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IV.  RESUMEN

El desarrollo del control distribuido que estd formado por una gran variedad de campos va
en paralelo con el de las comunicaciones. Esto esta enfocado a diferentes niveles de
abstraccion sobre integracion y produccién de acuerdo a la filosofia de la "Computer
Integrated Manufacturing" - CIM. Cada vez es mds necesario disponer de dispositivos
inteligentes para realizar el control o la supervisién remota. Un bus de campo transfiere
informacion secuencial y serial por un nimero limitados de lineas o cables. Hay muchos
tipos diferentes de buses en uso y muchos son altamente dependientes de las aplicaciones.
En el presente trabajo se analizara el estado de avance en la tecnologia de la comunicacion

de los buses de campo aplicados al control de procesos industriales.

En la industria actual se llevan a cabo multiples procesos que si bien algunos pueden
llevarse a cabo de manera independiente, existen muchos otros que necesitan de datos
correspondientes al mismo sistema por lo que surge la necesidad de la comunicacion entre
los equipos y el operador. Inicialmente se llevaba a cabo esta comunicacion por medio de
sefales analdgicas como la presion, o incluso por medio de sefiales eléctricas de corriente

(generalmente de 4-20mA).

Con la complejidad que adquirieron los procesos fue necesario el intercambio de una mayor
cantidad de datos, lo cual hacia inviable la cantidad de elementos (como valvulas o cables).
Con el objetivo de simplificar estas comunicaciones y de hacerlas mas eficientes se aplico
la idea de los buses de datos, en donde toda la informacion del sistema viaja en un grupo de

conductores en forma de sefiales digitales.

En principio la limitante de esta clase de comunicaciones se hallaba en la conversion de
variables analégicas como presion o temperatura en una sefal digital. Con el avance de la
tecnologia ya se encuentran en disponibles en el mercado todos los instrumentos capaces de
realizar esta tarea, por lo que la idea de un bus de datos se hace atractiva a la hora de

controlar un proceso industrial complejo.



Por supuesto para que todos los instrumentos se pudieran “entender” entre si, era necesario
establecer un protocolo de comunicaciones. A final de cuentas se crearon muchos de ellos
que llegaron a tener diferente éxito dependiendo de la aplicacién en que fuera a usarse o

hasta de la regién geogréfica.

En el presente trabajo implementaremos el uso de un protocolo de comunicacién como
medio de transmisién y monitoreo de los datos del estado de una maquina inyectora de
plastico, esto nos permitird hacer méas funcional el sistema de cableado que actualmente
utiliza la maquina ya que al utilizar el bus de campo reduciremos la cantidad de cables que

utiliza la maquina y asi serd mas facil la deteccion de fallas en algin punto del proceso.



V. OBJETIVOS

En el presente trabajo de investigacion se buscara explicar la definiciéon y el
funcionamiento de los distintos buses de campo que se utilizan para armar redes
industriales que nos permitan manejar y monitorear facilmente dispositivos de control tales

como PLC’s, DCS’s, etc.

El objetivo principal es actualizar el sistema de comunicacion de una maquina inyectora de
pléstico, esto como un ejemplo de la aplicacién y ventajas que se pueden obtener al utilizar
un bus de campo como protocolo de comunicacion para el monitoreo y control de dicha

maquina a través de un elemento de control tal como un PLC.



VI. JUSTIFICACION

Se utilizara DeviceNet como medio de comunicacién debido a que dicho bus de campo es
una solucién simple de comunicacion en red que nos permite reducir el costo y el tiempo
para cablear e instalar dispositivos de automatizacion industrial, al mismo tiempo que nos
provee intercambiabilidad de componentes similares de distintos fabricantes. Es por eso
que en el presente trabajo se buscara implementar dicho bus de campo para actualizar el
sistema de comunicacién de una maquina inyectora de plastico y también para poder asi
mismo reducir la cantidad de cables que necesita la maquina para su operacion.

Ademas al implementar dicho bus de campo se vera reflejado un costo-beneficio, pues al
ser un bus de campo solo incluye las capas: fisica, de enlace, y de aplicacion del modelo
OSI. Otra ventaja que se podrad obtener al utilizar DeviceNet es en el gasto que se tendra
que realizar ya que este es relativamente minimo si consideramos que dicho bus es
universalmente aceptado, que tiene la capacidad de aceptar la gran mayoria de los
dispositivos de campo empleados en el proceso, ademds de que permite leer el estado de los

dispositivos discretos conectados a la red.

Entre las aplicaciones que tiene DeviceNet y que podrian servir en el proyecto se encuentra
que:

- Tiene la capacidad de reportar temperaturas.

- Leer la corriente de carga de un arrancador de motor.

- Cambiar la velocidad de un impulsor de un motor o contar el nimero de piezas (en
nuestro proyecto serian envases) que han pasado en una banda transportadora durante el
turno proceso actual o el proceso anterior (esto se puede hacer con sensores o bien con el

uso de algin encoder).



VII. ANTECEDENTES

En el afio de 1947 aparece el primer transistor, una revolucién sin dudas, que marcaria un
nuevo rumbo a la humanidad, pricticamente no existieron disciplinas que no se vieran
influenciadas, y la industria no podria estar alejada de esto, es mds, seria una de las maés
afectadas. En el ano de 1972 se logrd integrar varios transistores en lo que se denominé
circuitos integrados, para luego dar paso a los microprocesadores, la curva de evolucién
hasta aqui avanzo lenta, pero muy firmemente; a partir de aqui la pendiente de la curva de

evolucién incrementd, y practicamente no lo ha dejado de hacer.

Asi es que la inclusion de microprocesadores en numerosos equipos de campo permitié su
integracion en redes, con importantes ventajas, tales como precision, costo, diagnostico,
etc. Estos conceptos resultaron aplicables a controladores de un solo lazo, médulos remotos
de /O, transmisores inteligentes, PLCs, DCSs y otros equipos digitales de campo. Dado
que no existian normas para la integracion digital de estos equipos, cada proveedor
desarrollé un protocolo propio, por lo que estas ventajas estuvieron limitadas a algunos

equipos de un mismo proveedor.

Varios grupos han intentado generar e imponer una norma que permita la integracion de
equipos de distintos proveedores. Se pueden identificar dos corrientes en este sentido. En
los Estados Unidos, la introduccién en 1982 de los primeros transmisores inteligentes por
parte de la firma Honeywell, seguida por otras compafiias como Foxboro y Rosemount,
incentivo a ISA a formar el comité SP50, cuyo objetivo es el disefio de un protocolo
normalizado para la integracion de transmisores inteligentes. En Europa, firmas como
Siemens, Telemecanique, AEG, Klockner Moeller, y otras, concentraron sus esfuerzos en la
creacion de un bus digital para la integracién de PLCs. Dos grupos se impusieron: la norma

alemana Profibus, y la norma francesa FIP.

Puesto que el esfuerzo de los tres grupos estd dirigido a desarrollar e imponer un bus de
datos que permita la integracion de equipos digitales de campo, se lo denominé

genéricamente “Fielbus”.
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El desarrollo de esta norma emergente no ha estado exento de marchas, contramarchas, e
incluso una fuerte presion de proveedores que ya habian disefiado un Fieldbus, y deseaban

disminuir sus futuros costos de disefio imponiéndolo.

El comité ISA SP50 fue el responsable de una tarea de normalizacion actualmente muy
difundida: SP50.1 que normalizé la senal de 4 a 20 mA por el afio 1975. El comité fue
reconvocado en 1984 para una nueva tarea, la normalizacién del Fieldbus. El objetivo era
establecer una norma para el protocolo de comunicaciones digitales, serial y bidireccional
para sensores y actuadores inteligentes montados en dreas del proceso. Un objetivo

adicional era que el nuevo protocolo debia permitir el uso del cableado ya existente.

En forma simultinea la IEC empez6 a trabajar en el desarrollo de un Fieldbus, con la
comision SC65WG6. Pronto ambos institutos unificaron sus esfuerzos, y muchos miembros

de una comision forman parte también de la otra.

Para su disefio, el Fieldbus fue dividido en distintos niveles segin el modelo ISO/OSI. De
los 7 niveles del modelo, el comité SP50 implementa solo tres: el nivel fisico, el de enlace
de datos y el de aplicacién. Los demds niveles simplemente son omitidos. Ademds se
agrega un nuevo nivel, el nivel de usuario, que es el que permite la intercambiabilidad de
instrumentos. Este nivel consiste en una detallada descripcion de la base de datos que
identifica la funcién de un equipo, por medio de bloques funcionales como "entrada
analégica", "lazo PID", y otros. Este concepto de octavo nivel o "capa de usuario” también
es incluido en el desarrollo de ISP (Interoperable Systems Project). Cada nivel es estudiado

por un subcomité, y aprobado por separado.

El desarrollo de Fieldbus SP50 resulté extremadamente lento, debido a la gran cantidad de

usuarios y proveedores que participan en los comités con voz y voto.

La norma alemana Profibus y el grupo ISP: Profibus, o Process Fieldbus, es una norma
alemana para Fieldbus, que conté con el aporte inicial de Bosch, Klockner-Moeller y
Siemens. Ya existen mds de 100 empresas que cuentan con productos ProfiBus. La
definicion del Profibus se basé esencialmente en la tecnologia disponible: RS-485 para el

nivel 1, IEC 955 para el nivel 2, y un subconjunto de MMS (Manufacturing Message
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Specification) para el nivel 7. El protocolo IEC 955 especifica un modelo de control de
acceso al medio denominado maestro volante (flying master), que es una combinacién de

los métodos de control de acceso al medio token bus y maestro-esclavo.

En este modelo, algunas estaciones son definidas como maestras, y otras como esclavas.
Las estaciones maestras acceden al bus por medio de un esquema token bus. Mientras una
estacion maestra posee el testigo, realiza transacciones con sus esclavos segtn el esquema

maestro-esclavo. Luego envia el testigo a la siguiente estacidn del anillo 16gico.

Cuando Yokogawa, Siemens, Rosemount y Fisher fundan ISP el 15 de setiembre de 1992,
buscaron tomar como base una tecnologia existente y probada, para lograr una ripida
implementacion. Se seleccioné entonces la tecnologia de Profibus, que fue integrada dentro

del ISP.

Se cubrieron entonces las tres capas del modelo ISO/OSI que utiliza el fieldbus: la capa
fisica, la de enlace, y la de aplicacion. Sin embargo, el comité ISP pretende que el fieldbus
permita la interoperabilidad de los equipos. En tal sentido, define como interoperabilidad la
habilidad de sustituir un instrumento de un fabricante con uno equivalente de cualquier otro
fabricante, sin degradar su rendimiento, ni el de la red, ni limitar su funcionalidad. Este
nivel de detalle no es satisfecho por MMS, ya que para su implementacion se requiere una
definicion desde el punto de vista de la estructura de los pardmetros de configuracién del
dispositivo. Para ello se debera definir el formato de la base de datos de un transmisor de

presion diferencial, de un controlador, etc.

Esta funcionalidad es cubierta por el DDL (Drive & Diagnostic Link), que es un desarrollo

de Rosemount, quien lo implement6 en su protocolo HART.

El directorio del Proyecto ISP asigna una gran importancia al fieldbus, considerandolo

como la préxima transicién tecnolégica de importancia en el control de procesos.

Hacia fines de 1993 el ISP contaba con un directorio con voz y voto formado por seis
empresas (los cuatro miembros fundadores mas Foxboro y ABB), y mds de un centenar de

miembros adherentes, que tienen voz pero no boto, entre los que se destacan AEG
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Modicon, Brooks, Eckardt, Endress+Hauser, Fuji, Hartmann & Braun, Magnetrol, Siebe y
Valmet. Los miembros del ISP cuentan con experiencia proveniente de la comision
IEC/SP50, el Grupo de Usuarios HART y la Organizaciéon de Usuarios de Profibus. Esta
experiencia, y la escasa cantidad de miembros con voto, han dotado a ISP de un alto
dinamismo, esperdandose que los primeros productos que cumplieron con ISP fueran

lanzados al mercado en el afio 1994.

Los Trabajos de implementacién de Profibus y FIP dieron lugar al grupo SP50 de ISA que
colabora con el IEC (International Electrotechnical Commission) en la elaboracién de una
norma internacional. Sus resultados pueden verse en la Norma IEC 1158. La arquitectura
en esta norma también se basa en el modelo ISO/OSI con los mismos tres niveles de
Profibus y FIP. ISA introduce un cuarto nivel (nivel de usuario), pero todavia no es
aceptado por el IEC. En baja velocidad se admiten hasta 32 instrumentos por bus sin
considerar la seguridad intrinseca, 12 instrumentos con alimentaciéon por bus y sin
seguridad intrinseca, y de 2 a 6 instrumentos con alimentacién por bus y seguridad
intrinseca. El nivel de usuario estd destinado a facilitar el funcionamiento de los
instrumentos de la red en conjunto, definiendo la estructura de la base de datos que residira
en cada instrumento de control o de medicién. Lo que se busca es que distintos proveedores
puedan construir sus productos con algoritmos predefinidos, requiriendo tan solo que la
base de datos sea cargada para una configuracién especifica. También define el método
para escalonar todos los bloques funcionales en base a la necesidad de tiempo critico de
cada bloque. El periodo de configuraciéon de cada bloque queda determinado por la
configuracién de la base de datos. El nivel de usuario incorpora un lenguaje comin de
programacion para todos los instrumentos de campo, proveyendo una terminal de
programacion y una metodologia de configuracion uUnica para instrumentos de distintos

proveedores.

El FF (fieldbus foundation) se caracteriza por su interoperabilidad multiproveedor y este es
aceptado por la gran mayoria de los proveedores lideres en automatizacion de procesos y de

fabricacion de instrumentos.
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La norma francesa FIP y el grupo WORLDFIP: FIP (Factory Instrumentation Protocol)
es una norma de fieldbus desarrollada en Francia. Un club FIP se ocupa de difundir la
aplicacion de dicha norma a nivel internacional, fomentando el desarrollo de productos y
brindando soporte técnico. El club FIP cuenta con mas de 120 miembros de los mads

variados origenes: Bélgica, Bulgaria, Inglaterra, Francia, Alemania, Italia, Espaia, etc.

FIP se propone ser un sistema de gerenciamiento de una base de datos industrial, en tiempo
real y distribuida, para esto se basa en el modelo PDC (Primary Domain Controller). De
acuerdo a este modelo, los programas de aplicacién que se ejecutan en las estaciones

pueden cumplir tres funciones:

» Productor de datos: es un programa de aplicacion responsable de la produccion de
un dato o variable. Por ejemplo, un transmisor es responsable de la produccion de
un dato que representa la variable censada, mientras que un controlador es
responsable de la produccion de un dato que representa el porcentaje de apertura de

una valvula.

» Consumidor de Datos: es un programa de aplicacion que requiere un dato o
variable. Por ejemplo, un actuador requiere conocer el porcentaje de apertura al que
debe estar la valvula, mientras que un controlador multilazo es consumidor de

numerosas variables requeridas para cumplir sus funciones.

» Distribuidor: el distribuidor es responsable de la validez de la transferencia de datos,

asf como de que esta se produzca en los plazos de tiempo requeridos por el proceso.

FIP ofrece en el nivel de aplicacion dos tipos de servicios: servicios de transferencia de

mensajes (subconjunto de MMS) y Servicios periédicos/aperiddicos MPS.

En febrero de 1993 se funda el grupo WorldFIP, con el objetivo de promover a FIP como
norma internacional de fieldbus. WorldFIP integra a miembros de FIP y nuevos miembros,
contando actualmente con méds de 150 miembros, incluyendo Honeywell, Elsag Bailey,

Allen Bradley, Masoneilan Dresser, Square D, Yamatake-Honeywell, Cegelec, etc. Se basa
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en la norma NFC 46-602 y NFC 46-607 y en el modelo ISO/OSI reducido a tres niveles,

fisico, de enlace y de aplicacion.

WorldFIP Europe es un protocolo para operaciones de proceso, batch y de fabricacién
discreta. Entre las principales aplicaciones se incluyen las industrias automotriz, quimica,
petroquimica, siderurgia, alimenticia y fabricacién de papel. La simplicidad inherente del
protocolo le ofrece al usuario una entrega garantizada de variables de tiempo critico y le
brinda la posibilidad de transferir archivos de datos en el mismo bus sin ninguna

programacion especial de las aplicaciones.

Algunos tipos de buses de campo que se han desarrollado son:

LonWorks, de Echelon Corp. es la tnica tecnologia de control digital que soporta el uso
simultdneo de varios medios de bajo costo, incluyendo par trenzado, linea eléctrica comun,
infrarrojo, radiofrecuencia y cable coaxial. Adecuado para aplicaciones en piso de planta,
edificios comerciales, residencias privadas y control de instalaciones, el sistema LonWorks,
que estd basado en la tecnologia Neuron de chips embebidos, puede ser configurado como
un bus de dispositivo/sensor deterministico, par a par y maestro/esclavo, o como un

fliedbus de mayor nivel.

Utilizado en numerosas aplicaciones industriales de control, cuando se lo configura en una
arquitectura de administracion de red de tipo cliente/servidor, ofrece una capacidad de
escalabilidad virtualmente ilimitada. El uso por parte del sistema de un importante volumen

de componentes de bajo costo afecta favorablemente los costos de instalacion.

ControlNet, de Allen-Bradley Co. fue introducido inicialmente como una red de control de
alto funcionamiento y para propdsitos generales. Por su capacidad inherente de datos,
ControlNet puede soportar instrumentacion inteligente, ofreciendo asimismo conectividad
de proceso a sistemas de accionamiento de velocidad variable, MMI y DCS. Est4 destinado
a aplicaciones de fabricacion discreta de alta velocidad y procesos analdgicos de tipo

general.
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El funcionamiento de la red es tanto deterministico como repetible; esto es, ControlNet
garantiza el envio de los datos y no cambia el tiempo de transmision si se agrega o se saca
un dispositivo de la red. El resultado es un control mas estricto en la mayoria de las

aplicaciones.

HART, este protocolo provee comunicacion digital bidireccional con dispositivos de
campo inteligentes mientras conserva la compatibilidad y familiaridad de los tradicionales
sistemas 4-20 mA. Su protocolo utiliza la norma Bell 200 que permite la superposicion
simultdnea a niveles bajos de una sefial de comunicaciones digital (el "1" l6gico es
representado por 1200 Hz, mientras el "0" légico corresponde a 2200 Hz) en la parte

superior de la sefnal analdgica 4-20 mA.

Ya que HART fue disefiado para ampliar las comunicaciones con los instrumentos de
medicién y control que tradicionalmente se comunicaban con sefiales de 4-20 mA, es
aplicable a todo tipo de industrias de proceso. Por tratarse de una superposicién a un
sistema existente, el HART ofrece una solucién sin ningin riesgo para poder gozar de los

beneficios que resultan de una comunicacién mas amplia con los dispositivos inteligentes.

SDS, de Honeywell es un protocolo de comunicaciones y entorno de control basado en
CAN para automatizacion del piso de la planta. Permite el envio de mensajes entre
sensores, actuadores, HMIs, controladores y otros dispositivos del piso de una planta. La
arquitectura del sistema provee un entorno de comunicaciones en base al cual se pueden

generar plataformas de control de alta velocidad, en tiempo real, centralizado o distribuido.

Segtin Honeywell, el atributo mds significativo de SDS es la simplicidad. Su protocolo,
facil de entender, permite a los usuarios implementar facilmente redes del mundo real y a
los fabricantes de dispositivos desarrollar con mayor facilidad productos que soportan la

red.

SERCOS, brinda a los usuarios de accionamientos y controles digitales los beneficios de la
comunicacion sincronica con una resolucién digital de 32 bits, aportando un medio de
transmision con fibras dpticas inmune al ruido, una extensa capacidad de diagndstico y una

buena respuesta en aplicaciones donde se exige control de movimiento multi-eje digital y
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distribuido. Esta norma abierta tiene aprobacién IEC-1491. Destinada a aplicaciones de
control de movimiento, SERCOS estd soportada por mds de 30 proveedores de todo el

mundo.

Genius, introducido en 1985 por GE Fanuc Automation, es un sistema de entradas/salidas
distribuidas destinado a una amplia gama de aplicaciones desde la industria petroquimica y

farmacéutica hasta el manipuleo de materiales.

El sistema se caracteriza por un control deterministico en tiempo real, mientras su
tecnologia de entradas/salidas distribuidas permite simplificar el cableado de control. La
simplicidad del sistema y la aptitud de las E/S Genius permiten proveer automaticamente
informacion de diagndstico a través del cableado de campo permitiendo reducir en mucho
el tiempo de ajuste, la eliminacion de errores y la busqueda de fallas, minimizando asi la

carga del sistema.

Seriplex, soportada por Seriplex Technology Organization, provee control deterministico
de dispositivos tanto analdogicos como digitales con el mismo bus. Su protocolo es
transparente para el usuario y no hay reglas restrictivas para la topologia del bus. Acepta
configuraciones estrella, anillo y multigota en cualquier combinacién, sin limites en el largo

de las conexiones.

Los chips embebidos en esta red de pequefio tamafio, que no estin basados en un
microprocesador, permiten que los dispositivos de E/S y los bloques inteligentes
conectados sean compactos y de bajo costo. La compacticidad también hace posible que un
solo cable Seriplex pueda reemplazar numerosos cables paralelos punto a punto, reduciendo

y simplificando los costos de instalacion y de puesta en marcha.

DeviceNet, es una red de dispositivos soportada por una organizacién de proveedores
denominada ODVA. DeviceNet resuelve aplicaciones de control discreto en industria
automotriz, alimenticia, manipuleo de materiales, maquinas herramienta, produccién de

pulpa y papel, y mineria.
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Al contar con una gran variedad de componentes, DeviceNet les brinda a los usuarios
flexibilidad y una amplia base de soporte en aplicaciones especificas de produccion,

controlando los costos y maximizando la funcionalidad.

Interbus, La provision de gran volumen de datos que requieren las E/S avanzadas es el
atributo principal que define el InterBus, un bus de dispositivos popular en Europa y que
ahora estd ingresando en Norteamérica a través de wuna organizacién de

usuarios/proveedores conocida como InterBus-S Club.

Este protocolo garantiza transmisiones seguras en base a su capacidad de verificacion de
errores. También incorpora extensas capacidades de diagnéstico y un protocolo de
mensajes que permite enviar datos parametrizados y mensajes mds complejos. Interbus esta
destinado a aplicaciones de fabricacion discreta en la industria automotriz, grafica y

manipuleo de materiales.

AS-i, provisto por Siemens como un bus de red de bajo nivel, se utiliza en aplicaciones con
sensores/actuadores binarios, por ejemplo en el procesamiento de productos alimenticios y
operaciones de manipuleo de materiales. AS-i fue desarrollado por una asociacién de
fabricantes de sensores y actuadores para resolver requerimientos de conexidén tanto de

dispositivos binarios simples como de sistemas de control de mayor nivel.

Su tecnologia de alta velocidad y bajo costo reemplaza el cableado desde los dispositivos
hasta los paneles. La red usa un cable de dos conductores que transporta hacia los nodos

tanto la sefial de datos como la alimentacion

ArcNet, es la columna vertebral de una red de drea local de Contemporary Control
Systems. Destinado a aplicaciones de control en tiempo real, este bus a nivel de
dispositivos tiene aplicaciones en el control de procesos y en la automatizacion de fabricas

y edificios.

El funcionamiento de ArcNet se basa en un protocolo de tipo token-passing, lo que les da a
todos los nodos igual acceso a la red y elimina las posibles colisiones de transmision en las

redes ocupadas.
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VIII. MARCO TEORICO

8.1 CAN

La red DeviceNet es una red basada en el protocolo CAN, lo que quiere decir que utiliza
mensajes CAN para el intercambio de datos en la red.

El protocolo CAN es un protocolo de comunicacién serial que describe los servicios de la
capa 2 del modelo OSI/ISO (capa de enlace de datos). En esta capa, son definidos los
diferentes tipos de mensajes (frames), la forma de deteccion de errores, validacién y

arbitraje de mensaje.

8.1.1 Frame de datos

Los datos en una red CAN son transmitidos a través de un frame de datos. Este tipo de
frames es compuesto principalmente por un campo identificador de 11 bits (arbitraje field),

y un campo de datos (data field), que puede contener hasta 8 bytes de datos. (Tabla 1.)

|dentificador 8 bytes de datas
11 bits byte O | byte 1 | byte 2 [ byte 3 [ byte 4 | byte 5 | byte 6 | byte 7

Tabla 1. Frame de datos

8.1.2 Acceso a la red

En una red CAN, cualquier elemento de la red puede intentar transmitir un frame para la
red en un determinado instante. En algin caso cuando dos elementos intenten acceder a la
red al mismo tiempo, solo se conseguird transmitir el mensaje mas prioritario. La prioridad
de mensaje es definida por el identificador del frame CAN, cuanto menor sea el valor de
este identificador, mayor serd la prioridad del mensaje. El mensaje con identificador O

(cero) corresponde al mds prioritario.
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8.1.3 Control de Errores

La especificaciéon CAN define diversos mecanismos para control de errores, lo que la torna
una red muy confiable y con un indice muy bajo de errores de transmision. Cada
dispositivo de la red debe ser capaz de identificar la ocurrencia de estos errores, e informar

a los demds elementos que un error fue detectado.

Un dispositivo de la red CAN tiene contadores internos que son incrementados cada vez
que un error de transmision o recepcion es detectado, y decrecido cuando un mensaje es
enviado o recibido con suceso. Cuando ocurra una cantidad considerable de errores, el

dispositivo podrd presentar los siguientes estados:

» Warning: cuando el contador pasa de un determinado limite de errores, el
dispositivo entra en estado de warning lo que significa una elevada ocurrencia de

CIrores.

» Error Passive: Cuando este valor sobre pasa un limite mayor entra en estado de error
passive, en el cual para de actuar en la red al detectar que otro dispositivo envié un

mensaje con error.

» Bus off: por ultimo, tenemos el estado de bus off, en el cual el dispositivo no

enviara o recibird mas mensajes de la red.

8.2 CAN y DeviceNet

Solamente la definicion de como detectar errores, criar y transmitir un frame no son
suficientes para definir un significado para los datos que son enviados a través de la red. Es
necesario que tenga una especificacion que indique como el identificador y los datos deben
ser montados y como las informaciones deben ser cambiadas. De esta forma los elementos

de red pueden interpretar correctamente los datos que son transmitidos. En este sentido, la
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especificacion DeviceNet define justamente como cambiar datos entre los equipamientos y

como cada dispositivo debe interpretar estos datos.

8.3 DeviceNet

DeviceNet es un enlace de comunicaciéon de bajo costo para conectar dispositivos

industriales a una red y eliminar cableado costoso.

DeviceNet es un bus de campo econdmico para componentes industriales, tales como
detectores de final de carrera, detectores Opticos, terminales de valvulas, convertidores de
frecuencia, paneles de mando y muchos otros productos. También se utiliza para reducir el
costoso cableado individual y para mejorar las funciones de diagndstico especificas por

componente.

Esta red se desarroll6 para satisfacer las necesidades de la industria y asi poder contar con
un medio de comunicaciéon que fuera aceptado universalmente y que tuviera la capacidad
de aceptar la mayoria de los dispositivos empleados en el primer nivel de la planta.
Generalmente utilizado en la integracion de controladores industriales y dispositivos de
entrada/salida (I/O); el protocolo sigue el modelo productor-consumidor, soporta varios

modos de comunicacién y posee prioridad entre mensajes.

Es un sistema que puede ser configurado para operar tanto en una arquitectura maestro-
esclavo o en la arquitectura distribuida punto a punto. Ademads de esto, define dos tipos de
mensajes, /0O (datos de proceso) y explicit (configuraron y parametrizaciéon). Tiene
también mecanismos de deteccion de direcciones duplicadas y aislamiento de los nodos en

caso de falla criticas.
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8.3.1 Caracteristicas de DeviceNet

DeviceNet es una de las redes que han adoptado el esquema productor/consumidor, lo que
implica que la informacién producida por una sola fuente en la red alimenta en forma
simultidnea a todos los probables receptores y deja a éstos la decision de escuchar o no el
mensaje recibido. Los beneficios del esquema se reflejan en una mejor utilizacién del ancho

de banda y la agilizacion en el tiempo de respuesta en la red.

La red permite que los dispositivos conectados a la misma se puedan enlazar como
maestro/esclavo (Master/Slave), entre pares (Peer-to-Peer) y como productor/consumidor.
Este ultimo modo de comunicacion es un modelo recientemente desarrollado para los
protocolos de comunicaciéon mas sofisticados, como FF Fielbus y ControlNet. Multiples
nodos consumen en forma simultdnea los mismos datos generados por un productor
sencillo. Asi, los nodos pueden sincronizarse con facilidad, y el ancho de banda es utilizado
con mayor eficiencia. La relacion maestro/esclavo es la mas sencilla de entender, ya que el
PLC o Scanner es el maestro y los dispositivos entrada/salida son los esclavos. El esclavo

s6lo habla cuando se le interroga, y inicamente hay un maestro por red.

Considérese que los nodos pueden ser eliminados o insertados sin necesidad de desconectar
la energia a la red. También se dispone de fuentes de energia adicionales las cuales se
pueden conectar en cualquier lugar de la red para tener un apoyo redundante. En algunos
casos se requiere energizar determinados dispositivos que consumen grandes cantidades de
energia de una fuente externa, tales como arrancadores de motores y valvulas solenoides.
En estas situaciones se utilizan aisladores Opticos que mantienen la energia adicional

aislada de la linea troncal.

A continuacion, algunas de las principales caracteristicas de DeviceNet:

» Numero maximo de nodos por red: 64 en topologia de bus con derivaciones.

» Distancia maxima: 100 m a 500 m. y hasta 6 km con repetidores, y en velocidades
de 125,250 y 500 Kbps.

» Emplea dos pares trenzados: control y alimentacion, con alimentacién en 24 VDC,

con opcién de redundancia.
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» Transmision basada en el modelo productor/consumidor con un empleo eficiente de
ancho de banda y con mensajes desde 1 byte hasta largos ilimitados.
» Reemplazo Automatico de nodos, no requiere de programacion y elevado nivel de

diagndsticos.

8.3.2 DeviceNet en el modelo OSI.

Al ser un bus de campo DeviceNet solo incluye las capas Fisica, Enlace y Aplicacion.

(Figura 1.)

DeviceNet
i i Application Layer
Application Layer } el

Data Link Layer
CAN Protocol

Specification
Physical Signaling
Transceiver DeviceNet
Physical Layer
Transmission Media Specification

Figura 1. DeviceNet en el modelo OSI

8.3.2.1 Capa Fisica

DeviceNet utiliza la topologia de red tronco/derivacion que permite la fijacion de la senal
de alimentacién siempre y cuando estén en el mismo cable. Esta alimentacion provee una
fuente conectada directamente a la red la cual a su vez suple a los transceivers CAN de los
nodos y tiene las siguientes caracteristicas:

» 24Vdc.

» Salida DC aislada de la entrada AC.

» Capacidad de corriente compatible con los equipamientos instalados.

23



El tamafio total de la red varia de acuerdo con la velocidad de transmision utilizada, la cual

se muestra en la Tabla 2.

Velocidad de | Tamano Derivacion
transmision de la red Maximo Total
125 kbps 500 m 156 m
250 kbps 250 m 6 m 78 m
500 kbps 100 m 39m

Tabla 2. Longitud y velocidades de la red

Para evitar reflexiones de sefial en la linea, se recomienda la instalacidén de resistencias de
terminacion en las extremidades de la red, ya que la falta de estas puede provocar errores
intermitentes. Estas resistencias deben poseer las siguientes caracteristicas, conforme la

especificacion del protocolo:

> 121Q
> 0,25W

> 1% de tolerancia

8.3.2.2 Capa de Enlace de Datos

La capa de enlace de datos de DeviceNet estd definida por la especificacion del CAN, el
cual define dos estados posibles; dominante (nivel 16gico o) y recesivo (nivel 16gico 1). Un
nodo puede llevar a la red al estado dominante a transmitir alguna informacién. Asi que

solamente estard en estado recesivo si no hay nodos transmisores en estado dominante.

CAN utiliza el CSMA/NBA para acceder el medio fisico. Esto significa que un nodo, antes
de transmitir debe verificar si el espacio estd libre para asi evitar colisiones de datos. Si esta
libre puede iniciar la transmision del mensaje y de no ser asi tendrd que esperar. Si més de

un nodo quiere acceder a la red simultineamente, un mecanismo basado en prioridad de
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mensaje entrard en accién para decidir cudl de ellos tendrd prioridad sobre el otro. Este
mecanismo no es destructivo, es decir, el mensaje es retenido para que no ocurra una

colision entre los mismos.

CAN define cuatro tipos de mensajes (data, remote, overload, error). De estos, DeviceNet

utiliza apenas el frame de datos (data frame) y el frame de errores (error frame).

Los datos son intercambiados cuando se utiliza el frame de datos. La estructura de este
frame se muestra en la Figura 2. Los errores son indicados a través del frame de errores.
CAN posee una verificacion y un confinamiento de errores bastante robusto. Esto garantiza

que un nudo con problemas no afecte la comunicacion en la red.

'”tgga'zge 1 bit| 11bits | 1bit| 6bits | 0-8bytes | 15bits | 1bit | 1bit | 1bit| 7bits | = 3 bits

e ¢ 3 3 3 § E oz oz 3
© = o i i b E = m g
i = - = S = x = i &
- B e 2 £ g 8 o 2 o
o .3 .E (15 o =y [m] o @
L= (=] Q O 5 - =
o (&) Q o ) [ o
&0 5—‘ 0 < w E

e

Figura 2. Frame de datos CAN

8.3.2.3 Capa de Transporte y Red

DeviceNet requiere que una conexion sea establecida antes de que haga el cambio de datos
con el dispositivo. Para establecer esta conexion, cada nodo DeviceNet debe implementar el
Unconnected Message Manager (UCMMO) o el Group 2 Unconnected Port. Estos dos
mecanismos utilizan mensajes del tipo explicit para establecer la conexién que serd

utilizada para el cambio de datos entre un nodo y otro. Este cambio de datos utiliza

mensajes del tipo I/O.
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Los mensajes DeviceNet son clasificados en grupos, estos grupos definen funciones y
prioridades especificas. Estos mensajes utilizan un campo identificador (11 bits) del frame
de datos CAN para identificar tinicamente cada uno de los mensajes, garantizando asi el

mecanismo de prioridades CAN.

Un nodo DeviceNet puede ser cliente, servidor o ambos. Ademds de esto, clientes y
servidores pueden ser productores y/o consumidores de mensajes. En un tipico nodo
cliente, por ejemplo, su conexién producird requisiciones y consumird respuestas. Otras
conexiones de clientes o servidores apenas consumirdn mensajes. Es decir, el protocolo
prevé diversas posibilidades de conexién entre los dispositivos. El protocolo dispone

también de un recurso para deteccién de nodos con direccion (MAC ID) duplicada.

8.3.2.4 Capa de Aplicaciéon — Protocolo CIP

DeviceNet utiliza el Common Industrial Protocol (CIP) en la capa de aplicacion. Se trata de
un protocolo estrictamente orientado a objetos, también utilizado por ControlNet y por
Ethernet/IP. Es decir, que el medio fisico es independiente de la capa de enlace de datos. La

Figura 3. Presenta la estructura de este protocolo.

Volume 1: Common Industrial Protocol (CIP™)

[ semi | other | Safety | Other
Valves | Drives | Devices | Profiles | I/0 Block gigfgs

S5

=

y AL Safety-Specific en

Object Library Object Library S

tn

Apricailon Data Management Services E

i Explicit Messages, I/0 Messages .

Presentation
Saxdinii Connection Management, Routing

Transport ““ DeviceNet ControlNet

Transport Transport z

Internet Protocol (IP) =3

Network =)

Ethernet CAN ControlNet =

Data Link CSMA/CD CSMA/NBA CTDMA g:

3

Physical Ethernet i ControiNet 2

Physical Layer i Physical Layer 2

Volome 2: Volume 4:
EtherNei/IP™ f ControlNet™

Figura 3. Estructura en capas del protocolo CIP
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CIP tiene dos objetivos principales:

» Transporte de datos de control de los dispositivos de 1/O.

» Transporte de informaciones de configuracion y diagndstico del sistema controlado.

Un nodo (maestro o esclavo) DeviceNet es entonces modelado por un conjunto de objetos
CIP, los cuales encapsulan datos, servicios y a la vez determinan asi su comportamiento.

Existen objetos obligatorios (todo dispositivo debe contener) y objetos opcionales. Objetos
opcionales son aquellos que moldan el dispositivo conforme la categoria (Ilamado de perfil)
a la que pertenecen, tales como: AC/DC drive, lector de cdédigo de barras o valvula

neumética. Por ser diferentes, cada uno de estos contendra un conjunto diferente de objetos.

8.3.3 Modos de Comunicacion

El protocolo DeviceNet tiene dos tipos basicos de mensajes I/O y explicit. Cada uno de

ellos es adecuado a un determinado tipo de dato:

» 1/O: tipo de mensaje sincrono dedicado a desplazamiento de datos prioritarios entre
un productor y uno o mas consumidores. Se dividen de acuerdo con el método de

cambio de datos. Los principales son:

% Polled: método de comunicacion en que el maestro envia un mensaje a cada
uno de los esclavos de su lista (scan list). El esclavo recibe el mensaje y
responde prontamente la solicitud del maestro. Este proceso es repetido
hasta que todos sean consultados.

* Bit-strobe: método de comunicaciéon de donde el maestro envia a la red un
mensaje conteniendo en 8 bytes de datos. Cada bit de estos 8 bytes
representan un esclavo que es diseccionado y que responde de acuerdo con

lo programado.
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+¢ Change of state: método de comunicacion donde el cambio de datos entre
maestro 'y esclavo ocurre cuando hay un cambio de valores
monitoreados/controlados, en un cierto limite de tiempo. Cuando este limite
es atingido. La configuraciéon de esta variable de tiempo es hecha en el
programa de configuracion de red.

s Cyclic: es otro método de comunicaciéon muy parecido al anterior. La dnica
diferencia es en la produccién y consumo de mensajes. En este método,
todos los cambios de datos ocurre en intervalos regulares de tiempo,
independientemente de si hayan sido alterados o no. Este periodo también es

ajustado en el software de configuracion de red.

» Explicit: tipo de mensaje de uso general y no prioritario. Utilizado principalmente

en tareas asincronas tales como parametrizacion y configuracion del equipamiento.

8.3.3.1 Conjunto de Conexion Predefinidas Maestro/Esclavo

DeviceNet emplea fundamentalmente un modelo de mensajes punto a punto. Sin embargo,
es bastante comun utilizar un esquema predefinido de comunicacién basado en el
mecanismo maestro/esclavo. Este esquema emplea un movimiento simplificado de
mensajes del tipo I/O muy comin en aplicaciones de control. La ventaja de este método

esta en los requisitos necesarios para hacerlo.

8.4 Topologia

DeviceNet usa la topologia maestro/esclavo la cual consta de una linea Troncal y

Derivaciones como se puede observar en la Figura 4.
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Figura 4. Topologia de DeviceNet

La longitud de la linea troncal estd definida en funcién de la velocidad de comunicacién

(Tabla 3.).

Velocidad de | Cable plano Cable grueso | Cable delgado
Transmision (Log. {Log. {Log.

de datos Maxima) Maxima) Maxima)

420 mts 500 mts 100 mts
(Log. Maxima)
125 Kbps
250 Kbps 200 mts 250 mts 100 mts
500 Kbps 75 mts 100 mts 100 mts

Tabla 3. Velocidad de transmision en base al cable

La longitud acumulativa de la linea de derivacion se refiere a la suma de todas las lineas de
derivacidn, cable grueso o delgado, del sistema de cables. Esta suma no puede superar la
longitud acumulativa méxima que se determina en funcién de la velocidad de transmision

de datos.

El recorrido maximo del cable desde cualquier dispositivo en una linea de derivacién a la

linea troncal es de 6 mts.
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La distancia entre dos puntos no debe superar el recorrido maximo del cable.

8.5 Detalles del Cable

Para armar una red DeviceNet generalmente se utiliza un conductor de 5 hilos; 1 par para

alimentacion, 1 par para datos y un cable para blindaje. (Figura 5.)

B Red a +24VDC (V+)
[ White : CAN-H
J Bare Shield
B Blue — CAN-L
B Black St +0VDC (V-)

Figura 5. Configuracion del cable

La capacidad maxima de suministro de corriente es de 8 amperes y 24 VDC en un solo

cable.

Existen cuatro tipos de cable para armar la red.

» Grueso: 12.2 mm didmetro, para linea troncal. Soporta corrientes 8 amperes. (Figura
6.)

» Delgado: 6.9 mm didmetro, es mds flexible. Ideal para lineas de derivacién. Soporta

3 amperes de corriente. (Figura 6.)

» Plano: Este cable no tiene longitudes predeterminadas y es posible poner

conexiones donde se necesiten.

» De derivacién (KwikLink): Cable de derivacion de 4 conductores, no blindado.
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Cubierta de Aluminio FPoligster

Envoltura de Vinyl o CPE
27000 Par de Datos Azul & Blanco

{4807 Cublerta de Cinta hylar Con Alslamiento
24 AWG. (18 AWG)
Conductores de Cohre
£ e

estafiado y trenzado

Pelicula de Polipropileno

22ANG. (15 AWNG)
Conductores de Cobre

Malla de cobre Cable de Dren

estafiado trenzado trenzados
22ANG. (15 AWG) \ estanado ytrenzado
i ; Far de Alimentacion
Datos en paréntesis son de Cable Grueso Rojo v Negro con aislamiento

Figura 6. Detalles de cable

8.6 Tap’s

Para poder hacer las conexiones entre cables de DeviceNet es necesario utilizar conectores

Tap’s sellados o bien estilo abierto.

8.6.1 Tap’s sellados

Este tipo de Tap’s generalmente se utilizan en la instalacion de la linea troncal o para

segmentos de la misma.

Existen dos tipos: Conectores Micro o Mini, esto es dependiendo del dispositivo.

También hay dos tipos de conectores: Tee (Figura 7) y Multipuerto. (Figura 8)
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Figura 8. Tap Multipuerto
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8.6.2 Tap’s abiertos

Este tipo de conectores se utilizan al principio o al final de la linea tronca, también sirven

para el conector de la alimentacion de la linea. (Figura 9.)

Figura 9. Tap estilo abierto
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8.7 INTERFAZ 1770 KFD

El médulo 1770-KFD es una interfaz que se comunica a un ordenador por medio del puerto

serial RS-232 para proveer el acceso a DeviceNet network. (Figura 10.)

Este médulo de interfaz permite comunicarse:

» Punto a Punto: El ordenador se comunica directamente con el dispositivo (esclavo)
via médulo 1770-KFD para conectarse por nodo o para cambiar los parametros de

configuracion.

» A través de DeviceNet network: Esto permite realizar la transmisién de datos,

gestion y diagndstico de redes locales.

DeviceNet network

Cable RS-232

Madulo 1770 KFD

Ordenador (PC)

Figura 10. Conexion del médulo en la red
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8.8 SCANNER 1769-SDN

El escaner 1769-SDN actia como interface entre los dispositivos DeviceNet y el PLC.

(Figura 11.)

El escaner se comunica con los dispositivos DeviceNet mediante la red para:

YV V V VY

Leer entradas de dispositivos esclavos.

Escribir salidas a dispositivos esclavos.

Comunicarse con dispositivos esclavos (transmision de mensajes).

Cargar/descargar programas a un controlador MicroLogix a través de una red

DeviceNet.

8.8.1 Caracteristicas del médulo (Tabla 4.)

ltem | Descripcion

1 palanca de bus (con enclavamiento)

2A sequro superior para el riel DIN

2B sequro inferior para el riel DIN

3A lenguieta superior para montaje en panel

3B lenguieta inferior de montaje en panel

4 Indicadores LED de estado del modulo y de la red
5 pantalla numérica de direccion y error

B tornillo de tierra

TA conector macho de acoplamiento DeviceNet
1B conector hembra DeviceNet extraible

BA conector de bus movil con pines hembra

8B conector de bus con pines macho

9 etiqueta de la placa del fabricante

Tabla 4. Descripcion del Scanner 1769-SDN

2A

"

{

[

e © EU’L' W

\SB

2B

Figura 11. Scanner 1769-SDN
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8.9 SENSOR 42EF-D1LDAK-F5

Los sensores fotoeléctricos RightSight DeviceNet hacen interface directamente con esta red
industrial sin necesidad de bloques de E/S adicionales, ni adaptadores. Existen dos tipos de
sensores Ajustable y No Ajustable (Figura 12)

Caracteristicas

Envolvente RightSight compacto

Capacidad para resistir proyecciones de agua de 1200 psi (8270 kPa)
Interface directa a la red DeviceNet

Protocolos de estroboscopio y COS

Temporizadores de conexién y desconexion/mono impulso
Contador ajustable con salida

Deteccion de movimiento ajustable

YV V V V V V V VY

Diagnésticos de umbral de doble margen

Sensor RightSight no ajustable Sensor RightSight ajustable
Indicadores
LED ___—— Ajuste de sensibilidad

Punta de 18 mm - [

Aqguijeros pasantes

Base de 18 mm

Figura 12. Sensor ajustable y no ajustable
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8.10 LIMIT SWITCH 802DN-ADS (lever type)

Este interruptor funciona por medio de una palanca que se sujeta a un arbol moleteado que

se extiende desde que hace un ligero contacto. Este a su vez puede ser equipado con

diferentes palancas, dependiendo del uso.

Este limit switch estd construido dentro de las caracteristicas y beneficios de DeviceNet,

esto es para atender las tres principales necesidades:

>

>

>

Aumento del flujo de informacion

Una forma fécil y rdpida de cambiar el dispositivo

Reduccion del tiempo de parada mediante el uso de diagndstico avanzado.

Caracteristicas

>

Conexion directa a la red DeviceNet

Autobaud

Salidas duales con distintos dngulos de operacion
Aprender y ejecutar nuevos angulos

Salidas programables para N.O y N.C.

Contadores configurables y reset a la salida.
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IX. DESARROLLO

9.1 Caracteristicas y descripcion de la maquina.

El propésito de la maquina inyectora de pldstico es ser capaz de suministrar la materia
prima requerida por el usuario al molde, el cual debe de tener un sistema de enfriamiento
apropiado para que el producto se encuentre en buen estado y no pierda sus propiedades y
especificaciones indicadas. Los sistemas que componen a la maquina son: Sistema

hidraulico, térmico, mecanico, de enfriamiento y de control.

Cuando se aplica calor a un material termopldastico para fundirlo se dice que se plastifica. El
material ya fundido o plastificado por calor puede hacer se fluir mediante presion y llenar
un molde donde el material solidifica y toma forma del molde. Este proceso se le nombra

moldeo por inyeccion.

9.1.1 El principio basico de la maquina inyectora comprende las tres operaciones
siguientes.

I.- Elevar la temperatura del plédstico a un punto donde pueda fluir bajo la aplicaciéon de
presion. Normalmente esto se hace calentando los granulos sélidos del material hasta
formar una masa fundida con una viscosidad y temperatura uniforme. Actualmente, esto se

hace dentro del barril de la mdquina.

IL.- Permitir la solidificacion del material e el molde cerrado. En esta etapa el material
fundido ya plastificado, se transfiere a la parte inferior del cafién o sea a la boquilla, que
inyecta hacia los varios canales del molde hasta llegar a las cavidades donde toma la forma

del producto final.

III.- Apertura del molde para la extraccion de la pieza. Esto se hace después de mantener el
material bajo presion dentro del molde y una vez que el calor es removido para permitir

solidificar el material en la forma deseada.
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A continuacion se presenta el esquemadtico de una maquina inyectora de pléstico (Figura
13.)

)
oWe @
aes =
agoooo B
=
L.,

Figura 13. Maquina inyectora de plastico
Como podemos observar en la figura anterior esta maquina no cuenta con una red de

monitoreo; El propdsito de este trabajo es acondicionar una red DeviceNet a la maquina
inyectora.

A continuacién un esquematico en donde se representara la ubicacion de los componentes
de la red. (Figura 14.)

&S

]
DoWn @
aes =
aggoung 8
* =

Figura 14. Maquina inyectora de plastico con sus dispositivos
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Los elementos utilizados en esta red son:

e 3 Sensores Fotoeléctricos 42EF-D1LDAK-F5
e 2 Limit Switch 802DN-ADS5

e 5 mts de cable troncal

e 6 mts de cable de derivacién

e 1 PLC Micrologix 1500

e 1 Modulo 1770 KFD

e 1 Fuente de Alimentacién para DeviceNet

e 1 Scanner 1769 SDN

e Conectores Tap’s

A continuacién un esquemaético del armado de la red. (Figura 15.)

PC con RSNetWorx para
software DeviceNet

PLC MicroLogix 1500 con modulo 1769-SDN

i3] f

[t

Modulo de

E!H comunicacion
™ 1770-KFD

i

Sensor
42EF-DILDAK-F5

] [

#

P
T

LIMIT SWITCH
S02DN-ADS

(&
i
B
Sensor

Sensor L LIMIT SWITCH
- -F5
42FEF-DILDAK-F5 HEER-DILDAK-ES 802DN-ADS

Figura 15. Esquematico de la red DeviceNet

Fuente de Alimentacion
para DeviceNet
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9.2 Armado de la red DeviceNet.

Lo primero que se necesita hacer es la conexion fisica entre la PC y el modulo de
comunicaciéon 1770-KFD por medio del puerto RS 232, se debe tener mucho cuidado al
hacer esta conexién pues al momento de conectar podemos doblar los pines de conector y

esto puede afectar la comunicacién entre el modulo y la PC.

Ahora procederemos a conectar el Power Tap, este es un dispositivo el cual va conectado a
la fuente de alimentacién y al modulo 1770-KFD. Para poder conectar el Power Tap a la
fuente de alimentacion es necesario ponerle un conector Tap estilo abierto, en la Figura 16.

se muestra la configuracién de la conexion.

|
aidddde
Figura 16. Tap estilo abierto con conexidon para la alimentacion

Este dispositivo también va conectado al modulo 1770-KFD ya que por medio de este es
como se comunica la red a la PC, para esta conexién se necesita un Tap estilo abierto.
Los Tap’s estilo abierto ya traen la configuracion en cédigo de colores como se muestra en

la Figura 17.

Figura 17. Tap estilo abierto con configuracion
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Es importante destacar que el Power Tap ya trae un tramo de cable para que de ahi se
comiencen a hacer las conexiones de la red troncal, también trae otro tramo de cable al cual

se le conecta una resistencia de 120 Q. (Figura 18.)

V+
CAN-H
=
<| |SHLD ——ny Il
C AN
V-

Figura 18. Tap estilo abierto con resistencia terminal

Hecho todo lo anterior se procede a conectar un Tap Tee para que de este se pueda hacer
una derivacion y a la vez sea la continuacion de la linea Troncal. La derivacion va al primer

Limit Switch 802DN-ADS. (Figura 19.)

a4l _D WO T

:

Figura 19. Tap Tee para la derivacion

Al terminar de conectar el Limit Switch a la derivacion que pertenece, se continda con la
conexion del otro tramo de la linea Troncal al Tap Tee, esto es para hacer que la linea

troncal se extienda los mds cerca de donde va a ir ubicada la préxima derivacion.
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Ya que la linea troncal esté bastante cerca de donde va a salir la derivacion colocamos otro
Tap Tee para poder hacer la derivaciéon que va dirigida al préximo Limit Switch 802DN-

ADS, y se continua poniendo mds cable para la line troncal.

El procedimiento de colocacién de Tap’s Tee es repetitivo, pues para cada derivacién se

ocupara un Tap.

De la misma manera se extiende la red hasta estar lo mas cerca de donde se va a colocar el
siguiente dispositivo que es un sensor fotoeléctrico 42EF-D1LDAK-F5; Colocamos un Tap

Tee para la derivacion de la linea troncal.

El paso anterior se va a repetir otras dos veces mds, ya que como se menciond

anteriormente se van a utilizar 3 sensores fotoeléctricos.
Para poder terminar y cerrar la linea troncal es necesario colocar otra derivacién con un Tap

Tee, al final de este derivacion se debe colocar una resistencia de 120 Q en un Tap estilo

abierto, esto es necesario ya que de esta forma se indica el final de la red DeviceNet.
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9.3 Configuracion de la Interfaz 1770 KFD a través de RSLinx

RSLinx es el software que permite establecer una comunicacion entre la PC y la interfaz
que se utilizara. Para esto lo primero que se debe hacer es ingresar al software RSLinx

dando doble clic sobre el icono correspondiente al programa (Figura 20.).

Figura 20. Icono de RSLinx

Una vez dentro del programa, este mostrara la ventana principal del software en la que se
despliegan un menu de opciones, para iniciar la configuracion del driver (o controlador) se

debe dar un clic sobre el icono “Configure Drivers”. (Figura 21.)

‘Q? RSLinx Classic Gateway
File Edit Wiew Communications Station DDEJOPC  Security Window Help

= | S| 2liz] |

[ um OB13/10 (110980

Figura 21. Ventana "Configure Drivers"

Configure communication hardware
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Enseguida se arrojara una nueva ventana (Figura 22.) en la cual se podra generar el driver

que utilizara la interfaz de la red.

Configure Drivers PIX
- Available Driver Types: - 1
Cloze

i~ Configured Drivers:

Marmne and Description | Statuz

Figura 22. Ventana para configurar controladores

Para crear el controlador se de dar un clic sobre la opcion “Available Driver Types”; la cual
sirve para agregar el controlador (driver) que utilizara, ya que en esta opcion se despliega

una lista de los diferentes tipos de drivers que se pueden configurar con RSLinx.(Figura 23)

Configure Drivers

- Awallable Driver Types: 1
Cloze

AS-232 DF1 devices *

Ethernet devices

Ethemet/IP Driver

1784-K.T K TRD)PETAD)PCME for DH+/DH-485 devices
1784-KTC<] for ControlMet devices | Status
DF1 Palling kazter Driver

1784-PCC for ControlMet devices
1784-PCICIS) for ControlMet devices
1747-PIC / AIC+ Driver

DF1 Slave Driver

5-5 SD/502 for DH+ devices Tarl
Wirtual Backplane [5 oftLogis58u) Q
DeviceMet Drivers [1784-PCDVPCIDS 1770-KFD,50MPT diivers) z

PLC-5 [DH+] Ernulatar driver =]

SLC 500 [DH4E5] Emulator driver
SoftLogixb driver

Remote Devices via Ling Gateway

e

Figura 23. Lista de los distintos tipos de controladores "Drivers"
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Para este caso se utilizara la opcion de “DeviceNet Drivers” (ya que esta es la que incluye

el driver de la interfaz a utilizar), y después de seleccionar esta opcion se debe dar un clic

sobre “Add New”. (Figura 24.)

Configure Drivers

i Awailable Driver Types:

Add Mew...

Configured Drivers; -

_Hame and Description Status

Figura 24. Seleccion del driver a utilizar

Después de dar clic sobre la opcion “Add New” se mostrara una nueva ventana en la cual
se debe de seleccionar el tipo de interfaz a utilizar para la red DeviceNet que se construira,
en este caso seleccionaremos la opcion “Allen-Bradley 1770-KFD” y en seguida dar clic

sobre el boton “Select”. (Figura 25.)

DeviceMet Driver Selection - BSLinx DeviceMet-2

ROCKWELL | &:2ecevcoeonee
SOFTWARE | T e

Allen-Bradley 1747-50MPT

Select " Cancel

Figura 25. Seleccion de la interfaz
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Ahora el programa arrojara una nueva ventana (Figura 26.) en la cual debemos de elegir las

siguientes caracteristicas:

» Serial Port Setup
¢ Port Select (nimero de puerto serial por el cual se hard la comunicacién), en
este caso se utilizara el COM 1 de la PC.

¢ Data Rate (velocidad de transmision de los datos), se trabajara con la de 9600.

» DeviceNet Port Setup
% Node Address (el nimero de nodo que utilizara la interfaz dentro de la red
DeviceNet), en este caso lo colocaremos como el nodo nimero 62.

+» Data Rate (velocidad de transmision de los datos dentro de la red), se colocara la

de 125 K.

Después de ingresar los pardmetros necesarios solo se debe dar un clic sobre el botén

(‘OK”-

Allen-Bradley 17 70-KED Driver Configuration @@

% Allen-Bradley 1770-KFD Driver
Diriver Rewvigion: 2068
Copyright € 1333

Allen-Bradley Company
&, Divigion of Bockwell &utomation

-FFD Diniver Setup
-Senal Port Setup- DeviceM et Port Setup

Port Select !::I:It-.-11 Lj Mode Address ]EE j‘

[ata Bate 9E00 v] Data Rate 125K v]

-Modemn Setup
I Usze Modem Dialer I T g e I
ro —

Thiz port is hiot currently in use.

Ok | Cancel | Help

Figura 26. Configuracion del controlador 1770-KDF
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Después de haber presionado la opcion “OK” aparecera en pantalla la ventana que se

muestra en la Figura 27., la cual aparecerd parpadeando unos cuantos segundos.

DeviceMet Interface Configuration

%,

Figura 27. Inicializacion de la comunicacién

Si la conexion fisica entre la interfaz y la PC estd bien, aparecerd una nueva ventana en la
cual se debe colocar el nombre del controlador (Figura 28.), se dejara el nombre que en

automatico arroja y ahora se debe de dar un clic sobre la opcion “OK”.

Add Hew BESLinx Classic Driver

Chiooze a namie for the riew driver,
[15 characters masimum]

Cancel |
11770-KFD-1

Figura 28. Ventana para el nombre del controlador

Enseguida aparecera de nuevo la ventana “Configure Drivers”, si todo quedo bien entonces
el controlador que se configuro aparecera en la tabla “Configure Drivers” con el nombre

que se le coloco, la velocidad de transmision y el “Status” del mismo (Figura 29.).

Si el controlador que se creé aparece con el Status de “Runnig” eso significa que el
controlador ya estd funcionando y que ya se puede establecer una comunicacién entre la
Interfaz y la PC, y por tanto ya estd lista la interfaz para poder a iniciar la configuracién de

la red DeviceNet dentro de RSNetworks lo cual se explicara més adelante.
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Para finalizar dar clic sobre la opcion “Close” de la Figura 29.

Configure Drivers.

- Aveallable Driver Types:
Cloge
IDeviceNet Dirivers [1784-PCO/PCIDS 1770-KFD SDNPT drivers];‘ Add New. . | —l

~ Configured Drivers:

Mame and Description l__§_t_a_t_y_s
1770-KFD-1, MAC ID:62, Baud Fate: 125k - RUMNNING Running

Figura 29. Status del controlador

Si se desea se puede comprobar que la comunicacién entre la Interfaz y la PC estd
establecida, para ello en la venta principal de RSLinx se debe dar un clic sobre la opcion
RSWho (Figura 30.), dicha opcién arrojara una nueva ventana en la cual se muestran los
controladores que estdn activos en este caso deberd aparecer la interfaz que se configuro
anteriormente (Figura 31.), si es asi entonces todo estd bien y se procede a cerrar la ventana
del programa RSLinx.

(Nota. Se debe cerrar el programa pero no se debe de apagar, de lo contrario el

controlador se deshabilitara).
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‘Q‘ RSLinx Classic Gateway
File Edit View Communications Station DDEJOPC  Security Window Help

5| &) 18] Blie %

[ oM 0513/10 [03:52FM

Display station browser

Figura 30. Ventana principal de RSLinx

Ex RSWho - 1

Mat Browsing
- tion, IhG_LAB, ALTO

2 Linx Gateways, Ethernst % ﬁ

[ g5 1770-KFD-1, Devicehlat Lins | 770KFD-1
faatew, ., Devicehlet

Figura 31. RSWho
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9.4 Configuracion del controlador del PLC a través de RSLinx

RSLinx es el software que permite establecer una comunicacién entre la PC y la interfaz
que se utilizara. Para esto lo primero que se debe hacer es ingresar al software RSLinx

dando doble clic sobre el icono correspondiente al programa. (Figura 32.)

Figura 32. RSLinx

Una vez dentro del programa, este nos arrojara la ventana principal del software en la que
se despliegan un menud de opciones, para iniciar la configuracién del driver (o controlador)

se debe dar un clic sobre el icono “Configure Drivers”. (Figura 33.)

Enseguida se desplegara una nueva ventana (Figura 34.) en la cual se podra generar el

driver que utilizara el PLC.

‘Q* RSLinx Classic Gateway
File Edit View Communications Stakion DDEfOPC  Security  Window Help

= & S\8| Blle| ¥

Configure communication hardware

[ mom [ |oepEio [1nosam
Figura 33. Ventana principal de RSLinx

50



Configure Drivers

- Awailable Driver Types: - | Close

i~ Configured Drivers:

Mame and Description | Status

Figura 34. Configurar controladores "Configure Drivers"

Para crear el controlador se debe dar un clic sobre la opcion “Available Driver Types”; la
cual sirve para agregar el controlador (driver) que se va a utilizar, ya que en esta opcién
se despliega una lista de los diferentes tipos de drivers que se pueden configurar con

RSLinx. (Figura 35.)

Configure Drivers

~dweailable Drriver Topes: 1 -
e Cloge
| S .. =

R5-232 DF1 devices \ Help

Ethernet devices

i~ [ Ethemet/IF Driver

1784-K T THD)/PRTHD)/PCE for DH+/DH-485 devices
1784-KTC<] for ControlMet devices | Shatus
CF1 Polling b aster Driseer

1784-PCL for ControlM et devices
1784-PCICIS) for ControlM et devices
1747-FIC £ AIC+ Driver

DF1 Slave Driver

5-5 50/5D2 for DH+ devices

Wirtual Backplane [SoftLogixBEm) Q

DeviceMet Drivers [1784-PCOAPCIDS 1770-KFDSDMNFPT drivers)
PLC-5 [DH+] Emnulator driver

SLC 500 [DH485) Emulator driver

SoftLogixh driver

Remote Devices via Ling Gateway

Figura 35. Lista de los tipos de controladores
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De la lista hay que seleccionar la opciéon de RS-232 DF1 ya que esta es el tipo de

comunicacion que utiliza el PLC, y después de seleccionar esta opcién se debe dar un clic
sobre “Add New”. (Figura 36.) hat

Configure Drivers

Available Driver Types: -

Add Mew.. —T—::—TS—]

- Configured Drivers:

| Name and Description | Status

Figura 36. Seleccion del driver a utilizar

Al presionar el boton de “Add New” aparecera una opcion en la cual se debe colocar el
nombre que tendrd el controlador, en este caso dejaremos el que da en automadtico el

programa “AB_DF-1" (Figura 37.), dar clic sobre el boton “OK”.

Add New R5Linx Classic Driver x

Chooze a name for the new driver.
[15 characters maximun]

Cancel

4B _DF1-1

Figura 37. Nombre del controlador

Aparecerd una nueva ventana (Figura 38.) en la cual se configura las caracteristicas del

controlador (driver):
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Configure RS-232 DF1 Devices '

Device Mame: 4B _DF1-1

Comm Paort: | COM1 - Device: |PLE-EHD _'J

Baud Bate: ] 159200 w Station Mumber: J1m

[Dctal]

Parity: |Maone - Erar Checking:  |BCC LJ
Stop Bits: |1 A Protocal |Full Duplex -

Auto-Configune

I Use Modern Dialer

QK | Cancel ‘ Delete ‘ Help ‘

Figura 38. Ventana de configuracion del controlador

» Comm Port (nimero de puerto por el cual se hard la comunicacién), en este caso se
trabajara con el COM1 de la PC.
» Device (el tipo de controlador), colocar la opcién de PLC-CHO

Enseguida dar clic en la opcion de “Auto-Configure” de la ventana de la Figura 39 para
que se realice de forma automatica la configuracion del controlador.

Si la conexién fisica entre la PC y el PLC estd bien elaborada aparecerd el mensaje
“Autoconfiguration Succesfull” (Figura 39.) si es asi entonces proceder a dar clic en la
opcion “OK™.

Device Name: AB_DF1-1

Comm Port: | COM1 v] Device: |SLC-CHO/Micro/Panehisw __'_J

Baud Rate: 119200 - Station Mumber: ’DD—‘

[Decimal)
Patity: |None hd Ermor Checking:  |CRC '1
Stop Bits: 11 - Protocol: |Full Duples =

Auto-Configure Bt -E'iarif'iﬁdr'étidn Successhul

™ Use Modem Dialer

Ok ‘ Cancel J Delete ] Help

Figura 39. Auto-Configure 53



Después de dar clic en la opcion “OK” el programa regresara a la ventana “Configure
Drivers”, en dicha ventana en la opcion de “Configured Drivers” el nombre del controlador

que fue creado con el “Status” de “Runnig” (Figura 40.) dar clic en “Close”.

]
»

Configure Drivers

-~ Available Driver Types: -

I £

Cloze

Help

~ Configured Drivers: —

‘MName and Description | Stahuz

&B_DF1-1 DH485 Sta: 0 COMS: BUMNING Canfigure...

Skartup...
Start
Shop

Delete

i

Figura 40. Status del controlador

Si se desea se puede comprobar que la comunicacion entre el PLC y la PC esté establecida,
para ello en la venta principal de RSLinx dar un clic sobre la opcion RSWho (Figura 41.),
dicha opcién nos arrojara una nueva ventana en la cual se muestran los controladores que
estdn activos en este caso deberd aparecer el controlador que configuramos anteriormente
(Figura 42.), si es asi entonces todo esta bien y se procede a cerrar la ventana del programa
RSLinx.

(Nota. Se debe cerrar el programa pero no se debe de apagar, de lo contrario el

controlador se deshabilitara).
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RSLinx Classic Gateway

[ [ [ [oghenu 075t

Display station browser

Figura 41. Opcién RSWho

RSLinx Classic Gateway - RSWho - 1
File Edit View Communications Station DDEJOPC Securky window Help

=| %| 518 li2| ¥

V¥ Autabrowse Fefesh %}g @ Browsing - node 0 found
‘Workstation, PERSONAL-TA4319
1!?5 Linx Gakeways, Ethernet

S | i}
00, Warkstation, DF1-COM1 DFI-COML  UNTITLED

& 01, MicroLogix 1500 LRP, UNTITLED

For Help, press Fi [ [ [oapejio [omsiem

Figura 42. Ventana de RSWho
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9.5 Configuracion y ajustes principales de RSNetWorx para la red DeviceNet

RSNetWorx es el software que permite configurar los dispositivos que estén conectados a
la red, asi mismo este programa es el que permite definir que dispositivo serd el “maestro”

y cuales dispositivos seran los “esclavos” en la red. Para iniciar hay que hacer doble clic en

el icono del software RSNetWorx. (Figura 43.)

Figura 43. RSNetwox

Ya que se ingrese al programa se mostrara en pantalla la ventana principal, en la que se

despliega el ment de opciones (Figura 44.), en la parte derecha de dicha ventana es en la

cual se colocaran los dispositivos que formaran la red.

_lofxI
Eile Edit View Metwork Device Diagnostics Tools Help

BE-B8 e v |@alE t|E -2 H &
Hardwiare =i
= ) Devicehet
= ) Categary

= AC Drive

= ) Barcade Scanner

= ) Communication Adapter

@ 2 DPI to DeviceNet

= [ Devicelet to SCANport

=) Dodge EZLINK

= ) General Purpose Discrete V0

=) Generic Device

= ) Human Machine Interface

@ 2 Inductive Proximity Switch

=) Limit Switch

& ) Motor Overload W

=) Photoelectric Sensor

= [ Rockwell Automation miscellaneou

= ) SCANport Adapter

-

= ) Smart MCC
=) Specialty O -] =
L I [ | /}ui4(»m)Greph (Spreadshest | Wesier/Slave Conauiaton ) Diagl¢] ;l_l
=
ol | Message Code | Date || Description
I
@
(=43
&
2
= |l | 0
Ready |Omine 7

Figura 44. Ventana principal de RSNetworx
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Para comenzar se debe estar en linea con la interfaz configurada en la Seccién 6.3, dar clic
en la opcion “Online” la cual se encuentra en la barra de herramientas del programa

(Figura 45.) o bien con la tecla F10 y dar clic en la opcién “Aceptar”.

.2 L [5]x]

Eile Edit View MNetwork Device Diagnostics Tools Help
8 & - 2 B @ Qs 8- A F &
Hardwrare =l =

[

Befars the software allows you to configure anline devices, vou must upload or dawnioad device information, When
y the: uplnad or downlnad operation is completed, vour offine configuration wil be synchrorized vith the riine
netwiork.

(] Safety Discrete IfO De|
) Smart MCC

) Spedialy IO

Rockwell Autamation -

Mote: You can upload or download device information on either a network-wide or individual device basis,

Rockwell Automation - Do
Rockwell Automation - Ele
Rockwel Automation - Re:
Rackwell Automation/Ente
Rockwell Autamation/Spre o

e B e oo e ol e B o o e s e

£ 2 M| 4| b| M} Braph { Speadshest }, MasterSlave Confguralion ), Diagnashcs |
=
ol | Message Cods | Date | Description
= | E/
Ready Online - Nat Browéing

Figura 45. Opcion "Online"

Aparecerd una nueva ventana en la cual se debe dar doble clic en el nombre del controlador
que fue configurado anteriormente en RSLinx “1770-KFD-1”, y después dar clic en el
botén “OK”. (Figura 46.)
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Browse for network [3__(]

Select a communications path to the desired network.

v dutobrowse

=1 [ workstation, ING_LAE_ALTO
¥-@5 Linx Gateways, Ethernet
ool 1 770-KFD-1, Devicel

ak. k Cancel I Help J

Figura 46. Seleccion de la interfaz

Aparecerd en pantalla una nueva ventana en la cual se debe dar clic en la opcion “Aceptar”,
enseguida el programa comenzara a través de la interfaz a buscar de forma automatico los

dispositivos que se encuentran conectados. (Figura 47.)

Browsing network...

Mot found: Device at address 24

Cancel

Figura 47. Escaneado de la red

Se mostraran en pantalla los dispositivos que estdn conectados a la red. (Figura 48.)
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©% *DeviceNet - RSNetWorx for, DeviceNet B ﬁ a

Fle Edit View MNetwork Device Diagnostics Tools Help

|8 w-HS| 5 BB R |RalE B8 &4 F i
Hardware = Bulletin G020M  Bulletin 802DM  1769-SDK RightSight RightSight RightSight =

I[] Communication Adapter A Limit Switch Limit Switch-1 Scanner Standard Standard Polarized
00D DFI to Devicehet ¥ Module Diffuse Diffuse-1 Retroreflectiv...

[) Matar Starter
I Photoelectric Sensor -
I[7) PointBus Motor Starter
I Reckwell Automation misc
[T sCANport Adapter
I[7) Safety Discrets If0 Devic
0’7 Smart MCC
7 specialty Lo
Wendar
Rockwell Automation - Alk
Rockwell Autamation - Do

1770-KFD
RE232 Interface

Rockwell Automation - Ele
Rockwell Automation - Re
Rockwell Automation/Ente
Rockwell Automation/Sprt

= |
< | > 5 7
M4 ¥ | W} Graph | Speadsheet ) Master/Slave Configuration §, Diagniostics |

2
21 | Message Code | Date ] Description

8 sonion0s 16/08/2010 21:24:00 Address 00: The scanner may be unavailable for 5-10 seconds while updating Flash memary.

ODNET:UIDI 16/08/2010 21:19:12 Made changed ko online. The anline path is ING_LAE_AUTO!1770-kFD-1.
@
o
=
=
o
2
= |£ 2
Ready Online - Mot Browsing

Figura 48. Dispositivos conectados en la red

Ahora se procederd a configurar el scanner como el “Maestro” de la red, dando doble clic
sobre el icono del scanner, se mostrara la ventana de propiedades del dispositivo, aparecera

otra ventana, dar clic en la opcion “Upload”. (Figura 49.)

Scanner, Configuration Applet E|

Do pau want ta upload the configuration from the device, updating the
software's configuration; or download the software's configuration to
the device, updating the device?

For more information, press F1

Upload | Dovwnload J Cancel |

Figura 49. Configuracion del Scanner

El scanner comenzara a hacer una identificacion de los dispositivos que se encuentran

conectados fisicamente en la red. (Figura 50.)
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Uploading from Scanner

Uploading Scanlist Addes= 8. .

Cancel

Figura 50. Estado de la red

Terminado el escaneo, dar clic en la opcion “Scanlist”, dar clic en el boton “>>" para que

los dispositivos conectados a la red se registren en el “Scanlist” del scanner. (Figura 51.)

51 1769-8DN Scanner Module

General] Module  Seanlist ] Input ] Dutput1 ADR ] Summaly]

Available Devices: Scarlist:

B 01, Bulletin 802DM Limit 5...
;J B 03, Bullstin B020N Limit §...
§ 11. RightSight Standard ..

_<J ¥ 12 RighiSight Standard ..
§ 54 Rightsight Palarized .

¥ Automap on Add ¥ Mode Active
- Electronic Key;
Upload fram Scanner... ]-;C r[:lozlfcicee'ljjype
v end
Download bo Scanner. v F':Bonduoc:t Code
— I Major Revision
Edit 1/0°Parameters... S

Aceptar J Cancelar | Aplicar J Aypuda

Figura 51. Ventana de la opcidn "Scanlist"

En la misma ventana de propiedades se puede consultar las direcciones que utilizaran los
dispositivos en el Scanner y posteriormente en el PLC para esto dar un clic sobre la opcién

de “Input”. (Figura 52.)
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L5 1769-SDN Scanner Module

. ¥ Options. .. !
Memary: |Discrete Vi Start'word: |0 _....i:::‘

|

Aceptar | Cancelar Aplicar Ayuda

Figura 52. Ventana de la opcién "Input" del scanner

Otra funcién muy dtil de la ventana de propiedades del scanner es que también permite ver
si todos los dispositivos estdn activados, dar un clic sobre la opcion “Summary” (Figura
53.) en la ventana de propiedades del scanner, dar clic en la opcion “Aplicar” y enseguida

proceder a cerrar la ventana de propiedades del scanner.

L5 1769-SDN Scanner Module

Generall Modulel Scanlistl Input | Dutput] &DF Summary |

Node ! Active ! Key ! I ! b apped ! Ou... ! tapped I
15005l Mo i 0 Mo

_[?] 1 I

f 03Bl Yes DWP 1 ] Mo

§ 1R Yes  DWP 1 0 Mo

% 12Rig. Yes  DWP 7 0 Mo
§54Rig. Yes  DWP 1 0 HNa

4 Ll i

Aceptar | Cancelar Aplicar Ayuda

Figura 53. Ventana de la opcién "Summary"
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Si todo fue realizado con éxito el scanner fisicamente tendra el codigo “00” lo cual
confirma que la red estd bien configurada. Pero en caso de que el scanner marque el codigo
“80” debemos de proceder a encenderlo, la manera de hacer esto se explica mas adelante en

la unidad 4 y 5, ya que se requerird usar un PLC para poder encender el scanner.
Antes de cerrar el programa debemos guardar la configuracién de la red, ingresamos a la

opcion “File” y después seleccionamos “Save As”, colocar un nombre a la configuracion y

dar clic en “Aceptar”. Posteriormente se puede proceder a cerrar el programa.
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9.6 Configuracion y ajustes del Scanner con RSLogix 500

RSLogix es el software que permite encender el scanner que se utilizara en la red

DeviceNet (este procedimiento solo aplicara en caso de que el Scanner este apagado es

decir cuando este marque “80”).

Una vez que se activa el controlador del PLC tal como se indic6 en la Seccién 6.4 se podra

activar el Scanner “1769 SDN” que se utiliza en la red DeviceNet. Abrir el programa

RSLogix (Figura 54.) dando doble clic sobre el icono del programa.

Figura 54. RSLogix 500

Una vez que se ingresa al programa este desplegara la ventana principal, la cual contiene un

menu de opciones. (Figura 55.)

‘' RSLogix 500

Flle View Comms Tools Window Help

EEX

[C=dE]smEes o

MJasmrEEaaOe] e ->

OFFLINE

Mo Forses

Mo Edits

Fomces: Bizablad

Drriver: [unknown)

For Help, press F1

SE A < i - ABL RS ‘

[4]» [\user £Bt £ TimeriCourter & InputiOutput & Compare |

[ I [ [~

Figura 55. Ventana principal de RSLogix 500
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Para iniciar en la ventana principal elegir la opcion “New” (Figura 56.) la cual desplegara
una lista en la cual se muestran los distintos tipos de PLC que se pueden programar con este

software, de la lista seleccionar “Micrologix 1500 LRP Series B”. (Figura 57.)

g RSLogix 500

File Wiew Comms Tools ‘Window  Help

D@ W& Be[> o Sa&mvEaane] -
DRMew ¥ Mo Forces pod T 3.F 3F Lk A diF AL Aes
Mo Edits #| |Forces Dizahled (# E E

[A¥[\vser £Bt £ TmeriCounter A Inputiomtput & Compare |

Diiver: [unknown]

Create a new document | |

L

Figura 56. Opcion "New"

Select Processor Type

X]
Processor Name:lUNTITLED

1747-1514 5/01 CPU — 4K Hem. ~ Cancel |
1747-1511 5701 CPU - 1K Men. F
Bul 1764 Micrologizx 1500 LEP Series C Help |
: Micrologiz 1500 LEP Series B
Bul 1764 Micrologiz 1500 ISP Seriez C
Bul 1764 Micrologiz 1500 1LSFP Series B
Bul . 1764 MicroLogiz 1500 ISP Series A
Bul 1787 MicroLogizx 1200 Series C (1 or 2 Comm Ports) i|
Bul 1762 Micrologiz 1200 Series B
Bul 1767 MicroLogizx 1200 Series A
Bul 1763 Micrologiz 1100 Series A
Bul 1781 MicroLogiz 1000 Analog
Bul 1761 HicroLogiz 1000 DH-485-HDSlawve
Bul 1761 MicroLogiz 1000 o
- Commurnication setings
Diriver Processor Mode: Reply Timeout:
| [unknown) - | |1 Ootal (=1 Wtho Active. I |1 a (Sec))
Dacimal]

Figura 57. Lista de controladores
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Una vez que se selecciond el PLC, se mostrara una nueva ventana, en esta ventana es en la

cual se puede programar al PLC, checar médulos conectados, etc. (Figura 58.)

H' RSLogix 500 - UNTITLED El@g‘l
File Edt View Search Comms Took Window Help
e = A= B0 o

| [oFFunE 3] [NoFoces 3]

| [HoEdis [3] [Forces Enaled 2]
| Difver. {unknown)

=[] Cortraller
i Controller Froperties
%% Processor Status
4% Function Files
80 1o configuration
B Channel Configuration
= L] Program Files
B svso-
B svs1- A
& Lapz- g
=[] Data Files
BY Cross Reference
[ co - outPut
B n-mpot
B s2-s187US
B3 - BINARY
[ 14 - IMER
Bl cs5 - counTeER
Bl RE - coMTROL i
W7 - INTEGER
Bl ra - RESERVED
(=[] Data Logging
[ configuration

Status
(= (1] Fores Files
B oo - outeur
B 1 -meut R =
< il |5 AT re 2 £ <l | i

For Help, press F1

Figura 58. Area de trabajo de RSLogix

De la ventana “UNTITLED” seleccionar la opcion “IO Configuration” (Figura 59.), ya que
en esta opcion es en la cual se le podré indicar al PLC una instruccidn para que reconozca

los médulos que tenga conectados fisicamente.

E" RSLogix 500 - UNTITLED [SEE
File Edit “iew Ssarch Comms Tools ‘Window Help

[DEd[& ¢ 2o o - -l

| [oFeLE [][NoFarzes  [3] EI e TTOAE At 4 5 b am s
| Mo Edits [#] [Forces Enabled [+ I
T Nude 1d || 4[» [\User LB £ Timer/Counter & InpubiOutput 4 Compare

¥ UNTITLED

=] DPrD]ECl ,_,

(21 Help | oooo " END)—{ T
(23 Contralier |

-4 cortroller Properties
Q Processor Status
ion Files

i arne Cunllgur\
5] |‘_-| Program Files

B svso-
B svs1-

LDz

e e

Figura 59. Seleccion de "10 Configuration"

65



Al seleccionar esta opcidn aparecerd otra ventana la cual muestra los dispositivos de E/S

(I0) que estan conectados a la PC. (Figura 60.)

(0 Configuration

Current Cards &wailable

Filter {10 Vi
- Part # ] Description | ~
Read |0 Config. 1769HSC  High Speed Counter
1769-148 S-lnput |solated 120WAC
17E9-141E TE-Input 734132 WAC
1769-IF4 Analog 4 Channel Input Module
17E3-IF4<0F2  Analog 4 Chan Inp/2 Chan Out
J ﬂi Part # | Description | 1769-F2 Analog 8 Chan Input
0 Bul 1764 Micralogix 1500 LRP Seres B 176312 12-lnput 159/265 WAL
E_ 17691016 1E-Input 10/30%0DC
2 1769-I0EX0%W 4 B-Input 24 VDL, 4-Output (RLY)
3 1769-I016F 16-Input High Speed 24 VDL
4 17631032 32-lnput High Density 24 VDT
5 1769-IRE E Channel RTD Module 5
B 1763-ITE E Chanrel Thermocouple Module
7 1769-048 S-Output 1204240 WAL
i 1769-041E 16-Output 120/240 WAC
1763-0B8 S-0utput High Current 24 VDT
1769-0B16 1E-Output 24 WDIC Source
1769-0B16F  16-Output 24 DT Source w/ Pratectio
1769-0B32 32-0utput High Density 24 VDT
1763-0F2 Ainalog 2 Channel Output Module
Help Hide A&l Cards J 1763-0F8C Analog 8 Chan Current Dutput £
=3 L

Figura 60. Ventana de configuracién de E/S

Como se observa en la parte izquierda de la ventana de la Figura 60. El dnico dispositivo
de E/S que reconoce es el PLC, para aumentar el Scanner como dispositivo de E/S hay
presionar la opcién “Read 10 Configuration” de la ventana que se muestra en la Figura 60,
al presionar esa opcion aparecerd una nueva ventana (Figura 61.) la cual solicita el “Driver”
al cual esta conectado tanto el Scanner como el PLC, elegir el controlador que se configuro

en la Seccion 6.4 y presionar la opcion “Read 10 Config.”.

Read |0 Configration from Online Processor

Crivver Foute Proceszor Mode:
AB_DF1- 1‘] Decimal [=1
- Octal]
i Last Configured -
| =l

Reply Timeout:
10 [Sec.] Who Active..

Cancel J Read 10 Config. | Help

Figura 61. Ventana "Read 10 Config"
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Después de dar clic en la opcion “Read IO Config.” cerrar esa ventana y en automatico se
mostrara de nuevo la ventana “IO Configuration” la cual ya mostrara en la parte izquierda

de la ventana al “Scanner 1769 SDN” como dispositivo de E/S dado de alta (Figura 62.),

enseguida cerrar la ventana.

. If0 Configuration ] | |

Current Cards &vailable
Filker 1AII 10 >
Part # ] Description | ~
1763-HSC High Speed Counter
176348 S-nput [golated 1200WAC
17691416 16-lnput 7341 32 WVAC
1769-F4 Analog 4 Channel Input Module
1769 IF4<0F2 Analog 4 Chan Inpd2 Chan Out
1769-F8 Analog 8 Chan Input
0 i 1500 LRP Series C 17E3-M12 12-nput 159/265 WAL
1 nher 1769016 16-nput 10/30%DC
2 176906004 Blnput 24 WD, 4-0utput [RLY)
3 1763-1016F 16-lnput High Speed 24 VDT
4 1769032 32-Input High Density 24 VDT
5 1763-IRE & Channel RTD Module =
[ 17EHTE E Channel Themocouple Module
7 = 1769-048 8-0utput 1204240 WaC
&} 1769-0416 16-Output 1204240 WaC
i 1783-0E8 8-Output High Current 24 WDC
10 17E3-0B16 16-Output 24 YOG Source
11 o 17E9-0B1ERP 16-Output 24 YD C Source w/ Frotectio
< | 1769-0B32 32-0utput High Density 24 VDT
= = 1769-0F2 Analog 2 Channel Output Module
Adyv Config J Help ‘ Hide A0l Cards 1763-0F8C Analog 8 Chan Curent Output w

Figura 62. Scanner dado de alta como dispositivo de E/S

Se mostrara en pantalla de nuevo el drea de trabajo del programa, ahora hay que conectarse

al PLC, dar clic en la parte superior izquierda y seleccionar la opcion “Download”. (Figura

4 RSLogix 500 - UNTITLED [BEET
File Edit Wiew Search Comms Tools ‘Window Help

DEW| S| ¢ B “ | B s s rE e s o)) ]
| [oFFLINE [3] [Neo Forces + [ == o o o e owes ol

1 [¥ [\User LB £ TmericCourter A mpuliodiput & Compare |

[=1-(Z1 Cortroller
L4 controller Properties
|5 Processor Status
%X Function Files
110 1o contiguration
+- B channel Configuration

=121 Program Files

SVE0-
B osvs-
& Lapz-

=11 Data Files
2 Cross Reterence

[ oo-outPur

o i Y

-sTATUS
- BINARY

- TIMER:

- COLNTER
- CONTROL
- INTEGER
-0 Fe-

FLOAT

=1 ] Data Logging
[ configurstion
[ status
(L1 RCP Configuration Files
=] Farce Files
[ oo-outPur &
< B |3

(<> \File 2 /£

el | S

|2:0000

Fer Help, press F1

Figura 63. Seleccion de la opcién "Download"
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Save Program As...

Path: C:\Documents and SettingssAutomatizacion'\Mis documentos

Guardar en: | () Mis documentos

=~ = B ef E-

,—"_'l i risica
|d MMis imagenes

Mambre:

Tipo:

Revizion Mate

[~ Export database

Processar Mame :
Proceszor Tupe

]FlSLogix Files [*R55)

-Expoit file types
6 logk (C Al C

[™ Save data baze as external files
File PLC Infarmation

UNTITLED

LJ Cancelar

Apuda

-

Station #:  1d

Bul1764  Micrologi« 1500 LRF Series C

Version:{ﬂ

el programa, se colocara el nombre “Red” y dar clic en la opcidon “Guardar”. (Figura 64.)

—
E|

Figura 64. Ventana de "Save Program As.."

Al seleccionar la opcion “Download” el software pedird guardar los cambios realizados en

Después de guardar el programa se mostrara una nueva ventana la cual preguntara si se

desea descargar el programa al PLC que se encuentra conectado al driver configurado en

RSLinx, dar clic en “Si” (Figura 65.), al dar clic en dicha opcién se mostrara una ventana

temporal en la cual se mostrara el avance de la descarga del programa al PLC. (Figura 66.)

RSLogix 500

N

Downloading Program
(UNTITLED) For Bul. 1764
To

Micrologix 1500 LRP Series

(UNTITLED) Bul. 1764 Micrologix 1500 LRP Series C

DriveriAB_DF1-1 at Mode:1

Are you sure you wank to proceed with Download?

Mo

-,

Figura 65. Ventana de descarga al driver configurado en RSLinx

68



Downloading Processor linage [3_(]

Cancel

Safriting Internal Files

Figura 66. Ventana del avance de la descarga del programa en el PLC

Una vez que la barra de proceso de descarga se llena aparecerd en pantalla una ventana que

pregunta si se desea estar en linea con el PLC, dar clic en “Si”. (Figura 67.)

RSLogix 500

T E Do wou wank ko go Online?
-
Si | Mo J

Figura 67. Ventana "Estar en linea o no con el PLC"

Al estar en linea con el PLC en la parte superior izquierda aparecerd en color verde
fosforescente la opcion “REMOTE RUN” (Figura 68.) lo cual indica que la PC ya esta

comunicdndose con el PLC, por lo cual ya se podrd activar el scanner de la red.

“H° RSLogix 500 - RED

File Edit ¥iew Search Comms Tools ‘Window Help

Y= EEEIE

D =+ aa ] '—4

REMOTE AU L El»—«trasﬂommmass El
e .

D PR Node  1d | A1¥ IsUser LBE { TrmeriCourter £ mpubiontpd £ Compers

=4 Project
#-[_1 Help
=123 Controller
. i Conlroller Properties
%\ Processor Status
Q Function Files
i JUE 10 Configuration
[ I?)E Channel Configuration
=1-[7) Program Files:
i B svso-
. B svs1-
.o Lepz-
=7 Data Files
B crossReference
D oo-outpur
- B -weut

[ s2-sTATUS
D B3-BNsRY
DO T4-TMER
. O c5-counter

[ RE- CONTROL
I3 n7-NTEGER
I3 Fe-FLOAT
=) [Z] Data Logging
t [ configuration

[ status
* [ ROP Configuration Files
=-[Z Force Files
¢ [ oo-outPUT 7 s

gL = | > JATFFie2 / [EES N

For Help, press F1 B e

Figura 68. Ventana de comunicacién entre el PLCy la PC
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Ahora se procede a encender el scanner, en la lista “RED.RSS” que aparece en la parte
izquierda de la ventana, dar clic en “Data Files” y después dar doble clic sobre la opciéon
“Input”, esto desplegara una ventana en la cual se muestran las salidas (output) tanto del
PLC como del Scanner, para encender el scanner solo se debe de colocar un “1” en el

primer bit de la palabra O: 1.0. (Figura 69.)

1= 5] g 8 7 6 5 A 0F Bk
0:0.0 0 & fEy 0 AR B OJEE B M e A P Bl Eul.1764 Hicrologi
0:0.1 o o 0 0 OO0 00 o0 o0 o0 60 o o0 o0 Bul.1764 Microloo:
0:0.2 o o 0 0 OO0 0O 0O o o0 o0 o o0 00 Eul.1764 Microloo:
0:0.3 1 1 1 o o o o ¢ i Eul. 1764 Microloo:
0:1.0 o o 0 0 00 O0OCOQaO 0O o o0 o0 o o0 0o 1769-53DN - DeviceNeti
O:1.1 o o 0 0 00 00 o0 o0 o0 o0 o o0 o0 1769-5DN - DeviceNets
B =
I [o:1/0 | Hadi“;iBinar}l -
i Symbl: | | Calurres lj
| Desc | |
Wﬂ Properties Uszage Forces Help
-

Figura 69. Ventana "Output"

Al realizar lo anterior el scanner quedara encendido y por tanto la red ya no tendrd ningin
error, proceder a cerrar la ventana “Output” de la Figura 69, enseguida dar clic en la opcién
“Go offline” la cual se encuentra en la parte superior izquierda (Figura 70.), aparecerd una
ventana la cual preguntara si se desea guardar los cambios, dar clic en la opcion “Si”.

Enseguida ya se puede cerrar el programa RSLogix 500.

H’ RSLogix 500 - ML1510 E]@
File Edit Yiew 3sarch Comms Tools ‘Window Help

O=d|&| & i © ||o:0/0 B N = = O] == »

'éH [ == s o o o e bl

Download. .. N 14 | [P D\Yser Lo £ TimeriCounter & Inputioung A& Compare |

Upload....
Program

Test Continuous
Test Single. .

E=

=1 Program Files
: B svso-
B osvsa -
Lo LAD 2 - MAIN_PROG
(=1 [21] Data Files
. B crossReference
@ oo-outPuT
@ n-omeur
i 52-STATUS
-0 B3-BINaRyY
LB Te-TMER
[ cs-counTER
- RB - cONTROL
- M7 - INTEGER
‘B F8-FLOAT
[ Data Logging
- [O contigurstion
O Stetus
[ RCP Configuration Files
=i-(Z3 Force Files
- [@ oo-outrPuT

END :‘7' i

3 1 - mPUT
=I-(Z2] Custom Data Monitors
[ <OM O - Untitied
(B8 custom Graphical Monitors
(Ed Recipe Monitors
-3 Trends e o

< | 5 jEIF\mamn_PrROG el | 2|
Figura 70. Opcidn "Go offline"
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9.7 Monitoreo de la red utilizando el software LabVIEW

LabVIEW es el software que permite realizar el monitoreo del estado de los dispositivos

que conforman la red. Para iniciar dar doble clic sobre el icono del programa (Figura 71).

LabVIEW
Figura 71. Icono del programa LabVIEW

Aparecerd la ventana de opciones del programa (Figura 72). Para poder crear el proyecto se

debe dar un clic sobre la opcion “Blank VI”.

File Operate Tools Help

m LaWIEW LabVIEW Evaluation Mode

New New To LabVIEW?
"l Blank VI Getting Started with LabVIEW
J@ Empty Project LabVIEW Fundamentals
) VIfrom Template.. Guide to LabVIEW Documentation
B More.. LabVIEW Help
[ e Upgrading LabVIEW?
F Automatic Block Diagram Clean Up
|l SQC.vi
[l COMPLETOi ek Dt
|=l. DDE Open Conversation.vi Properties of Multiple Objects
[w], PROYECTO AUTOZ.vi List of All New Features
3 Browse... Web Resources

Discussion Forums
Training Courses
LabVIEW Zone
Examples
Q, Find Examples...

Figura 72. Ventana principal del software

Apareceran dos ventanas en las cuales se desarrollara el proyecto la primer ventana “Front
Panel” (Figura 73) es en la cual se colocara la visualizacién de los componentes de la red,
la segunda ventana “Block Diagram” (Figura 74) sirve para hacer las conexiones virtuales
entre los dispositivos de la red y el programa, es importante tomar en cuenta que cada
modificacion que se realice en la ventana “Front Panel” se reflejara de forma automatica en

la ventana “Block Diagram”.
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View P[o;ed Operate Tools ‘N’mdnw Ha!p

u@l@@ 15pt Application Font |vl 5;.‘-' .u.vl eﬂ}’svl i

VNATIONAL
INSTRUMENTS

LabVlEW Evaluation Software

Figura 73. Ventana "Front Panel"

File Edit View Project Operate Tools Window Help
(Sl @ [0][9] [ eale? 7[5t Avpiestion ot <1 Fe ][] (-]

Figura 74. Ventana "Block Diagram”

En la ventana “Front Panel” en cualquier parte de la zona gris de la ventana dar doble clic
del botén izquierdo del mouse para poder escribir alglin texto sobre esta ventana, en este

caso colocar “MONITOREO DE LA RED DEVICENET” (Figura 75).
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[ File Edit View Project Operate Tools Window Help.

(] [>]]® [n] [sot Appicston ront |- ][5 [ 2] [€5-]

MOMITOREQ DE LA RED DEVICENET

‘? NATIONAL
INSTRUMENTS

LabVIEW Evaluation Software

Figura 75. Colocacion de texto en la ventana "Front Panel"

Si se desea colocar caracteristicas como color del texto o color del fondo del texto en la
barra de herramientas del programa dar clic sobre la opcion “View” lo cual desplegara una
lista, seleccionar “Tools Palette” lo cual arrojara una pequefia ventana (Figura 76) la cual
incluye opciones que nos permiten mejorar la apariencia del texto colocado anteriormente

(Figura 77).

Broject Operate Tools Wndow Help

I_‘E IQM 15pt Application Font Yl 5,_—_.vl .n_vi "’ﬂ“vl -

Figura 76.
Ventana de

"Tools"

g7 NATIONAL
INSTRUMENTS

LabVIEW Evaluation Software

Figura 77. Colocacion del texto con fondo de color
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Posicionarse en la ventana “Front Panel” y dar un clic con el botén derecho del mouse lo
cual desplegara la ventana “Controls” (Figura 78) la cual contiene opciones de botones,

leds, etiquetas, gréficos, indicadores, etc.

View Project Operate Tools Window Help

(1] 0 1] it ptctonon_< |2 2] 5]

Express

User Controls
Select a Control..
Vision

£

INSTRUMENTS
LabVIEW " Evaluation Soitware

wNATi()NAL

Figura 78. Ventana del menu "Controls"

En el proyecto se estard monitoreando el estado de los 5 sensores que conforman la red asi
que esto se realizara utilizando leds. Para colocar los leds en la ventana “Controls” dar clic
sobre la opcion “LEDs — Square LED” y arrastrarlo hasta la zona gris de la ventana “Front
Panel” (Figura 79).

iew Project Operate Tools Window Help

[BT] s8] [peAporcsven rome [t [E]

INSTRUMENTS

yNAT!QNAL
LabVIEW® Evaluation Software

Figura 79. Colocacién de un LED

74



Debido a que la red estd conformada por 5 sensores entonces la operacion anterior debe

repetirse 4 veces mas, es decir se deben de colocar 5 LEDs en la ventana “Front Panel”

(Figura 80).

File Edit WView Project Operate Tools Window Help

15pt Application Font |-i :;._vi i

INSTRUMENTS

W NATIONAL
LabVIEW® Bvaluation Software

[ Evalustion | « o

Figura 80. Ventana "Front Panel" con los 5 LEDs

Como se puede ver en la Figura 80 los LEDs que fueron colocados tienen el nombre

“Boolean” para poder facilitar el monitoreo de los elementos de la red se le debe cambiar

dicho nombre, dar doble clic sobre el nombre actual de los diferentes LEDs y colocar

“Sensor 17, “Sensor 2”, “Sensor 3”, “Limit Switch 1" y “Limit Switch 2” respectivamente.

(Figura 81)

[ File Edit View Project Operate Tools Window Help

15pt Application Font |-! !;.-_-i e~

VNATIONAL
P~ INSTRUMENTS

LabVIEW™ BEvaluation Software

[Evaluation ] «

Figura 81. Colocacion del nombre de la variable
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Ahora ir a la ventana “Block Diagram” la cual aparecera con 5 iconos los cuales
representan los sensores que fueron agregados anteriormente en la ventana “Front Panel”

(Figura 82).

Eile Edit View Project Operate Tools Window Help

- |E| : IE.“JJ‘ 15pt Application Font vi\!;.v]lu“;vllcsﬁ-]l;@j

Sensorl

1

Evaluation < G

Figura 82. Ventana "Block Diagram" con los iconos de los LEDs

Se debe proceder a configurar las conexiones virtuales necesarias para que el monitoreo de
la red pueda funcionar. Para poder incluir las funciones de comunicacién que se utilizaran
se debe ingresar a la ruta “C:\Archivos de Programa\National Instruments\LabVIEW
8.6\vi.lib\platform™ y seleccionar la biblioteca “dde.llb”, aparecerd una pequefia ventana la
cual contiene las diferentes funciones de comunicacién que contiene el software (Figura

83).

File Edit View Favorites Help

| C:\Program Files (x@6)\National Instruments\LabVIEW [] 55 |

MName |

] DDE Advise Check Multiavi
| DDE Advise Check.vi

] DDE Advise Start.vi

i_ﬁ‘. DDE Advise Stopai

) DDE Close Conversation.vi
| DDE Executevi

| DDE Master Control.wi

;_ﬁ‘. DDE Open Conversation.vi
) DDE Pokewi

;_ﬁ‘. DDE Requestwi

|, DDE Srv Check Item.vi

i_ﬁ‘. DDE Srv Get Dynamic ltems.vi
], DDE Srv Register ltem.vi
iﬁ. DDE Srv Register Service.wvi

el NNF Sre Set Trem i
4
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De la ventana de la Figura 83 se utilizaran las funciones “DDE Open Conversation”, “DDE
Request” y “DDE Close Conversation”. Para colocar dichas funciones en la ventana “Block
Diagram” se debe seguir el siguiente procedimiento:
» Dar doble clic sobre la funcién que se insertara, aparecerd una nueva ventana
(Figura 84) de esta seleccionar con el mouse el icono correspondiente a la funcién
(Figura 85) y sin soltar el botén del mouse arrastrar dicho icono hasta la ventana

“Block Diagram” del programa.

I File Edrt ‘u"lw.r Project Operate  Tools Wln

i ﬂ IE ]'@ | 15pt Application Font |

|"f .-Efl'ﬂ
.,.J-ﬁ—.—

spurge| | - ["_Fcl ureE.

Figura 84. Ejemplo de la ventana de propiedades de una funcion de comunicacion

DOE

l—u'l

CLOSE

Figura 85. Icono de una funcion de comunicacion

El procedimiento mencionado anteriormente se utilizara para insertar:

» 1 - DDE Open Conversation
» 5 - DDE Request
» 1 - DDE Close conversation

Una vez que se colocaron todas las funciones de comunicaciéon en la ventana “Block

Diagram” (Figura 86) se debe proceder a configurar dichas funciones.
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Figura 86. Ventana "Block Diagram" con las funciones de comunicacién

Cada una de las funciones contiene las opciones:
» “error out”. Se encuentra en la parte inferior del lado derecho del icono de
cada funcién y se utiliza una linea amarilla para hacer la conexién de este

parametro.

» “conversation refnum in”. Se encuentra en la parte superior derecha del lado
izquierdo del icono de la funcion “DDE Request” y se utiliza una linea azul para
hacer la conexion de este pardmetro con la opcion “conversation refnum out” de

la funcién de comunicacidn siguiente.

» “conversation refnum”. Se encuentra en la parte superior de lado derecho de la
funcion “DDE Open” la cual debe conectarse con la opcion “conversation
refnum in” del primer “DDE Request” y en la parte superior izquierda de la
funcién “DDE Close” la cual debe estar enlazada con la opcion “conversation
refnum out” del quinto “DDE Request” utilizado. Esta opcion también se enlaza

con una linea color azul.

» “conversation refnum out”. Se encuentra en la parte superior derecha de la

funciéon “DDE Request”, esta opcion debe conectarse con la opcion
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“conversation refnum” de la funcion “DDE Close”. (esto solo aplica en el caso
de la funcion “DDE Request” que se encuentre junto a la funcion “DDE

Close™).

Enlazar conforme a lo descrito anteriormente cada una de las distintas funciones “DDE”

utilizadas (Figura 87).

=—=—h

Eile Edit View Project Operate JTools Window Help ”
[®] @[] [&][25] b & o8 |[15pt Application Fort |~ |[Eo~][ia~] [£B~]=a]

Sensorl Sensor 2 Sensor 3 Limit Switch 1 Limit Switch 2

1 1
T mﬂ ﬁw nw

nnnnnnnnnnnnnnn

nnnnn

m »

Evaluation <«

Figura 87. Conexiones virtuales entre las distintas funciones "DDE"

Ahora se realizaran las conexiones necesarias en cada una de las funciones:

> DDE Open

% Opcion “Service”

Esta opcidn se encuentra en la parte superior del lado izquierdo de la funcidn,
colocar el puntero del ratébn (mouse) en dicha opcioén y dar un clic en el boton
derecho del ratén (mouse), seleccionar “Create” y después “Constant”, aparecera un
pequeiio cuadro de color rosa en donde se debe escribir “RSLinx” ya que este es el

programa que nos permite hacer la comunicacion. (Figura 88)

OPER

Figura 88. Opcidn "Service" de la funcién DDE Open
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¢ Opcién “Project”

Esta opcién se encuentra en la parte superior del lado izquierdo de la funcidn,
colocar el puntero del ratébn (mouse) en dicha opcién y dar un clic en el botoén
derecho del raton (mouse), seleccionar “Create” y después “Constant”, aparecera un
pequeiio cuadro de color rosa en donde se debe escribir el nombre del programa que
se cred en el software RSLogix 500 (proceso descrito en la unidad 9), en el caso

del presente trabajo escribir “Red”. (Figura 89)

IF-lSLin:-: EDE
.

Ty

E OPEM

Figura 89. Opcion "Project" de la funcion DDE Open

» DDE Request

% Opcién “Item”

Esta opcion se encuentra en la parte central del lado izquierdo de la funcidn, colocar el
puntero del ratén (mouse) en dicha opcién y dar un clic en el botén derecho del ratén
(mouse), seleccionar “Create” y después “Constant”, aparecera un pequefio cuadro de
color rosa en donde se sebe de escribir la direccion de la entrada o salidas de la red que
se estardn monitoreando, por ejemplo: para el primer sensor tendriamos que colocar
“I1:66/0” y asi sucesivamente con los demas sensores segin la direccidon que tengan

cada uno de ellos dentro del PLC. (Figura 90)

F]:L :66/0

Figura 90. Opcidn "ltem" de la funcién DDE Request
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¢ Opcién “Data”

Esta opcion se localiza en la parte central del lado derecho de la funcién, esta opcién

requiere de otros elementos para poder funcionar, los elementos que se requieren son:

1. Decimal String to Number

En cualquier parte de la ventana dar un clic derecho, se desplegara una lista de
opciones en la cual se debe seleccionar “Programming”, enseguida “String”, de la
ventana que aparecera seleccionar “String/ Number Conversion” y enseguida
seleccionar “Decimal String to number”, aparecera un pequefio icono el cual debe
colocarse cerca de la funcién request.

Ahora conectar la opcion “String” de dicha herramienta con la opcion “Data” de la

funcién “Request”. (Figura 91)

EEEDbE

]

REGST)
| FE0|

md *.m
@ it

Figura 91. Herramienta "Decimal String to Number"

2. Number to Boolean Array

En cualquier parte de la ventana dar un clic derecho, se desplegara una lista de
opciones en la cual se debe seleccionar “Programming”, en la ventana que aparecera
seleccionar “Boolean” lo cual desplegara una nueva ventana en la cual se debe dar
clic sobre la opcion “Number to Boolean Array”, esto colocara un nuevo icono en la
ventana, dicho icono se debe colocar cerca de la funcion “Request”. Ahora se debe
conectar la opcion “Number” de esta herramienta con la opcion “Number” de la

herramienta “Decimal String to Number”. (Figura 92)
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Figura 92. Herramienta "Number to Boolean Array"

3. Index Array

En cualquier parte de la ventana dar un clic derecho, se desplegara una lista de
opciones en la cual se debe seleccionar “Programming”, en la ventana que aparecera
ahora se debe de seleccionar “Array”, en la nueva ventana que se arroja se debe
seleccionar “Index Array”, esto colocara un nuevo icono en la ventana, dicho icono
se debe colocar cerca de la funcion “Request”. Enseguida se debe conectar la opcion
“Array” de esta herramienta con la opcion “Boolean Array” de la herramienta
“Number to Boolean Array”.

En la opcion “Index” de esta herramienta, dar clic derecho en el ratén (Mouse),
seleccionar “Numeric Palette” y de la ventana que aparecerd dar clic en la opcién
“Numeric Constant” y colocar un “0” en el recuadro azul que aparecera.

Ahora se debe conectar la opcion “Element” de esta herramienta con el icono del

sensor que serd monitoreado. (Figura 93)

o] DDE
m%sk
REGST jacx

I]ZI. 66,0 I

EEEY] Sensorl

at t.m

T o 5] !I

Figura 93. Herramienta "Index Array"

Nota: Los pasos mencionados anteriormente se deben de repetir 5 veces ya que son 5 los elementos que se
estan monitoreando, cuidando de colocar la direccion correcta de cada sensor es decir el nimero de “Input”

configurado anteriormente en el software “RS NetWorx” para cada uno de los sensores.
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9.7.1 Configuracion de RSLinx para poder establecer la comunicacién entre la red y el
PLC

RSLinx es el software que nos permite establecer una comunicacion tipo “DDE” entre la
PC y el PLC. Sin cerrar software “LabView” lo primero que debemos hacer es ingresar al
software RSLinx el cual debe estar habilitado con el “Driver” configurado para el PLC
(visto anteriormente) para ingresar a este dar un clic sobre el icono del software el cual se

debe encontrar en la PC. (Figura 94).

Q‘ RSLinx Classic Gateway

0 S File Edit ‘iew Communications Station H8l &Y Security  Window  Help

Tirbo Gt E”‘I é’ §J§j Pi“i‘ .E”

For Help, press F1 UM | 12/14/10 [07:39FM

‘s Inicio

Figura 94. Icono de RSLinx

Se mostrara en pantalla la ventana principal del software en este caso con un clic
elegiremos la opcion “DDE/OPC”, se desplegara una pequefia ventana con una lista de

opciones se debe seleccionar “Topic Configuration”. (Figura 95)

83



‘Q‘ RSLinx Classic Gateway

File Edit Yiew Communications Skation

=| &| 218 aliz] w|

Alias Topic Configuration.. .

Active Topics/Tkems. ..
Communication Events. ..
Optimized Packets...

Server Diagnoskics. ..

DDE Client Diagnostics, ..

OPC Group Diagnostics. .
Update ControlLogiz Tag Info...

Options. .,

Configure DDEJOPC topic | HUM | | 1zf14/10 |07:40PM /|

Figura 95. Opcién "DDE/OPC - Topic Configuration"

El software nos mostrara una nueva ventana (Figura 96) en la cual se puede configurar el
driver que comunica al PLC con la PC (driver AB_DFI1-1) para que este funcione

correctamente en el intercambio dinamico de datos (“DDE”) que se utilizara.

DDEJOPC Topic Configuration

Project: Crefault

Topic List: | D ata Source | [Ciata Collection I Advanced Communication I

v Autobrowse | FiEtresh I

EE YWorkstation, LAB_LS
- -,5'?3 Linx Gateways, Ethernet
# F5 AE_DF1-1, DH-485

New | Cone | Delete | sty | Done | S

Figura 96. Ventana de la opcion "Topic Configuration"

Enseguida se debe agregar un “Topic List”, dar clic en la opcién “New” de la ventana

mostrada anteriormente, en la parte izquierda de la ventana aparecerd el nombre ‘“New
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Topic”, dar doble clic sobre este y colocar el nombre del programa que se cred
anteriormente en el software “RS Logix 500” en este caso colocar “Red” (Figura 97),
presionar la tecla “Enter” y en la pequefia ventana que aparecerd dar clic sobre la opcién

“si” (Figura 98) y presionar la opcion “Apply”.

DDEMOPC Topic Configuration

Project; Default
Topic List: D ata Source ] Diata Collection ] Advanced Communication ]
Fied ¥ Autobrowse
== workstation, LAE_LES
w5 Line Gateways, Ethernet
+-@g AB_DF1-1, DH-485
Mew Clone | Celete I Apply | Cione I Help

Figura 98. Configuracion del DDE/OPC Topic

DDE/OPC Topic Configuration X

Are woll sure vwou wank ko update topic (Red)y

Si | Mo Zancelar I

Figura 97. Opcidn para cargar el nuevo Topic en el PLC

Para continuar, dar clic sobre la opcion “Advanced Communication” que se encuentra en la
parte superior derecha de la ventana de la figura 97, se mostrara una ventana (Figura 99) en
la cual se debe dar clic sobre la opcidon “Communications Driver” y seleccionar el driver
creado en capitulos anteriores para la comunicacién del PLC con la PC, en este caso seria
“AB DFI1-17, enseguida presionar la opcion “Done” y de esta forma ya estd lista la

configuracion para el intercambio dinamico de datos que se utilizara.
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DDEJOPE Topic Configuration

] P_f"aiecl-: Default

Topic List  DataSouice | Data Collction Advanced Communication

Ried Changing information or this tab may cause the infomation ta na longer be
connected to the comect obiect on the Data Source tab,

Conmuricaions Diver: | - |

i F'i_i:é@'s@rﬁ,_[ﬁohﬁgglqtjq V
Station [l_:_liecﬁ'na'tjj IEI

Local or Remote Addressing
@ Locd

o ﬁeml& Carfiture... | [50
Mumber of amors betore returning errar to clisnt llJ

Mew | Clane | Delete | Anply | - Dane Help |

Figura 99. Seleccion del driver a utilizar para el intercambio de datos

9.7.2 Inicio del monitoreo de la red
Ahora se debe regresar a la ventana del software “LabView” y se debe dar clic en la opcion

(13 b 99 . 7
Run Continuously , si todo esta correcto en la pantalla del software se estard
mostrando el estado de los distintos sensores conectados a la red (estado alto en color verde

fosforescente y estado bajo en color verde fuerte) como se muestra en la Figura 100.

Figura 100. Monitoreo de la Red Activado
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En caso de que se desee pausar o terminar el monitoreo solo se debe dar clic sobre la

opcion “Pause” E o “Abort Execution”
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X. CONCLUSIONES

El uso de la tecnologia como medio de transmisién nos permite manipular y controlar de
manera mas rapida y eficiente el control de un proceso, para ser mas precisos en el caso de
nuestro trabajo pudimos observar que los buses de campo nos ayudan a recudir costos y
cantidades de material utilizado (por ejemplo cables) en cierto tipo de instalaciones

industriales en lo que respecta a su sistema de control.

El trabajo resulto ser todo un éxito ya que si se lograron alcanzar los objetivos que se
habian planteado al inicio del mismo, asi mismo se pudo aprender mds sobre el concepto y

aplicacion de uno de los buses de campo de mayor uso en el mundo del control automético.

El mundo del control automatico cada dia gana més territorio en el entorno industrial por lo
cual es muy importante el adaptar cada uno de los procesos que atn se hacen de manera
manual para asi poder recudir costos y tiempos de operacion, esto no solo beneficiara a las
industrias sino también a los operadores ya que su trabajo lo podrén realizar de una manera

mads sencilla y segura.
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