
aparecera la variable con su valor y parametros de configuracion.
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|

b

B QPG Cuuick: Cliend - S Hhula
Eie Ede diew Tocls Help

DEFH el bR X
-2 MationalImtrumank. MIDPCSanan ke ID | Data Type ™ Timestamp [ Quality | Update Count
& Syrtam (Di5kernens MPLLidie 1.0 Buciean b 170531040 Geod 2

5 Siemere_Statisticy
& Siemer_Sybem

=

ol Siemere MIPLE, System

| Date

B oL
L2 Tl i
L TR
L1 Tl e
L RN
01,05 7011
L TR
05 L
L Ja R il
o 0E
Lo JuRE i
o e L

R

[ Time

15
170%24
115
170524
1SS
1741535
1SS
1340525
170525
1340525
105E
1740535

[ Evert

The O Cupick Chert wall mun for 2 hours before autometically shutting down,
Conrected to serer Matienal Wiy umints NIZEC S o,

Added growp *_fystem’ to *Hebionel stroments FRICA Servers’,

Added 12 feve o group *_Sysbem’.

Edded groig Semeans_Statishics” to Tlational Instrumenes MIOPCSerer”
Added group ‘Sismane,_Syibam’ b "Maional Inbrurmants HIDPC Sarcars’
Added 7 bems to group Siemerns,_Statistics’s

Added group "Serane MIPLC . Syriem’ i Pledicral Ingrumert HIDPCSarva..
Added 11 Hewve o group Sevens_ Sy

Added group "Semane MEPLC b Plabonal Insinsmant: MIOPCSeran'.
Added 16 ierve 1o group Sernens MPLC, Systern

Added 1 bama o group Siemarn WPLE .

I S L - T

5. Cerrar el Quick OPC Client. No es necesario guardar la configuracion.
6. Guardar el proyecto.
La configuracion del servidor OPC ha sido terminada. Se puede cerrar el servidor.

MONITOREO DESDE LABVIEW
Una vez que se ha configurado correctamente el servidor OPC se puede conectar cualquier

cliente OPC para monitorear los PLC. En este ejemplo se utilizara LabVIEW como cliente
OPC.

1. En LabVIEW, abrir un nuevo proyecto. Grabarlo como OPCtest.
2. Crear un nuevo VI en My Computer para monitorear el PLC. Nombrar al VI como Cliente.

Hern Couts 53
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3 Froject Baglorer - OPCt=sthiproj Yol |

i
| Ble Edit Wiew Project Operate Toals Window Help

|BSe kX R

[terns Files

=Ml Project: OPCtest.vproj
H- § My Computer
-
I ;:- Depandencias
- e Build Specifications

3. En Cliente.vi, crear el siguiente programa para desplegar el estado de las lineas digitales

Q1.0 y Q1.1 del PLC en el panel frontal.
rﬂcliente‘v'\ Front ... E@g

File Edit View Project Qpe‘
w3

Dl el |

s

0 |

m

stoe]

LT
OPCtest.lvproj/My Computer] « [ ] »

4. La comunicaciéon de LabVIEW como cliente OPC se puede hacer de varias maneras. En
este demo se utilizard una Shared Variable conectada al servidor OPC. Ambos elementos
deben estar contenidos dentro de una libreria. Referenciarse a la ayuda de LabVIEW y a la
pagina web para mayor informacion sobre Shared Variables y Librerias.

a. En My Computer, hacer clic secundario y seleccionar New>l/O Server

Nota: En caso de no tener instalado LabVIEW DSC no aparecera este acceso.
51



Ede Edit Wiew Project Operate Tocls Window Help
ET=1: I oW B8
fems | Fils |
=3 ‘?:’ Froject: OF Chest beproj |
1 F =
Vi e DY
- Depen ' Srulation Subsysiem
- BuiklS Virtusl Folder
Espst ]
Control
ngot . ot
Lierary
Wtiitims ¥ Varlaisk
ne
—
Find Project ems.. foas
| HConiml
Arrange By ] Skzkechart
Espand A1l
Eellapse &l RE-D& Qs Tosk
HI-DA Qe Chareed
Help. NI-D&0ms Scoe
Properties NI Softfdetion Az
—_

b. Seleccionar OPC Client de la lista y presionar Continue.

| 170 Server Type

Alarm Prirter

Custon VI - On [nput Changs
Custorn V1 - Periodic

Data Set Maridng

EPLCS Client

EPICS Serser

Modbus

Modous Slave

OPC Client

Description

Communicate with OPC (OLE for Process
Controf) Servers.

[Cl:rntinur....] | Cancel ] | Help ]

c. En la pantalla de configuracion de Cliente OPC, seleccioanr el servidor National
Instruments.NIOPCServers. Update Rate (ms) es la tasa a la que el servidor se comunicara
con el PLC. Configurar a 100 ms en lugar de los 1000 ms predefinidos debido a que el
programa del PLC corre relativamente rapido. Presionar el botén OK.
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Settings | Advanced | [nagnastics

Update rate [ms)

Browse Mlachine

100

Machine Deadband [)
localhost Browse,. I

Registered QPC servers Reconnect poll rate [5)
MNational Instruments HIOPCServers - 120

Matignal [nstruments.Wariable Enginel

Matignal Instruments, 0P CFigldPaint
Prog ID

Mational lnstruments. MIOPCServers

[ ok ]| Comcdd | | Hep

d. En el proyecto se habra agregado una nueva libreria con el servidor OPC dentro de ella.
Grabar todo el proyecto, nombrando la libreria como LibreriaOPC.

Fil= Edt WYiew Project Operaste Tools Window Help

el & @ x| sk @~ o

liems | Files |

[l Project OPCrzst heproj
= W My Computer
o Clientew
£ 3 LibreisOPC b
L9 opn
- L7 Dependencies
L% Build Specifications
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e. Crear una Shared Variable dentro de la LibreriaOPC haciendo clic secundario sobre ella'y
seleccionando New>Variable.

f. El nombre de la nueva variable serd Q1_0. Recordar que no se pueden colocar puntos ni
caracteres especiales dentro de los nombres de las variables.

g. Seleccionar Enable Aliasing para ligar la variable al servidor OPC.

[33 Shared Vanable Properte

ariable
Alanming

Update Deadband
Diescription

Initial Walus

aagingG

Pz

QLn

'g'nnuhhnpe ) I_Z:na‘l.uT'r:le

Nebsorke-Publshed | | Double

[ ] Enatiie Weteork Pubtishing [0 Double [doutle [Ed-bit real {~-15 digit precisio

Enable Tmestamping

[ Enshle Alissrg

Bind bo:

Froject Varisble -

Access Type

readpeite

g LaowIE'W: (Hex OxBEBE00IE) Shared variable = bound but the path or UAL = niot specfed.

h. Presionar el boton Browse. Navegar hasta encontrar el servidor OPC, hallar el canal de
comunicacion Siemens, y el dispositivo MiPLC, que son los parametros configurados en el
NI OPC Server. Navegando dentro de la carpeta Hints se pueden observar los formatos de
las direcciones de un PLC Siemens S7-200.
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3 Browss for Variable

4 B My Computer

4| 3 LibreriaOPChvlib

4 @ 0pcl
[ 23 MIOPC Client Status
¢ B3 _System
4 [ Siemens
r (B3 _Systern
a 7 MiPLC
» [Z0 Swystemn
a [ _Hints
¥ AJ-AIG5524 Shor
B AID-RIE5534 Word
% AY-A165534]r][c] Shert
¥ AD-2165534[r[c] Word
5 AQD-8063534 Short
P AQD-AQE5534 Word

4 | [ [

My CompuberiLibrenaQPC. lvib

m |

Ceta Type

Access Type
readfantz

Make propertes match selection?

oK Cancel ] |

iHelp

| A

i. Seleccionar un rango de direcciones cualquiera y presionar el boton OK. Se desplegara
nuevamente la ventana Shared Variable Properties. Editar el campo de Bind to: como se
muestra en la captura de pantalla siguiente, de modo que la ruta termine en Siemens.MiPLC.
Q1.0. Seleccionar el tipo de variable como Boolean para coincidir con el tipo de dato.

)

{3 Shared Varizkle Propertizs _-
Variable Mame
s 92
pdate Deadband )
. Varisble Typ= Cisks Typ=

ET‘T$|W P=twsarkc-Publshed « | | Boclean -

nitia e F J

Lo ! in Enable Nebwork Publiching 8 Boolean (boclean (TELE of FALSED

Neiiuri Enable Timeslamping

AT AFD

Scaling

Security
| Enable Slissing
Brd to:
| Praject Yarishie r] My Computer\Ubreria0PC. MibOPC1\Siemens. MPLC. Q1.0 Brawese, ..
readfrite -

K . Canosl

Help
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j. Presionar el boton OK. El proyecto quedara como se muestra en la captura de pantalla.

{3 Project brplorer - OPCtest.vproj E@g

_HF Edit Yiew Project OQOperate Jools Window Help

|G| % @ x | sk @@ 5l

Irems | Files

" E. Projecs OPCrastivprej
B H Wy Computer
EJ. Clientewi
= [ LibreriaOPClvlib

W2 opa
- e

r‘:g"_' Dependencies
E Build Specification:

5. Para monitorear el estado de la linea digital Q1.0, arrastrar la variable de ese nombre hacia
el diagrama de bloques y cablearla al indicador boleano.

6. Correr el programa. En el panel frontal se mostrara el estado de la linea digital.
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7. Repetir la creacion de una shared variable para monitorear la linea Q1.1.

Como ejercicio adiciona, se pueden crear controles boleanos para comandar lineas digitales
del PLC. En la siguiente captura de pantalla se esta comandando la linea digital Q0.5
mediante un botén. En este caso se debe seleccionar la variable en modo Write (en el
diagrama de bloques, clic secundario en la variable, y seleccionar Access Mode > Write).

9 Froject Explorer - opc.. = . S I E |
Eile Edit Yiew Project Operatz  Tools| [ File Edit Wiew Project Opel

[EEEIRELd NEOO

Tems  Files |

= Ikl Project: OPCtest.lvpraoj
= E My Cemputer QLo

> [ Clizntewi D

a1

S

= Degendencies
L% Build Specifications @

STOP.

OP Ctest.vproj/My Computer] « 1] »

&

4.3 RESULTADOS

T4 Siemens - ANIMATRONIC4
Proyecto Edicién Ver Insertar Online Opciones Herramientas Ventana Ayuda Totally Integrated Automation

55 (3 Gusrdsrproyecte @ M Ty X W) (¥ G5 T MG B B ¥ esublecerconedon online @¥ Deshacer conexisn oniine o I8 I8 ¢ ] (1 PORTAL

ANIMATRONIC4 » PLC_1 [CPU 1214C DUDGDC] » Bloques de programa » Main [0B1]
Dispositivos Opciones G
s = e R | 3 i 0 | i = | T
HQOQ i nﬁuﬁ:f;‘.ﬂm.tg‘ﬂg!e}i«.C”Gatﬁﬁj%.' T ST HE = =1
> | Favoritos E
rmm— s
~1 N:”MATRUN‘C“ kA o 7 = -t - ‘ Instrucciones bdsicas =
B Agregar dispositive A o |2
iy Dispositives y redes Al T ceneral 2
~ [ PLC_1 [cPU 1214C DCIDC/DC] 27| ¥  Segmento 1: ,f . .
. ! » Cii] Operaciones légicas con.. | =| @)
iy Cun.ﬁgura(mn H-E dispositi... Comentario ¥ Temporimdores -
'% Online y diagnastico » [ Contadores 4
~ [ Blogues de programa w@0.0 0.1 W10 11 WM12 0.4 UM06 » [q] Comparacisn
[P e B e X1 'Ixz' 'EN(ILAVEE' 'EN(ILAVEE' 'EN(ILr‘«VE-t' 'ACHIVAIDDR' 'ENSL»‘«VE\' b [£] Funciones motemiticas _[w [
& Main [0B1] 1 i/ i/ i/ i/ i | { — | " BRE
r: M Bioque:[de:siiema v ‘ Instrucciones avanzadas 2
» [ Objetos tecnolégicos UMO.6 T |
» lig} Fuentes externas “ENCLAVET® emare ]
- - 1 » [ Fecha y hera LJJ
» [ variables PLC k NEE
[] String + Char ==
» [ Tipos de datos PLC &
= » [] Feriferia descentralizda =
» [ Tablas de observacién yi. » I Alarmas E
9 Traces = = 3
o ) a » [] Diagnéstico
5 informacién del programa <[ [T} ] 100% w + [ impuisa [l
* i Datos :E prowy de disposi... [@ Propiedades  |"i4Informacion 1| | Diagnéstico | <] [ ]
5] Listes de textos =
» [ Médulos locales J Informacién de dispositivos | Informacin de la conexién [ Visor de avisos | ’ ‘TEE"‘)"’!}'B
» [ Datos comunes 1 dispositivos que fallan NaLe
» [5]) configuracién del documento ¢ Ested.. T Estad.. Dispositivoimédulo  Aviso Detalles Ayuda s Dy
» [ig idiomas yrecursos g™ -~ - PLC_1 b Establecer nueva conexién online ? » [0 comunicacién 57
» i Accesos enline » [] Openuser communicati.. |=|
¥ [ Lector de tarjetas/imemoria USB » [] Servidor WEB
» [ otros
< [ >
» (] Procesador de comunica
» |Vista detallada < [ [5]

Programa final del animatronic probado y cargado al PLC.
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@ NI OPC Servers - Runtime — m} X
File Edit View Tools Runtime Help

DEdRSMBEF|9 % aae x|E

! =& ANIMATRIONICA Tag Name | Address | Data Type | Scan Rate | Sealing | D ]

-] s71200 EAISENSORE  M45 Boolean 100 None

@SENSORJ M44 Boolean 100 Mone

@ SENSORZ M43 Boolean 100 MNone

@ SENSOR1  M4.2 Boolean 100 MNone

eZEvs Qo7 Boolean 100 None

£ZEvs Q0.1 Boolean 100 None

¢JlEve Q03 Boolean 100 None

&AEvs Q05 Boolean 100 None

[74[37] Q06 Boolean 100 None

[7[%] Q0.0 Boolean 100 None

@EVZEV? QD4 Boolean 100 Mane

@E\HD Q1o Boolean 100 Mone

7201 Q02 Boolean 100 None
|E ﬂ h s < >
Date [ Time Source Event ~

€ 27/06/2019 111227 a.
€ 27/06/2019 1112344
27062015 111234a
27062019 111234a
7062019 11234a.

MI OPC ServerstRuntime Siemens TCP/IP Ethemet device driver loaded successfully.
NI OPC Servers'Runtime Rurtime service started.

NI OPC ServerstRuntime Starting Siemens TCP/IP Ethemet device driver

Siemens TCP/IP Bthemet  Siemens TCP/IP Ethemet Device Driver V5.11.262.0

MI QOPC Servers'\Runtime Starting Siemens TCP/IP Bthemet device driver.

2 23 3 3 3 3

dia 02?/DE/‘2I}15' 11:55:07a. QEM Interface Module Standard License has been found.
CDZWDEKZI}]E' 12:09:51p. Siemens TCP/IP Ethemet Device "ANIMATRIONIC4.571200" with 1D 192.168.0.1 is not responding "
< >
Ready Default User Clients: 4 Activetags: 0of 0

Variables booleanas para la comunicacion del PLC a la interfaz de LabView.



& AMIMATROMIC4.vi Front Panel on ANIMATROMICS Project.lvproj/My Computer * — O *

File Edit View Project Operate Tools Window Help

o [ @IEH 15pt Application Font |~ ||EDY i ”%Y ||@,¢BY

- - !'-‘-.H‘-
*| Search A | 4

~
E}?I::TERAS GABELEA ESrAkDR
LADC IZOUIERDO ARRIBA
® @ ®
PATAS CABEZA ESPALDA
TRASERAS LADCO DERECHO ABAIC
° 0 L 0 L 0
SEMSOR 1 SEMSOR 2 SEMSOR 3
" ] @ @
0 0 0
Reset Datos stop
oK Guardando... STOP
W

AMNIMATRONICS Project.lvproj/My Cu:umputer| < >




[} ANIMATRONICA.vi Block Diagram on ANIMATRONICA Project.hvproj/My Computer ™ - %
File Edit View Project Operate Tools Window Help
[ [2] @[1][3][&5][wa[ = 150t Applcation Font |~ || To | Tox | [50+ |[ad] oot T
Signals Out  Hpe=s| ~
Signal Index

SENSOR 1 . I> 1 %

il

: 1
B ° {»
BT EBR

Datos
N
=1
»
o
o
: p
J Wiite To
: § Measurement
ey File
iz ? b Signals
ESPALDA ARRIBA = b Flusht 1)
] =

[ B | pepe B |

Set Dynamic
Data Attributes

Signals In
Signals Out_

b Signal Index

——

ANIMATRONICA Project.vproj/My Computer <

Interfaz virtual de labview para el monitoreo en tiempo real del animatronic

4.4 CONCLUSION

Hasta el momento el monitoreo del animatronic es eficiente desde una red local por ejemplo
la del instituto tecnologico de Tuxtla Gutiérrez, respecto al envio de informacion se tiene unos
detalles ya que no se tiene conocimiento amplio en la base de datos via internet desde la
interfaz de labview. Por lo pronto este sistema es eficiente y cumple con las expectativas que
se tenia al iniciar el proyecto. Se tiene previsto terminar con la comunicacion del mismo hasta
llegar al monitoreo en tiempo real desde internet.
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