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RESUMEN

La automatizacion en el sector industrial se ha convertido en un pilar imprescindible para
aumentar la eficiencia, reducir costos y optimizar los procesos productivos. El propoésito de
este proyecto es introducir un sistema de movimiento automatico de vias de horno a una gran
empresa fabricante de ladrillos en México. La introduccion de HMI (interfaces hombre-
maquina) facilita la visualizacion de estos procesos, 10 que permite un control mas preciso y
un monitoreo operativo eficiente.

La etapa critica del movimiento de vagonetas en vias — horno en la produccion de ladrillos
requiere sincronizacion y precision. La automatizacion proporciona un control 6ptimo,
minimiza el tiempo de inactividad y maximiza la utilizacion de recursos. Los operadores
reciben informacién detallada en tiempo real a través de la interfaz HMI, lo que les permite
realizar ajustes y tomar decisiones informadas para optimizar la produccion. La visualizacion
en tiempo real a través de HMI proporciona a los directivos una herramienta eficaz para la
toma de decisiones estratégicas. En resumen, este proyecto pretende introducir una solucion
de automatizacién del movimiento de vagonetas, mejorar la eficiencia y garantizar la calidad
del producto final. Desde la creacion de la fabrica, el control manual de vagonetas en vias —
horno ha provocado errores y costes, generando controversia sobre la necesidad de
automatizar este proceso.

La automatizacion de los movimientos de vagonetas en vias — horno y la visualizacion en la
HMI es de gran importancia y beneficio para Industrias Novaceramic S.A de C.V. Optimizar
procesos, mejorar la calidad, reducir costes y aumentar la seguridad son los pilares de este
esfuerzo. La eliminacion de la intervencion manual minimiza los errores y garantiza la
eficiencia y coherencia en la produccion de ladrillos. La capacidad de ajustar automéaticamente
los procesos mejora la calidad del producto, satisface a los clientes y mejora la reputacion de
su empresa. Aumente la rentabilidad reduciendo los costos operativos a largo plazo y
mejorando ain mas la eficiencia energética.



INTRODUCCION

La automatizacion en el sector industrial ha demostrado ser una herramienta fundamental para
aumentar la eficiencia, reducir costos y optimizar los procesos productivos. En este contexto,
el objetivo de este proyecto es introducir un sistema automatizado de desplazamiento sobre
vias de horno a una empresa especializada en la produccion de ladrillos. Ademas, la
visualizacion de estos procesos se facilita a través de HMI (interfaces hombre-maquina), lo
que permite un control mas preciso y un seguimiento eficiente de las operaciones.

La movilizacién sobre las vias del horno representa una etapa critica en la produccién de
ladrillos donde la sincronizacion y la precision son esenciales para garantizar un producto
final de alta calidad. La introduccidn de sistemas de automatizacion permite un control 6ptimo
del movimiento de los elementos en el horno, minimizando los tiempos de inactividad y
aumentando la utilizacién de recursos. Los operadores reciben una descripcion detallada del
proceso de movilizacion de vagonetas en vias — horno en tiempo real mediante una HMI
(interfaces hombre-maquina). Esto no sélo facilita el seguimiento continuo, sino que también
permite realizar ajustes y decisiones informadas para optimizar la produccion. La
visualizacion en tiempo real a través de HMI proporciona a los directivos una herramienta
eficaz para la toma de decisiones estratégicas.

En resumen, este proyecto pretende introducir una soluciéon de automatizacion para la
movilizacion de vagonetas en vias de horno a la empresa lider fabricante de ladrillos en
México, con el objetivo de mejorar la eficiencia del trabajo y asegurar la calidad del producto
final. La combinacién de automatizacién y visualizacion en tiempo real ayudara
significativamente a la empresa a modernizar y optimizar sus procesos de produccion.



DESCRIPCION DE LA EMPRESA'Y AREA DE TRABAJO

Industrias Novaceramic S.A de C.V. es la
empresa lider en fabricacion y comercializacion
de productos de cerdmica estructural para la
construccién. Contamos con la planta mas
grande y moderna de toda América para la
fabricacion de ladrillos de arcilla industrializada.

Este proyecto se realizara en el departamento de |
produccion especificamente en la Salida y ¢ i
entrada de horno en vias de vagonetas, Figura 1. Figura

S

o S
royecto.

1. Area de trabajo de p

PROBLEMATICA

Desde la creacion de la planta en el area del horno — transbordadores, que realizan el
direccionamiento de vagonetas ha existido la presencia y colaboracion de operadores para
realizar dicha accion de forma manual, dado que esto ha generado diversos errores y costos

se torna la polémica de hacer este proceso automatico.

OBJETIVOS
OBJETIVO GENERAL

Controlar la movilizacién de vagonetas y monitorear el funcionamiento de sensores para
Ilevar a cabo el proceso en transbordadores de una linea a otra.



OBJETIVOS ESPECIFICOS

Realizar el cableado correspondiente a la zona de trabajo

Disefiar bases para la proteccion de sensores y evitar que se encuentren expuestos
Realizar la introduccion de sensores y hacer la conexion correcta a la zona de trabajo
Desarrollar un programa para la visualizacion de funcionamiento de sensores en HMI
Modificar el programa de PLC existente

Comprobar la emision de sefial de los sensores directamente en el PLC y en el
programa

JUSTIFICACION

La automatizacion de los movimientos en los pasillos del horno y la visualizacion en la
interfaz hombre-maquina (HMI) es un proyecto muy importante y rentable para Novaceramic.
La justificacion detallada de esta iniciativa se proporciona a continuacion.

Optimizacion de procesos: Automatizar el movimiento de las vagonetas que
transportan los ladrillos al horno proporciona un control preciso y continuo de este
proceso critico, la eliminacion de la intervencion manual minimiza los errores y
aumenta la eficiencia de la produccidn.

Calidad mejorada: ElI monitoreo continuo mediante sensores y la capacidad de
ajustar automaticamente los procesos en funcién de los datos recopilados garantizan
una calidad constante en la produccion de ladrillos, esto contribuye a la satisfaccion
del cliente y a la reputacion de la empresa.

Ahorro de costos: La automatizacion reduce la necesidad de trabajo manual de
vagonetas en movimiento y sensores de monitoreo, 1o que ahorra costos operativos a
largo plazo.

Ademas, se pueden lograr mejoras adicionales en la eficiencia energética y la gestion
de recursos modificando los programas de PLC existentes.

Mejora de la seguridad: Minimizando la participacion humana en tareas
potencialmente peligrosas.

Ejemplo: Operar una vagoneta cerca del horno puede mejorar significativamente la
seguridad en el lugar de trabajo y reducir el riesgo de accidentes y lesiones.



MARCO TEORICO

Software SOLIDWORKS.

El software CAD SOLIDWORKS® es una aplicacion de automatizacion de disefio mecanico
que les permite a los disefiadores croquizar ideas con rapidez, experimentar con operaciones,
cotas, producir modelos y dibujos detallados.

Las piezas son los bloques de construccidn basicos en SOLIDWORKS. Los ensamblajes
contienen piezas u otros ensamblajes, denominados subensamblajes. Un modelo de
SOLIDWORKS consta de geometria en 3D que define sus aristas, caras y superficies.
SOLIDWORKS le permite disefiar modelos de forma répida y precisa. Los modelos de
SOLIDWORKS:

* Estan definidos por un disefio en 3D

* Se basan en componentes

Terminologia
Estos términos se emplean en todo el software SOLIDWORKS y en su documentacion.
Origen

Tiene el aspecto de dos flechas azules y representa el punto de coordenadas (0,0,0) del modelo.
Cuando un croquis esta activo, aparece un origen de croquis en color rojo que representa la
coordenada (0,0,0) del croquis. Puede agregar cotas y relaciones a un origen de modelo, pero
no al origen de un croquis (Figura 2).

Plano

Geometria constructiva plana. Puede utilizar planos con el fin de agregar un croquis en 2D,
una vista de seccién de un modelo, o un plano neutro en una operacién de angulo de salida,
por ejemplo (Figura 2).

Eje
Linea recta utilizada para crear la geometria, las operaciones o las matrices del modelo. Puede
crear un eje con métodos distintos, incluida la interseccion de dos planos. La aplicacion

SOLIDWORKS crea ejes temporales de forma implicita para las caras conicas o cilindricas
de un modelo (Figura 2).

Cara

Limites que contribuyen en la definicion de la forma de un modelo o superficie. Una cara es
un area (plana o no) de un modelo o superficie susceptible de ser seleccionada. Por ejemplo,
un sélido rectangular tiene seis caras (Figura 2).
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Arista

Lugar en que se entrecruzan dos 0 méas caras y se unen. Puede seleccionar aristas para
operaciones de croquizar y acotar, por ejemplo (Figura 2).

Vértice

Punto en que hacen interseccion dos o mas lineas o aristas. Puede seleccionar vértices para
operaciones de croquizar y acotar, por ejemplo (Figura 2).

Plano 7
Figura 2. Ejemplificacion de
terminologias para el uso del software.

Proceso de disefio

El proceso de disefio suele componerse de las siguientes fases:

e Identificacion de los requisitos del modelo

e Conceptualizacion del modelo en funcién de las necesidades identificadas
e Desarrollo del modelo segun los conceptos

e Analisis del modelo

e Generacion del prototipo del modelo

e Construccion del modelo

e Edicion del modelo, si fuera necesario

Anotaciones
Ademas de las cotas, puede agregar otros tipos de anotaciones a sus modelos y dibujos
para especificar informacién de fabricacion:

e Notas

e Simbolos de tolerancia geométrica
e Simbolo de indicacion de referencia
e Centros de circulos

e Simbolos de acabado superficial

e Simbolos de dato indicativo

e Simbolos de soldadura (Figura 2.1)

0z
K— AE Y

— 1

Figura 2.1. simbologia de soldadura.



Sensor Fotoeléctrico C2RP — F400CP

Sensor fotoe

léctrico — Tipo cilindrico

Sensor fotoeléctrico
Tipo cilindrico

serie C2

*C2DP- ooo*C2RP- ooo
*C2TP- ooo
*C2DM- ooo*C2RM- ooo
*C2TM-ooo

QRTEX

[ MANUAL DE INSTRUCCIONES

= Confirme si &l articulo satisfsce sus necesidades
« Antes de utilizarlo, primero debe leer detenidamente este
manual y utilizarlo comsctamente como s& menciona.

+ Dabe tener este manusl a mano para una adecuada
usar.

Especificaciones

Calecor abierto KPNPNP 100 mA max. | GG 20 W max.

Reto reflactarsa Reflectante difuso
o= b=l mnﬂmehmsmdg patarizacar tig 110mm fige ce 490 mm fipe ca B0 mm
. Tio: de cabl CITP-20000M.F) CHRP-FAI0NLF) CERP-350(M,F) C2DP-11(HFP) CEOP-4DMP) CIDP-ANE)
Carcasa da plistice
Tio de conecior 12 C2TH-2000CH,F) CIRE-F400CINP) CERF-IB0CIM.P) CIOP-11C(HF) C2DP-A0C{MP) CHOP-BOCINF)
Carcasa de el Tipn de catila C2TM-2000(H. P} C:2Rd-FAD0[M,F) CEAM-350(M.PY C20M-11(M.P) C2DhA-S0(H, ) CEDM-EDN,F)
Tipee de conector 12 CETI S000CN,P) C2RK-F00CE, P} CIRM-IGICINP) C2OM11C{N,F) CIOM-A0CH, 7 C2DM-B0CIN, P
Distancia da daleccién 20m 00%m (V-61) 0,005, 5m (W61} ¢1100mm | 2m tiem “1 dlem *1 A om* 1
Tarate il gass 92 Tmm J dm gdiimm | §,5m gimm {1 1cm g20mm | diem oidmm / Ao
Fuanis de e LED rejo LER inkarces LED roja
‘Vollaje da suminisiro D10 ~ 30V incluyenido endulacian (PP} 10%
Erita: 20 i i
Wl T Recapior: 15 mA max. i
blisbéiresis ) | 110% .
Tiampo de 0,6 ms mix,
Sl da coninol

Tensitn residual max. 1,8 V100 mA méx.

Mado de operacicn

Lz nand s encandion saleceonabe madianes cabis de conml
Ajusta de 1 fama din macala.
Indlicaydes LED indicadar de safida (LED naranjz} { Indicadar de astabilidad (LED varde)

ilaminancia ambierfal

Luz solar: 100000 kux, LAmpara incars

3000 lux max.

Rasistancia da vibracian

Amplitud de 10 ~ &5 Hz 1,5 mm X¥Z cada 2 haras

Resisianoi a los golpes

BO0mis*2 (BOG) KY¥Z cada 3 veoas
Tanganiura de Lncinanmimialnacnankni Temperatura de furcionamienio -25  +58  (sn o lacian) { Temperatura de almaconamionta; <30 470
Sk Humedad de funconamiento 35 B5 % RH /! Humedad de almacenamionto - 36 95 % RH
Prateccitn § Malerial

IEC IPET {comin a cualquier tipo) Carcasa de pléstico: PBT (vidrio incluido) / Carcasa da matal: BSEM, cubierta frontal |, Lanfe: PMMA

Diagrama del circuito de entrada/salida

Cuadro operativo

NPN Type Emitter Made
(Brown (1)+V r | Brown @iV Light ON Dark ON
i K
(ON at Incident)  |(ON at inferruption)
= T E 5 Operation
o |pr1o-3ov| 1D _|pcio-30v
Il (Black @)1 5
‘; * Cunl:"; 0@“? c Opermlon incident ._l
< = .
= _ (Blue @ov = Status | Inferrupted
+V: Light ON | ¢ (Blue 310V
L+ ov: Dark ON = |
twhite () Operation ON
e c p—— indicator . .
=] onnecror Fin No.
S s (D)I;V e {Orange LED) OFF
— | Brown D)+
- @
. i Stability ON
- y
2T meom| Q) 1NN 100
o gl
[ T {Green LED) OFF
= L @ : DC10-30V
S ov
= ‘ Blue @) @ ov
e @) : Control Outpuf 100mA max.| Output ON
ov oo on| @:To & Light ON Transistor . .
(White @) :To @ Dark ON OFF -
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Adaptador de procesador 171CCS76000 (PLC)

Rango de producto

Tipo de producto o componente

Designacion de software

Protocolo de puerto de
comunicacion

Nombre del procesador

Frecuencia de reloj

Capacidad del procesador de E/S
discretas

Tipo de memoria

Descripcion de la memoria

Material

longitud de la palabra

[Nosotros] tensidn de
alimentacion nominal

suministrar

Tiempo exacto para 1
Kinstruccién

Registrar la capacidad del
procesador de E/S

Capacidad del procesador de
limite de E/S

Palabras de E/S/caida

M1/M1E processor adaptor,
Modicon Momentum, transparent
ready, 544kB RAM, EtherNet, 1/O
bus

171CCST6000

Plataforma de automatizacion Modicon Momentum
Adaptador de procesador M1/M1E

Concepto V2.6
Modsoft »= V2.5
ProWORX NxT V2.0
ProWORX 32

Modbus

Basado en X 86 (INTEL, AMD)

32MHz

2048 /2048 ©

Memoria flash de 256 kB,
RAM de 256 kB

Memoria de programa 12 kB LL984
Memoria de programa 160 kB Datos |IEC
4 kB

Lexan
16 bits

50V CC+-a%

Par base de E/S Momentum

Tms
4096 palabras en total
8192 bits maximo

Concepto de 128 EfS
B0 E/S ProWORX
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Adaptador de comunicaciones 170INT11000

P us ADAPTADOR DE
= ’ COMUNICACIONES IB-S

170INT11000

Principal

Gama De Producto Plataforma de automatizacion Modicon Momentum

Tipo De Producto O Componente  Adaptador de comunicaciones Interbus

Protocolo Del Puerto De Generacién Interbus SUPI 2

Comunicacién

Método De Acceso Registro continuo de derivacié
Maestro/esclavo

Velocidad De Transmision 500 kbit/s

Medio De Soporte De Transmisién  Par trenzado

Opcionales

Topologia Anille

Nimere De Dispositivos Por 0...254

Segmento

Distancia De Cables Entre 12800 m

Dispositivos 400 m entre dos médulos
Estado De Falla Prot. contra fallos
Parametros De Control CRC-16

Alimentacion Desde base de E/S
Marcado CE

Sefializaciones En Local 1 LED verde bus activar (BA)

1 LED verde comprobacién de bus remata {RC)
1 LED verde bus remoto desactivada (RD)

Consecutive, Seguido, Continuo, 2 conectores SUB-D 9 para conectar Interbus
Adosado

Formato De Mddulo Estandar

Peso Del Producto 0.07 kg



Magelis Advanced Panel XBTGT2220 (HMI)

El siguiente apartado muestra los productos de interfaz hombre-maquina de series XBT GT.
Se trata de pantallas tactiles graficas que cuentan con una tension de funcionamiento de 24 V
CC.

Caracteristicas eléctricas de XBT GT

Caracleristica |XBT GT1000 |XBT GT2000 XBT GT4000 | XBT GTS5000 |XBT GTs000 | XBT GT7000

series series series series series series

Tensién da 24 W CC
enlrada
Tensidén nominal |De 192V CCa 288V CC
Caida da tensién | =1 ms =5 ms (exceplo [ 10ms
parmitida para

XBT GT2110:

=10 ms)
Consumao de =TW = 26W (excaplo (< 28 W < 30 W {exceplo para 42w
alimentacidn para XBT GTe230: < 26 W)

XBT GT2110:<

1BW)
Carnenla de =50 A S30 A
inrupcidn

Resistencia dela | CA 500V 20 mA para 1 minuto
tengidn antre log
terminales da
alimentacion v el
blindaje (FG)
Resistencia da 20M2 o 10 ML o superor a 500 W CC
aislamienio enire | suparior a 500
las terminales de |V CC
alimentacidn v el
blindaje (FG).




Caracteristicas del entorno

Caracteristica

XBT GT1000 series
XBT GT2000 series
XBT GT4000 saries

XBT GT5000 series
XBT GTE000 series

XBT GT7000 series

Temperatura amblente de
funckon amie nte (Interior dal
armario v ladge dal paneal)

DanCa+s0GC({1)

Temperatura de
almacenamienta

Da=20Ca+E80C

Humedad de funcionamients

Da 10%: HA a 90% HR {sin condensacidn, lemperatura de bulbe hdmedo: < 39 ).

Humedad de almacenamianto

De 10 % HR a 90 % HE (=in condensacidn, tempearatura de bulbo hdmedo: =39 C).

Pureza del aire (Palva)

=0,1 mom? {niveles dialéctricos)

Grado de contaminacion

Grado de contaminacidn 2

Gazes corrogivos

Libra de gases comosivos

Reslstancla atmosférica
{altitud de funclonamlanto de
XBTGT)

D BOO hPa a 1.114 hPa {2.000 melros o menos)

Proteccidn a las vibraciones

Conformidad con |[ECS51131-2
& Sector industrial:
dasHza9Hz35mm, dedHza 150 Hz 1 g.

Proteccidn contra el ruido
{mediante simulador de ruido

Tengitn de ruida:

15000 p-P.

Cruracién de pulsao: 1 u s,
Tiempo de subida: 1 n s

Tensidn da ruido: Tensidn de ruids: 1000Vp-P
} [ 1000YVp-F {DC Model), 1500%psp.
Duracidn de pulsa: 1 us. | {(Models AC)

Tiempo de subida: 1 n s. [ Duracién de pulso: 1 p s,
Tiempo de subida: 1 ns

Proteccidn de descarga
alactrastatica

& KV contacto, BkV aire (de confermidad con EN 61000-4-2 nivel 3)

Caracteristicas estructurales

Caracteristica

XBT GT1000 series XBT GT2000 series XBT GT4000 series

Toma de tierra

Respete las normas locales. Aseglrese de que la conexién de toma de tierra tiene una
resistencia de < 100 Q y que el cable de tierra tiene un didgmetro de al menos 2 mm.

Valor nominal (para panel
frontal o unidad instalada)

Equivalente a IP65 (IEC 60529) (1) NEMA #250 Tipo 4X/13

Dimensiones exteriores

130mmx 104 mmx41 mm
{anchura, altura,
profundidad)

1674 mmx 135 mm x 59,5
mm {anchura, altura,
profundidad)

215 mm x 170 mm x 60 mm
{anchura, altura,
profundidad)

Peso

<0,4Kg

=1Kg

<1,8Kg

Método de refrigeracion

Circulacion natural del aire
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Caracteristicas funcionales

Pantalla
Caracteristica | XBTGT1100 |[MBT GT2110 | XBT GT2120 |[MBT GT2E20 [XBT GT4zi0 | XBT GTSZI0
HBT GTi1130 XBT GT2130
Too LCD LCD LChO Crolor
MOFICCIomo MMOFICCIOmo MCraCroms
{moda azulh (blanco
negro)
Resclucian A20 % 220 &40 x 480
(pixehes)
Area da BT wGRE 1156,2 = 86,4 1837 x 1158 (2162« 1623
visualizacan Q02w 2,25 254 ¢ 3,40 6,08 ¢ 2 55 B43 x5,39
e
Anchurs x
altura {mem)
Anchurs x
altura (pulg.)
Colores & niveles de 1& gradaciones <079 calores
qnis
lluminacidn de | lluminacitn de | Buminacitn de fonoa CFL [vida | Buminacitnde | lluminacicn llumiracitn
fomda (1) fondo de ilil: 58000 hoa 280y en fando CFL defondoCFL | defondoCFL
indicadar LED | funconamienio continua [a la | {wida @l {vida i (wiga utl:
{Color Ambar; | milad del brila origmal]) FROMO hom 26 | 540000 a6 640000 a2k
witda Ltil: 50, (Hy *Cyen *Cyen “Cyen
b1 [aka milad del funcionamienl | {undonamienl | funcdonamienl
brlle arginall] acolinuz[a  |a contirue [a | o conlinua [a
{Colon moj; I mitad del I mitad ded |l mitad del
wicda Citil: 10,000 brlle anginal]] | brlle crigirally | brlle original)
b1 [aka milad del
bnlle ariginad])
Ajusie de 8 riveles de apusle por medio del panel 12t
conlraska
Ajuste de brlle |2 rivekes da 8 riveles de ajusle por medic del pane| Ectil.
Ajuste por
medic del
panel taciil.
Caracteristica | XBT GT1100 |XBT GT2110 |XBT GT2120 |XBT GT2220 | XBT GT4230 |XBT GT5230
XBT GT1130 XBT GT2130

Fuentes de
idiomas
incorporadas
en el sistema

(2)

ASCII: {pagina de cddigos 850} chino alfanumérico (incluidos caracteres europeos): (cddigos
GB2312-80) fuentes de chino simplificado, japonés (excepto para XBT GT1000 series): ANK 158,
Kanji: 6.962 (normas JIS 1 y 2) (incluidos 607 caracteres gue no son kanji) coreano: (cadigos
KSC5601 - 1992) fuentes hangul taiwanesas: (5 grandes cddigos) fuentes de chino tradicional

Tamafo de
caracteres (2)

fuentes de 8 x 8, 8 x 16, 16 x 16 y 32 x 32 pixeles

Tamafio de El ancho se puede multiplicar hasta 8 veces. El alto se puede reducir a la mitad y multiplicar hasta
fuentes 8 veces.
B x 8 pixeles 40 car. por fila, x 30 filas 80 car. por fila, x 60 filas

8 x 16 pixeles

40 car. por fila, x 15 filas

80 car. por fila, x 30 filas

16 x 16 pixeles

20 car. por fila, x 15 filas

40 car. por fila, x 30 filas

32 x 32 pixeles

10 car. por fila, x 7 filas

20 car. por fila, x 15 filas
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Caracteristicas de lainterfaz

Interfaz serie COM1 XBT GT2000/4000/5000/6000/7000

En la siguiente tabla se describe la interfaz serie del pin XBT GTGT2000/4000/

5000/6000/7000 series con un conector tipo D-Sub9 a través de un cable RS232C.

Conexion de pins Pin Nombre Direccion | Significado
de la sefial
1 cD Entrada Deteccion de portadora
2 RD(RXD) |Entrada Recepcion de datos
T 3 SDITXD) | Salida Emision de datos
' .'-"_f,: 4 ER{DTR} |Salida Terminal de datos preparada
s 5 SG - Toma de tierra de sefal
3 5 5 16 DR(DSR) | Entrada Paquete de datos preparado
G = 7 RS{RTS) |Salida Solicitud para emitir
= l:) g |8 CS(CTS) |Entrada Emisian posible
1 - 9 CI{RI/VCC | Entrada Pantalla de estado activol
= +5V5% Salida 0,25A
F“ ) Proteccion | FG - Blindaje (FG) (habitual con

SG)
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Software MODSOFT
La base de la aplicacion se compone de una serie de redes que disparara todos los comandos
habituales en los médulos de posicionamiento por medio de blogues de funcién estandar.

Descripcion de realizacion de aplicacion de Modsoft

La aplicacion MODSOFT mmdtest es un programa de modelo, con el cual se podréa utilizar
un mddulo de posicionamiento MMB — 102, MMD - 102, MMB - 1004, 0 MMD - 104 en
Quantum/MODSOFT.

Lista de los estados de funcionamiento de la aplicacion:
Salida de comandos

A continuacion, se encontrara informacién detallada sobre los diferentes estados de
funcionamiento y de la maquina.

En la salida de comandos son:

e RESET - MMB/D

e HALT-MMB/D

e STOP - MMB/D

e Prohibir acceso de escritura para MMB/D equipo programador
e Confirmar errores

Movimiento hacia el punto de referencia

En el movimiento hacia el punto de referencia son compatibles:

Inicio movimiento hacia el punto de referencia
Stop movimiento hacia el punto de referencia
Predeterminacion de bits de direccion
Predeterminacion de velocidad de ejes

Control manual
En el control manual son compatibles:

¢ Inicio control manual

e Stop control manual

e Predeterminacion de bits de direccion
e Predeterminacion de velocidad de ejes
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Entrada manual
En la entrada manual son compatibles:

¢ Inicio control manual
e Predeterminacion de velocidad de ejes
e Predeterminacion de posicionamiento de ejes

Modalidad de servicio automatico
En la modalidad de servicio automatico son compatibles:

e Programa de posesa seleccion

e Programa de proceso inicio

e Programa de proceso stop

e Predeterminacién del nimero de programa de proceso

e Predeterminacion de ocultacion de sentencia salidas definidas por el usuario
e Predeterminacion de userDefl

e Predeterminacion de userDef2

Parametros P
En la transferencia PLC > MMB/D son compatibles:

e Predeterminacion tipo de transferencia ONLINE — OFFLINE
e Predeterminacion parametros P

e Transferencia inicio

e Mostrar “transferencia finalizada”

Mapa de E/S Modsoft de la aplicacion
Configuracién del sistema

En el mapa de E/S de Modsof se ha determinado la configuracion del sistema de TSX
Quantum:

Slot | Mddulos Ref in Ref out Descripcion

1 CPS-224-00 Unidad de alimentacién

2 CPUx13-0x CPU

3 MMB -104 300 001-300 017 | 400 001-400 017 Médulo de
posicionamiento

4

5 DDI-353-00 100 001-100 032 Entrada digital

6

7 DDO-353-00 000 001-000 032 Salida digital

8

DDO-353-00 000 033-000 064 Salida digital




Nota: Las entradas para los slots uno y 2 se deben adaptar a las respectivas circunstancias del
sistema.

Nota: El slot 3 se puede introducir opcionalmente uno de los médulos MMB 102 MMD 102
MMB 104 MMD 104.

Intercambio de datos con MMB/D

Los rangos de direcciones 300 001 — 300 017, 400 001 — 400 017 forman las estructuras de
entrada y de salida para el intercambio de datos con el mddulo de posicionamiento.

En estas direcciones del editor de variables se ubican las variables mmb1_iny mmbl_out.

Funcion y significado de las redes de Modsoft
Funcion de la red se inicializacién

Por medio de la red 1 se realiza esta funcion, sirve para la inicializacion de los registros
utilizados.

Funcién de la red de predeterminacion de los nimeros del programa

e Por medio de la red 2 se realiza esta funcién
e Predeterminacion de los nimeros del programa por la modalidad automatica

La asignacion de los registros de las funciones presenta la siguiente estructura:

Registros Elemento en Funcién

MMB/D_Commands
400 003 Low progNoAG1 Numero de programa para grupo de ejes 1
400 003 High progNoAG2 Numero de programa para grupo de ejes 2
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Funcion de la red de inicio de movimiento hacia el punto de referencia y control manual

e Por medio de la red 3 se realiza esta funcion
¢ Inicio de las modalidades movimiento hacia el punto de referencia y control manual
e Predeterminacion de las velocidades ejes para estas modalidades de servicio

La asignacion de los registros a las funciones presenta la siguiente estructura:

Registros Elemento en Funcidn
MME/D_Commands
100 025 mode [Bit 7) Inicio mov. ref. grupo de ejes 2
100 028 mode [Bit 4] Inicio control manual grupo de ejes 2
100 029 mode [Bit 3] Inicio mov. ref. grupo de ejes 1
100 032 maode [Bit 0] Inicio control manual grupoe de ejes 1
400 006 dataType Tipo de datos de optData
400 007 optData[1,2] Velocidad de ejes X
400 008 - -
400 008 optData[3,4] Velocidad de ejes Y
400 010 - -
400 011 optData[5,6] Velocidad de ejes Z
400 012 - -
400 013 optData[7,8] Velocidad de ejes C
400 014 - -

Funcion de la red de inicio de entrada manual

e Por medio de la red 4 se realiza esta funcion
e Inicio de la modalidad de entrada manual predeterminacion de la asignacion de
velocidad, velocidad de ejes valores de posicidn para esta modalidad

Funcién de la red de predeterminacion de salidas definidas por usuario

e Por medio de lared 5 se realiza esta funcion
e Predeterminacion de salidas definidas por usuario (véase también entradas y salidas
definidas por el usuario)

La asignacion de los registros a las funciones presenta la siguiente estructura:

Registros Elemento en Funcion

MMB/D_Commands
400 004 userDef1 Salidas definidas por usuario 1
400 005 userDef22 Salidas definidas por usuario 2
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Estructura de MODSOFT

Interfaz de usuario general

Modsoft se ejecuta tanto con una pantalla monocromatica como con un monitor de color. Si
se utiliza una tarjeta grafica con una monocromatica, debe configurar una variable de entrono
en consecuencia (establecer pantalla mono, establecer Power 984-RV) o usar la configuracién
de Modsoft.

La pantalla generalmente esta dividida en 2 secciones. Una contiene la linea del menu que es
la primera linea de pantalla, el resto de la pantalla esta cubierto por el area de trabajo del editor
funcional. A continuacion, se muestra la pantalla de entrada de aplicacion principal, esta tiene
el nivel de entrada o0 mena principal en la linea superior (figura 3.1).

utitety OFffline Oaline Combined Transfer Toals Quit
Fl Off1ime —FE F?=Lev B=F3=0F F—FS——
Select Program

New Pragram

Zave Changes [CTRL-F4]

(R}
Zave 811 Files [
Save fis. ..
Change PLC Address
Frogran File Settings
Location of Program Nanes
H I N

D5t AR
Program Hama: TIME

PLC Address: MB: 1

PLC Type:

Tabh  moves between the Menu Bar and the Edlting Screesn.
ALT H provides help on the nenu ites selected by the cursor.
Liglect Program Toads a PLC specific program envirorment and program files,

Figura 3.1. Pantalla de entrada.

La linea del menl se puede desactivar desde cualquier editor de pantalla en cualquier
momento presionando la tecla ab> cuando el menu esta activo puede seleccionar funciones
moviendo el cursor a la entrada de ment adecuada con las teclas de cursor atras y adelante
como se ilustra (Figura 3.2).

7 8 9
Home l PgUp

4 5 &
T | -

+ i » 1 2 3
tnd [| ¥ ||PgDn

Figura 3.2. Movimiento del cursor
para indagar en el software.
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La entrada del menu activa se resalta a medida que el cursor se mueve a varias entradas (Figura

3.3). f)

Utitity PlcOps  Commands Editors Comfig  ASCII

F1 Plelas
Start [CTRL-F5]
Stop [CTRL-FE] [ATUS DISPLAY
Single Sweep
==| Constant Sweep —_—
S| Run-Edit Mode Netuworks
—| Optimize Mods —_—
A1] Clear Logic PROGRAMMED
82| Store to Prom/Flash PROGRAMMED
83| Eet Hardware Clock PROGRAMMED
a4 PROGRAMMED
a5 HOT PROGRAKMED 17 HOT PROGRAMMED
a5 HOT FROGRAHMMED 18 NOT PROGRAMMED

Figura 3.3. Entrada del menu.

Los menus desplegables asignados se abren automaticamente, lo que permite seleccionar con
el cursor la funcion de comando (Figura 3.4).

Utility Offline Online  Combined Transfer Tools Qukt
UEiTity —F5 FE& Fi=Legy B=F8=0F F—F3—

Kew Help
PLC & 170 Status
rogram Inforsation [CTRL-F1]

™MuLsOFT

Modsoft
Program Mame: TIME
PLE Address:  MB: 1
PLC Type:

Tab  moves betwsen the Menu Bar and the Editing Screen.
ALT H provides help on the menu item selectsd by the cursaor,
Key Help displays the avallable Quick keys per editor.

Figura 3.4. Menus desplegables.

Ademas de mover el cursor con las teclas existen 2 métodos adicionales que se pueden utilizar
para seleccionar funciones.

e Con un método activo o un menu desplegable las funciones también se pueden llamar
mediante una primera seleccion de caracteres. En caso de duplicaciones, el segundo
caracter y los siguientes determinan el movimiento seleccionado.
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A continuacion, se proporciona un ejemplo de la funcionalidad de seleccion de caracteres
(Figura 3.5):

é'—jrr Ine Online Combingd Transfor Tools it
| 1111ty —F FE: F =L B—F B F—f G—
Kew Halp
WD & 1/0 Status
-'u:qr m Information [CTRL-F1] iR
] LF‘ 5 D F T
Motanfi e
L|.III by OfTina DOnl ru Comb Ined Trans rcr Tools
07114y —f ¥
Prass Mor i Select Progran
Enber a New e FL:&"“ [GrAL-Fal
Save Chamges CTRL-F4)
::Eram from cam (11 Fdles =
Siew AR ..
Dranga PLC Address
= #rogron File Settings

Location of Progras Henes

Ty OffTina  Onl |'n\'.| Covibi Ined Transbar Tools
F 1 04414 —F T
Select Progran
Haii Frn._rn
Sawr Charegs [CTRL-Fa]
Save 817 Files ||
B M Savw dm., ..
U Drunga PLC Addrass
Brogran File Settings
Cursar el io Location of Progras Homes
Nesw
Program N e .
Sodesfl 962
| Frogran Neme: TIME

Figura 3.5. Funcionalidad de seleccion.

e Las teclas de funcién (F1 — F9) como se ve en la pantalla debajo de la entrada del
mend. (las teclas de funcién también son efectivas en los niveles de submena).

Las teclas de funcion del teclado ofrecen los mismos resultados en un paso menos, siempre y
cuando no mezcles teclas alfanumericas y de funcion. Si presiona la tecla (F2) en la secuencia
superior anterior la seleccion del menu sin conexién aparece en la linea del menu en lugar de
un menu desplegable, luego presione la tecla (F2) y vea la linea de entrada nuevo nombre de
archivo que es el equivalente al tercer paso anterior después de ejecutar el resultado. EI nombre
del archivo en este ejemplo le permite nombrar un archivo de programa. Este es tipico de un
punto de entrada en el que se comienza a desarrollar un nuevo programa (Figura 3.6).

El uso de teclas de funcidn presenta una organizacion de menu diferente y una variacion de la
instruccion de seleccion. Para que sepa cuantos niveles del menu principal se muestran, se
muestra una punta de flecha hacia abajo en el margen derecho de la pantalla para cada nivel
hasta un méaximo de 2.



WtElity OFflime  Online Comobned Transter Tools

F1 OFF1ine =G F7
Select Program

Hew Program

Sawe Changes [CTREL-F4]
Save A1l Files ||
Sawve fAs...

Change PLC Address
Program File Settings
Location of Program Hames

oUEDFE SO —
Program Mame: TIME

) —

delect L=T Jave Javefll Saveds tddress  Settings Locatlon
Fi F2 F3 Fa F5 FF F=Lay B=FB={IFF—F 3—

MOMGCACT

Figura 3.6. Seleccion de menus y lineas de entrada.

Nuevo programa (sin conexion)

Esta opcion configura la ruta del directorio el nombre del archivo y la informacion especifica
del controlador en la secuencia siguiente comenzara a utilizar las teclas de ubicacion del cursor
y de seleccion de menu definidas en el Gltimo capitulo algunas de las pantallas que vera
especificamente la pantalla de configuracién se proporcionan para que se familiarice con la
pantalla.

El proceso de creacion del entorno en el que funcionara su programa logic requiere una serie
de parametros definidos por el usuario ademas de los nuevos archivos de programa la tarea
ahora esta en gran medida automatizada los pasos que seguird para crear un programa fuera
de linea son:

1. Asignar un nombre al programa

Asignar un directorio donde se almacenara el programa

Asignar el protocolo de comunicaciones para el PLC y la direccion

Puede crear o modificar los parametros de configuracion si lo desea
Puede utilizar el edito Ladder para crear l6gica si lo desea

Puede volver al mend principal y guardar el programa y su entorno

ook wh

Los 2 primeros pasos en el desarrollo de un nuevo programa se muestran en la siguiente
ilustracion (Figura 3.7). Una vez que haya asignado el nombre del archivo le pedird que
ingrese la ruta del programa la unidad predeterminada en su disco duro actual y la ruta de:

Modsoft\Programas\
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Nota: es importante tener un directorio (carpeta) de programas separado para los PLC de 32
bits (ejemplo, el 424). Esta separacion le ayudar a segregar los archivos cargables del usuario

entre tipos de 16 y 32 bits.

ULiTity DFF1ine Daling

Combined Transfer Toals

b

E Fr=Lau 8

F i leramn:

rauf

Hodsoft 98
Frogran Reme: TIME

FLC Addrams: ME:@ 1

FLE Type:

moves botwean the Menu Bar end the Editing Screen.

e

LOCATION OF FILES-

l Drive & dirsctory:  civmocenf Vprogrems,

—

Figura 3.7. Desarrollo de nuevo programa.

Tab  wovms betymen the Menu Bar snd the Editing 3creen, _‘

Después de asignar la ruta se le presenta la pantalla de parametros de comunicacion. Esta
pantalla tiene la configuracion predeterminada inicial. Puede volver a estas configuraciones
restableciendo los valores predeterminados para cada uno de los pardmetros, se le permite
seleccionar diferentes configuraciones seleccionando de las listas de visualizacion. Si desea
mantener el valor predeterminado, simplemente presione el teclado ‘retorno’ >para avanzar

los campos presione la tecla ‘fin’ mientras esta el primer campo.

Display Ladder

Cuando ingresa al editor de légica de escalera mediante la seleccion del cursor desde la
pantalla de segmento, la abreviatura para el editor de escalera es < * >. La pantalla del editor
de diagrama de escalera esta separada en varias areas. En la linea superior se muestra de menu
para los grupos de comandos (Figura 3.8).

OEility

Elements Edit

GosSrch Hetwork Refs

Fd Fir FE

F1 TE :

Geg. 1 &L Metwork 1

time of day counter

éﬂ?ﬂlﬁ
—1/ T8. 1}
BADBR1 486601

HEE38Z S8Ea82

WAAEEE
= ULTF =
POAEEE 400853

¢ —ucTR |-
BAAAE <ABAAB

F7=Lev B=FG=0FF—Ff3—r

#0D024 BEEED4

Tools Quiit

Reference Data

L Format :Decimal

0ffline

Rangs : 1

Figura 3.8. Display Ladder.
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El resto de la pantalla es el area de trabajo. Se muestra una linea de identificacion para
recordarle el segmento mostrado, la red en el segmento y el nimero de red en relacién con el
total de todas las redes en este programa. La disposicion depende del modo de visualizacion
elegido: referencial o simbdlico. Cuando se selecciona el modo de visualizacion de referencia,
la ventana se divide en elementos de nodo de 7 caracteres de ancho y 2 filas de alto. La
columna del séptimo carécter se utiliza para cortos verticales. Esto permite la visualizacion
de una red de 11 x 7 nodos. EI cursor se representa en modo de video inverso, del mismo
tamafo que un elemento de nodo. Se proporciona un ajuste horizontal y vertical. En este
modo, se pueden ingresar referencias y la parte inferior de la pantalla es una ventana al editor
de datos de referencia. Por lo tanto, cuando se ejecuta en linea, obtiene acceso a informacién
relacionada con una determinada red, asi como al estado de algunas referencias elegidas
(consulte el Capitulo del Editor de datos de referencia).

Cuando cambia al modo de visualizacién simbolica, la ventana se amplia vertical y
horizontalmente. La pantalla esta completamente cubierta por el editor de diagrama de
escalera y la altura de un elemento de nodo es entonces de 3 filas (una linea adicional para el
simbolo asignado) y es el ancho de 11 caracteres (10 para el nombre simbdlico y uno para los
cortos verticales). Asi, para redes de 11 columnas, se proporciona un desplazamiento
horizontal de la pantalla dentro del modo de visualizacion simbdlica. Este modo le permite la
entrada de operandos simbolicos y de referencia. La pantalla ancha se puede activar con el
interruptor abreviado <Alt W> (Figura 3.9).

Utility Elements Edit Go/Erch  Metwork Refs Tools Quit
Fi TIME F3 Fid Fo Fi& Fr=Ley G=FE=0FF—F%——
Seg. 1 #1 Network 1 fime of day counter - 7
HE2A1H HHHER1
OKE_SECOKND
S TE. 1 [}
A0EHE L B30 HHEEE0 JS[E]E]E e
DHE_SECOHD TENTHE_OF OHE_MTIMUTE
|/ f——={UCTF
GEpoaz AREEEZ HOQRES
OHE_MINUTE SECOMD
171 LUCTR
BEARE3 40QRE3
OME_HOUR MIHUTE
I-I,I'I
17T
QEEE64
HOURS_24

Figura 3.9. Editor de diagrama de escalera.

Mientras esté en el editor ladder, si se selecciona el editor de datos de referencia, la ventana
RDE se activa debajo de la ventana LDE. La barra de menu cambia de color para indicar esto
y aparece un cursor en la ventana RDE. Sdlo se pueden ver o editar las primeras 5 filas de la
primera pagina RDE. Se pueden ver un total de 10 referencias, aunque las 88 referencias
todavia estan almacenadas debajo.
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Elementos del diagrama de escalera

Los elementos del diagrama de escalera son elementos eléctricos de tipo esquematico (Figura
3.10), incluidas las conexiones entre ellos. Los objetos se representan graficamente y se
pueden elegir mediante el menu desplegable "Elemento”, que muestra los diferentes grupos
de operadores y una lista de seleccion asociada. El objeto seleccionado se muestra en la
posicién actual del cursor. Una vez mostrado el elemento, puede insertar la referencia o
parametro apropiado. Una descripcion completa de la aplicacion de elementos se encuentra
en la biblioteca de bloques de l6gica de escalera de Modicon 840 USE 101 00.

Utility Elements Edlt Go/Srch  Metwork Refs Toola Ouit
Fl —E lements -_—f —Ff——F7-Lav E-FE-0FF—F3——
Seg. 1 #1 Networ|eRslays w counter

T T =T im/Cnt
#EEA 12 eHath
STe L Built Ins
BadEnl 490681 Loadablas
Hacro

\ﬂ wipEcials

#ABEEH
4/ HucTe -

i —
apEea3 48pe83 FOOR24 JEEohd
/TRl

2BBEB4 28084

[ Refarence Data

Relays provide access to openfclosed, trensitionzl, and coil Togic functions,

Figura 3.10. Elementos del diagrama de escalera.

Nota: Para ver una pantalla de ayuda especifica para cualquier seleccion de elemento, el cursor
debe estar resaltando el elemento en el men( desplegable; luego escriba <Alt H>. También se
muestra ayuda colocando el cursor en el elemento I6gico que se muestra actualmente y
escribiendo <Alt H>,

Se verifica el tipo de identificadores para determinar si el operador de entrada coincide con
los rangos reales definidos en la configuracion. La segunda linea dentro de un nodo mantiene
la referencia absoluta, mientras que la tercera linea muestra un simbolo asignado
opcionalmente (en modo simbolico). Al editar en modo simbolico, se accede primero a la
linea de simbolos, antes de que se le solicite un operando de referencia. Al ingresar operandos
de referencia, se aplica lo siguiente:

e Los rangos permitidos (segun la configuracion real) se muestran en la linea inferior
del editor del diagrama de escalera

preestablecido presionando J

e Las entradas de operandos de menos de cinco caracteres se rellenan con ceros a la
izquierda (referencia 0XXXX)

e Aunque las constantes se mantienen internamente con un "#" inicial, puede escribir
constantes sin esta indicacion de constante, excepto cuando utilice Quantum, 785L o
785E, donde cualquier valor >9999 debe ir precedido del signo #.

e Los simbolos s6lo se pueden ingresar en el modo de visualizacién simbolica
(Tamario de pantalla).
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Si especifica un simbolo que ya esta definido en la tabla de simbolos, el cursor se mueve
automéaticamente hacia la linea media del nodo, donde debe especificar la direccion de
referencia. Luego, esta entrada se inserta en la tabla de simbolos.

Relés

Este submend proporciona la seleccion de simbolos esquematicos para varios tipos de

contactos de relé (Figura 3.11). TeTey Efements EdTE ggfg;m Netuork Refs ~
Seg. 1 #1 Networ|eRelays [For "]
M T = 7 oA
#08610  [»Math P [ALT P]
—/F7Te.1 | Built Ins N [ALT N]

BEEBE1 408001 Loadables| —( J— [{ or []

Macro —(Ly— [ALT L] —( )—

|BE »3pacials [=] BEEEA3
| 1] T
#EREZ4 BERG

/I UucTR

BOUEEY 4E0EE4

Figura 3.11. Simbolos esquematicos.

Seleccion de relé de escalera. Al insertar bobinas, se verifica la tabla de bobinas utilizadas y
si una bobina ya esta asignada, se rechaza cualquier intento de agregar otra.

Temporizadores y contadores

Los temporizadores y contadores estan disponibles para su asignacion con los siguientes

parametros: 0 Timers

T1.0 = One second

T0.1 = One tenth of a second

T.01 = One hundredth of a second
o Counters

DCir = Down counter
UCtr = Up Counter

Matematicas

Los blogues de funciones matematicas para ADD, SUB, MUL y DIV se pueden seleccionar
desde este menu desplegable.

Integrados

Se trata de un grupo especifico de elementos de blogues l6gicos suministrados con Modsoft.
El nimero y tipo de funciones integradas dependen del PLC seleccionado en la configuracion.
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Tanto la Ayuda de seguimiento como la ayuda especifica <Alt H> estan disponibles. Si desea
seleccionar el elemento directamente, simplemente escribalo en las areas del cursor del
diagrama logico. Por ejemplo, seleccionar un <retorno> "DIOH", en el bloque ilustrado,
produciria el blogue de funcién Dx en esa ubicacion.

Algunas funciones integradas se pueden ver en la pantalla (Figura 3.12), utilizando la funcién
DX Zoom, para observar eI estado del bloque l6gico o, en algunos casos, para establecer la

inicializacion del bloque. EEIEELR M= £
e Ciwlel BE @3 Al
WGty Elements Edit Ga/3rch Hetwork Wefs Teals
n—min—n—_ F4—¥§ Fe——F - - -1 '—
Seg. 1 41 Metwesrk 1 Lime of day counter
- BUILTINS
tL0LRL] 0 R->7 M7
.1 AND 81T (AL
. . READ RRIT NEIT
Figura 3.12. Funciones / nroi i THRD
| ol Vgm0 28|
Integradas' Sli16 1E Four nooas
MUt BHBI1 coMp
bule 134 LAR
TEST 1y NSTH
1ToF iy SACH
Finl T->T
-3 cHM ISR
1] rID2 TELK
WRIT PLFL STAT
SCIF BLEM ERDT i
KOBT SEMS RET
KCBT T
CKSH (Checkswm) perferms Straight thu!uﬂ. Binary Add Check, CAC-16, or LRC.

El procedimiento que utiliza para seleccionar la funcion Dx Zoom es (Figura 3.13):

1) Ubique el cursor en el nodo inferior del blogue.
2) Presione latecla Tab para reposicionar el cursor en la linea de seleccion del ment donde
el menu desplegable Refs le permite seleccionar Dx Zoom.

Utility E'Iements Edit Go/3rch  MNetwork Refs Taole Quit
F1 TIME Fd o F B e I B e
Seg. 1#1 /1 Screen Size [ALT %]
T T T T Reference Zoom [*]
#B083E #08128 B8] DX Zoom [a1t 2]
/a1 Ti.8}
BEERE1 4PEEE1 4a86810
[ Figura 3.13. Seleccion de
P i0
#00819 funcion.
4ea188
FIDIOH}-
#Eee01
Mo Symbol/Descriptor availabl
Reference Data

‘DX Zoom allows set up of reference tables within the supported DX blocks.

MACROS

Las macros son secuencias légicas funcionales especificas que usted disefia e implementa
como un elemento de programacion usando esta seleccion de elementos.

Nota: El indicador SFC debe estar activado para que los elementos programados con macros
se utilicen en un programa de logica de escalera.
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Elementos Especiales

El operador SKIP salta a un namero de red determinado dentro del paso (0 segmento), en
direccion hacia adelante. Por ejemplo, SKIP 3 salta a la red n.°3 en el paso del segmento
actual. El operador SKPC inserta un nodo SKP con un parametro constante (Skip Constant).
El dltimo tipo de salto es SKPR, que inserta un nodo SKP con una referencia de registro
3XXXX 0 4XXXX.

El operando del objeto "SKIP" especifica el nimero de red de destino de referencia de un salto
y no un desplazamiento. No es posible saltar del segmento. Luego se calcula el
desplazamiento SKPC correcto cuando el programa se convierte antes de descargarlo.

Las funciones "SKIP", "TC" y "RSTF" no estan disponibles en el modo ONLINE.

Nota: El operador "SKP" no esta disponible en el editor de diagramas de contactos. En lugar
de esto, se proporcionan los operadores "SKIP", SKPC y SKPR.

Taquigrafia del diagrama de escalera

La siguiente abreviatura esta disponible para editar elementos del diagrama de contactos:

‘or" for a normally open contact
for[ for a coil
Vor/ for normally closed contacts.

= for a horzontal short
| for a vertical short

AltN for negative trarsition contact

AltP for positive transition contact

+ Usz ore more reference than previously entered

- Use ore less

Space Use the same reference

, Go fo symbol tablke and use reference of kst line visited In
Symbal table .

PgUp Previous Nefwaork

PoDn MNext Network

Home Row 1 Column 1

Erd Row 7 Column 11

Cirl-Home  First Network of Segment

Cirl-End Last Metwork of Segme nt

Cirl-PgUp Previous Segment

Cirl-PgDn Mext Seqment

Type the name of DX function block desired at cursor locafion on logic screen.
Control PgUp Toggles between segments

Control PgDn Toggles between segments
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El siguiente es un ejemplo del diagrama de escalera “Tiempo” (Figura 3.14).

Transfer Template Disable Quit
Fi=Lev G=F5=0F F—F3——ov

UtiTity Format Setting ChgW¥ndw
F1 TIME F3 4 FS FE
Seg. 1 #1 Network 1 time of day counter
T T -
#B0616
/- T9.1} ( )—
ARBEA1 488861 #0BBER
/P UuCTR |-

POPEB2 48PRRZ #80060
/HUCTR- £ )—
BPARA3 40R0A3 #B0E24 ARAER4

/I UCTR}-

AE8Ea4 488864

8 Dec
8 Dec

4808881 TENTHS_OF
40@882 SECONDS

Reference Data

Figura 3.14. Diagrama de escalera “Tiempo”.

Nota: Una bobina s6lo se puede insertar en la posi

cion mas a la derecha de todos los objetos

ingresados en una linea del editor. Si hay una bobina insertada, no se puede insertar ningln
objeto a la derecha de la bobina. La columna 11 esta reservada Unicamente para bobinas. Si

se ingresa una bobina duplicada, se detectara dur
descargarlo al controlador.

ante la conversion del programa antes de

Menu desplegable de edicion especifico de l6gica de escalera

El Editpulldown proporciona las herramientas
(Figura 3.15).

para la construccion fisica de su Logic

UtiTity Elements Edit Go/Srch  Network Refs Tools Quit
F1 TIME F3 Edit F7-Lev 8-Fo-0FF—Fo—
Seg. 1 #1 Network 1 time | Copy [ALT F3]
— Delete [ALT F4]
#0016 BEAB| Paste [ALT F5]
—]/—T18.1}- L— Offset [ALT FE]
ARBEA1 488881 #868| Open Row
/FUcT| Open Column ( )—
BB0PE2 4808 Close Row 8083
Close Column —_—{ )=
8024 B0BB64
/ —ucTR-

A0BER4 488804

Reference

Data

Figura 3.15. Menu desplegable de edicion.



Copiar

Los datos marcados (cursor seleccionado) se copian en el bufer de pegado. Solo hay un bafer
de pegado para el editor de diagrama de escalera y lo utilizan los comandos “Copiar” y
“Eliminar”. Se muestran las teclas abreviadas disponibles para este y otros comandos. La
tecla abreviada es <Alt F3>.

Borrar

Con este comando, puede abrir un marco eliminar, cuyo tamafo se puede cambiar usando las
teclas del cursor. La posicion del cursor cuando selecciona la funcion define un borde del
marco, y la posicion actual del cursor esta diagonalmente en la otra esquina del marco eliminar
(que se muestra en un color especial de eliminar). Esta area especificada se elimina de la
ventana de trabajo y se inserta en el bdfer de pegado cuando se presiona <Intro>. Los objetos
del diagrama de escalera que ocupan mas de un elemento de nodo, como los cuadros de
funcion, se eliminan solo si todo el cuadro esta dentro del marco eliminar. De lo contrario, la
operacion de eliminacion se cancela y se muestra un mensaje de error. Si se presiona <Esc>,
la funcion eliminar se cancela y todo permanece sin cambios. La tecla abreviada es <Alt F4>.

Offset

Usando esta funcion puede cambiar algunos operandos dentro de las redes subyacentes a otra
direccion. Primero, se le solicita un rango de referencias que deben desplazarse y un valor de
compensacion para esta modificacion. Luego, si la transformaciéon es valida (segln la
configuracion real), se deben definir los nodos del diagrama de escalera donde se debe realizar
la modificacion. Esta area se especifica marcando el cursor desde la parte superior izquierda
de la l6gica de escalera hasta el limite inferior derecho del diagrama de escalera. EI niumero
de reemplazos se informa cuando se ejecuta " Offset”. La tecla abreviada es <Alt F6>.

Este ejemplo se establece utilizando el ejemplo "Tiempo" del segmento 1 (Figura 3.16).

Nota: Para compensar funciones DX con referencias de bobina, debe utilizar un
desplazamiento que sea un limite de bobina (mdltiplo de 16+1), es decir, 17, 33,

1793, 2801, etc. 1114y Elements Edit  Go/Srch Metwork Refs  Tools  (Quit
Fi - F3 F4 F5 F& F7-Lev 8-FE-OFF—F3
Seg. 1 #1 Network 1 time of day counter

#8018
Ta.1
9080G1 463001

aegga2

#BEBEY
/= ucTR =
BE0BE3 480803

#00868
/—UCTR
ABUEH? 4BAREZ

J—

)-_
#H0B024 DoBEB4

/—ueTR-

0BEBR4 4BEBE4

Referance Data

First Reference number:  GBBGE1
Last Reference number: BEAGEY
Offset: 17

L_Format :Decimal

Figura 3.16. Ejemplo “Tiempo”.
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Si las referencias configuradas son validas se marca la l6gica donde debe realizarse la
modificacion. Esta seleccion esté especificada por el cursor, lo que significa que usted mueve
el cursor sobre la l6gica que realiza la seleccion segun lo indicado por los nodos de red que se
resaltan. La seleccidn final se realiza presionando la tecla < >. El nimero de reemplazos se
informa cuando se ejecuta "Compensacion”. Esta funcién también se puede Ilamar
presionando las teclas <Alt F6>. La siguiente figura ilustra su seleccién y los resultados
(Figura 3.17). Utility Elenents Edit  Go/Srch Network Refs  Toals  Quit

1: TIME F5 FE Fi=Ley B=FE=0FF —F3——v
Seg. 1 #1 Network 1 time of day counter
'

L I
#0081A
-/ Te. 1
ABUEL18 4888681 #0BE6E
—jucTR -
BgBa19 40B8682

e

LICTR

{ 13—
BABE26 488603 #B0024 BBEAz1

/= uCTRp-
BBEE21 4BEBE4

Reference Data

| Humber of replacemenis: B

Format :Decimal

Figura 3.17. Eleccion de funcion.

Go/Srch

El menu desplegable " Go/Srch " (Figura 3.18) contiene comandos relacionados con la
posicion de su operacién de programacion en un punto especifico de la red construida. El
menu también le muestra qué teclas abreviadas estan disponibles.

Utitity Elements Edit Go/3rch  Hatwork Refs Toals Quit
F1 TIME F3 F4 o/ Search OFF—F%
Seg. 1 #1 Network 1 time of day co| Goto Metwork [4LT G]
T T — Search [ALT F7]
#H8610 BE3EE1 Search Next [ALT FB]
—/Te.1}- Search Previous [ALT F9]
BBEABL 408081 #BEBER Trace [ALT T]

/—{UcTR |-
BBE0AZ 48882

Retrace [ALT B]
Show Trace/3earch
|| Delete Trace/Search

S HUCTR -
BEHBR4 4BPREEd

o Symbol/Comnment availabl
Reference Data

Lhoto Network will go to the designated netuwork number typed in by the user.

Figura 3.18. Menu desplegable “Go/Srch”.
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Software Vijeo Designer
hardware HMI bajo Vijeo Designer
La familia de terminales de dialogo “Magelis” va asociada al software Vijeo Designer.

La nueva gama de terminales graficos pequefios tactiles HMI STO y HMI STU, esta
especialmente disefiados para aplicaciones sencillas donde la inclusién de un terminal de
mayor tamafo seria muy costosa.

La gama HMI STO tiene un tamafio de 3,4” y consta de dos modelos
monocromo con diferentes colores de backlight (verde/naranja/rojo o
blanco/rosa/rojo), se comunica via RS485 con diferentes protocolos de
varios fabricantes. HMI STO511

La gama HMI STU solo tiene un tamafio de 3,5” y es un modelo modular donde el tamafio de
la pantalla se podr& cambiar, se comunica via RS485 y “Ethernet” con diferentes protocolos
de varios fabricantes.

HMI STU655
= Magelis paneles avanzados

Los terminales graficos magelis XBT GT son productos tactiles con una amplia gama de
tamafios de pantalla (3,8", 5,7", 7,5", 10,4", 12,1" y 15") asi como diferentes modelos

(monocroma, color, STN o TFT) (Figura 4). —
— 5 =G
v o 1§

XBTGT11 XBTGT21/22/23 XBTGT42/43

XBTGT52/53 XBTGT63 XBTGT73

Figura 4. Terminales graficos Magelis.
En funcion del modelo los terminales XBT GT se comunican con los autdmatas a través de
uno o dos enlaces serie integrados con protocolos de comunicacion:

e De Schneider Electric (Uni-TE, Modbus)
e Otros fabricantes: Mitsubishi Electric, Omron, Allen-Bradley y Siemens
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Los terminales multifuncion magelis se pueden conectar a ethernet TCP/IP con protocolo

“Modbus” TCP y protocolos de terceros.

Descripcion: Los terminales tienen las siguientes partes, aunque de un modelo a otro puede

diferir (Figura 4.1).

1
2

~-N OO,

8

Posee los siguientes elementos en el panel frontal:

1 Una pantalla gréfica tactil (monocroma de modo azul de 5,77, escala de grises,
STNy color TFT).

2 Una luz de control de retroiluminacién

En el panel posterlor:

Bomero con tomillos extraibles para la fuente de alimentacion de =24 V.

Un conector host USB de tipo A para dispositivos externos y la conexion del cable
de transferencia de la aplicacion.

Un conector SUB-D macho de 9 patilas para enlaces serie RS 232C o RS 422/485
a los autématas (COM1).

Una interface de unidad de extension para uso futuro.

Un conmutador para la polarizacion de enlace serie COM2, utilizado en Modbus.
Un conector tipo RJ45 para el enlace serie RS 485 (COM2).

Una ranura para tarjeta Compact Flash, con tapa (excepto XBT GT2110 Fun-
cional).

Sélo en XBT GT2130 y GT2330:

Un conector tipo RJ45 para enlace Ethernet TCPAP, 10BASE-T/1008ASE-TX.

Figura 4.1. Descripcion de terminales XBT GT.

Controladores HMI

Los controladores HMI magelis XBT GC son terminales graficos tactiles que integran dentro

del mismo terminal un PLC, es decir que

ademas de albergar la aplicacion de supervision,

también es posible crear una programacion légica con el software “Somachine” (Figura 4.2).

XBTGC1100 XBTGC2120 XBTGC2230

Figura 4.2. Controladores HMI Magelis XBT GC .

37



Ademas de las conexiones normales de cualquier terminal tactil “Magelis”, es ampliable con
moédulo de comunicaciones de maestro “Canopen” y modulos de ampliacion (por ejemplo,
entradas y salidas digitales o analdgicas).

Software Vijeo Designer
Para iniciar Vijeo Designer, en el menu de inicio de windows, seleccione
la ruta ‘Programas/ Schneider Electric/ Vijeo Designer/ Vijeo Designer’. u

También se puede hacer doble clic en el icono de acceso rapido a Vijeo

. o o . Vijeo Desi
Designer que hay en el escritorio para abrir Vijeo Designer. o

¢ Qué es un proyecto de Vijeo Designer?

Proyecto

Un proyecto es un archivo creado en el software Vijeo Designer.

Un proyecto incluye toda la informacion (como dibujos, alarmas e informacion de hardware)
para crear un ambiente para la aplicacion de supervision creado por el usuario (Figura 4.3).

3 !

Controlado Ejecutar Runtime
de g(uz?"sgos Vi Idiomas
—_—
= e
LR )

Figura 4.3. Informacion del Software.
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Interfaz Vijeo Designer

La interfaz del software de Vijeo Designer tiene diferentes barras de herramientas y ventanas
que ayudan a una mayor comprension y orden a la hora de realizar la aplicacion por el usuario
(Figura 4.4).

E gactn Genear HW Qrowiw yanatle [rfome | Heramientas  Verfana  Ayuda

iNPEARAR Y s ORARS T 8 — + o0 =

=
EoEel
i 8 = =M

3 J . =
- @-=-AB- T 0-0-8 T -0 -
Target] - Tank - Languagel X
o, 1 100

il

+ (3 Bikoteca de mdgenes
5 @) Techdo
4 (2§ Piows

23 Condlemero

B Varie
23 Recets
= (@4 Bickoteca de im:
B SimbokosD ek
& Calderan
S Botores
B Tiaupodadoces
B Simboks de pabgo
e adon
K Gao
B .

i Foemustarios & rfornes
&f Acciones

% 3 Entomo

# W Bbfcteca de recursos

% T Alarmas y eventos
9§, Pecetas

v é, Regitrando datos

| varisbies =l 3

B)vimo-Managee | Bprovecto

Emptyi ng

Parwi base

11 g Lanp0l 92, 33 x 116,57 Hich_»
| .| » @ Segusdad

10zc0a da retrosbmerkaciin | Tailita de gréficos <

NKomtre Tk o
1D el panel 1
Descripodn o e g A T0s
Ancho = 8 ~
Ao < |l 4
Color de fondo T (192,192,192) Or... | toméve delcbjet | Posién [ aramscin | ver o

. 17 'Serd 0, 14 159 Rec $
Fubica e HI Runtine - 2 ) J
Tedas de funckin 2 16 RecpesSelect 120 149 [obmetcs §

K || B T 5 g [ziciio roce]
Ingreso exduswo v | 19 st 14 Rea 2 T
s | 3 Wsmae 140, 9 TRedi :
Pane! princiosl O o || I T 7, 210 2%, 229 gt & c
(2 ScMachire

Figura 4.4. Interface de Vijeo Designer.

1. Barras de herramientas: En esta area se muestra el mend contextual y las barras de
iconos de las diferentes acciones que se pueden realizar en el proyecto.

2. Navegador: Esta area muestra el arbol de las diferentes partes que puede tener la
aplicacion.

3. Area de Trabajo: Es la zona donde el usuario tendra que trabajar para crear la
aplicacion.

4. Inspector de Propiedades: En esta area se muestra las propiedades que se pueden
parametrizar de los objetos seleccionados.

5. Zona de retroalimentacion/Lista de graficos: Segun la pestafia seleccionada: En la
zona de retroalimentacion se vera los mensajes de compilacién (errores de
compilacion y advertencias), en cambio en la pestafia de listado de graficos muestra
todos los objetos que hay en ese momento en el panel que hay en el area de trabajo.

6. Caja de herramientas: Podemos ver los diferentes objetos e imagenes que ya hay
creados y guardados en la libreria y que podemos incluir en nuestra aplicaciéon y que
nos ayudaran a realizarla.



Instalacion de Vijeo Designer

1. Cierre todas las aplicaciones excepto el instalador. Aseglrese de cerrar todas las
aplicaciones residentes, asi como todos los programas de tipo residente (por ejemplo,
antivirus) que se puedan estar ejecutando.

2. Inserte el DVD en la unidad de DVD-ROM.

3. Laventana de instalacion de Vijeo Designer deberia abrirse automaticamente. En caso
contrario, en el menud inicio de windows, haga clic en “Ejecutar” y escriba
x:\install.exe (donde x es el nombre de su unidad de DVD-ROM).

4. En el menu de instalacion, seleccione el idioma que desea instalar de la lista elegir el
idioma a instalar (Figura 4.5).

Fé,qmoluuor UsB

Sekacsiong @lidoms e nstelaadnda s
zio deada abep

EE—] e

Schneider

L3 ayuda sers mostrada sl el cursor del mouse &3 mondo scare el manu,

Figura 4.5. Seleccion de idioma.

5. Siga las instrucciones del asistente que aparecen en pantalla para instalar Vijeo
Designer, seleccione los idiomas que desea instalar y seleccione el idioma
predeterminado para la aplicacion. Tome en cuenta los derechos de acceso definidos
en la ventana Carpeta de destino.

Desarrollo de un proyecto

=

Instalar de Vijeo Designer

Crear un proyecto

Configurar un destino

Configurar la comunicacion con el HMI
Realizar las plantillas / los paneles

Guardar el proyecto

Ejecutar una comprobacion de errores
Compilar el proyecto

Instalar V.D. Runtime en la maquina de destino

10 Descargar el proyecto en la maquina de destino
v 11. Ejecutar el proyecto

©oNAMLN
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Creacién de un nuevo proyecto.

El asistente se abre al iniciar Vijeo Designer por primera vez. Este le guia en la creacion de

un nuevo proyecto en Vijeo Designer. Para crear un nuevo proyecto, seleccione ‘Crear nuevo
proyecto’ y haga clic en ‘Siguiente’ (Figura 4.6).

Brenvendo s VieoDesigner
200k detes hace? /
= Crea un resevo plogecto

 Abet (femo progecto - Promctwes

Figura 4.6. Creacién
de nuevo proyecto.

" Abtt geopecto exttente

™ No mestiar de rasvo este cuadio de ddopo

[Thets | P | cwcew |

En el dialogo ‘Crear un nuevo proyecto’, configure los campos (Figura 4.7):

e Nombre del proyecto: Escriba un nombre para el proyecto
e Descripcion o comentario: Descripcion del proyecto. (Opcional)

e Tipo: Seleccione si un proyecto tiene un Unico destino o varios. Si tiene varios
destinos, especifique el nimero.

e Contrasefia del proyecto: Si necesita seguridad, habilitelo, e ingrese una contrasefia y
un recordatorio de contraseria.

Crear un nuevn proyecio

- Inroduzca el nembes del propecio & crear 1
Mamnbie del picgsch M

- Diesciipcion o comenkaia

=
Figura 4.7. hd
Configuracion
de campos de

seguridad.

* Tia
= Propecta con un sdln desling

™ Pipectocon |2 3: destings

<ok [ Hems Fsesr | Corvelar |

Haga clic en ‘Siguiente’.
Configure los siguientes campos para este dialogo (Figura 4.8):

e Nombre del destino: Escriba un nombre para su destino
e Tipo de destino: Seleccione que familia de magelis desea

e Modelo: De la familia de magelis seleccionadas elija el modelo especifico que se desea
como destino
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Crear un pseve propectio

Irirochizca o nombie del provects & coas
Momoen ded progectio [P, eclo

Dresline: 141

Tipede destina [+BTGT 2000 Seizs -]
Modek [=mrGassnseaen =]

Figura 4.8. Campos
de dialogo.

< Back M > Frskzs Canceler

Haga clic en ‘Siguiente’.

Introduzca la ‘direccion IP’ de la maquina de destino (si tiene conexion ethernet) y seleccione
‘Habilitar auditoria’ para activar la funcion de registro de eventos (opcional) (Figura 4.9).

Crear un nuevo pragecio [ %]

© Mombie del proyeclo & cieai
Nombie del
piCasactn

|Frowecta

Diesting : 1.4
~ Cerligueaciin de dettiog
¥ A |3 sigents desccin IP

) Direeciin P pLooLon
Flgur-a 3 4.9. Mées T . 0T
Configuracion de Puslaerisce [5G0 T

predeleninada

direcciones IP.
™ Hakilar acidionia

S reapines una conhiguincsdn adicional para 1 eta
fumcidn. Haga clic enls apoda y sevise la configuracionss

L= Ayuda I

gk [ Meas Fialzar | Cocelar |

Haga clic en ’Siguiente’.

Seleccione ‘Anadir equipo’. Haga clic para ‘Afadir’ para abrir el didlogo ‘Nuevo
controlador’. Seleccione el equipo con el que se va a comunicar el terminal de operador
(automata), para ello selecciones el ‘Fabricante’ del equipo de destino, asi como el protocolo
de comunicacion que se va a SE— -
utilizar en ‘Controlador’ bt o T —
(Figura 4.10). Una vez

Hontie dedpoectn R
seleccionado, hacer clic en

‘Finalizar’. E

Dasiirn; 11

Lstadesgupns ———————————————————
Agoza controladoiet § dapssbives Delnala

on st propesdiscies dal contioladcr y dal eguioo on |
e Aavepadn.

L2 Mocous Uiy

Bk _Cmees |

Figura 4.10. Seleccion de equipo de destino.
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El nuevo proyecto se creard y mostrara en la pestafia Proyecto.
También puede usar los tres siguientes métodos para crear un proyecto en Vijeo Designer:

1. En la pestaiia Vijeo-Manager de la ventana del navegador, haga clic con el boton
derecho en Vijeo-Manager y seleccione ‘Nuevo proyecto’ (Figura 4.11).

T
O&
8] Vo Mapace

hMuevo proyeto.. h‘

Figura 4.11. Nuevo = [ Nueva carpeta % Insertar
proyeCto. Nugva conexidn de red...
Importar Proyecto..,
Cargar el editor de proyectos...
Actuakzar FS

[EEoMan’  propiedsdes Alt+Intro

2. Haga clic en el icono ‘Nuevo Proyecto’ (Figura 4.11.1).

gProyecto - ¥Yijeo-Frame - [Dest

Fichero Edicion Generar HMI

%\ ¥ & @;’J
=8 s T T Ire

Figura 4.11.1. Nuevo proyecto.

3. Enel menu ‘Archivo’, haga clic en ‘Nuevo proyecto’ (Figura 4.11.2).

IProyecto - Vijeo-Frame - [Destino] - Pany

Z—Eu:he:o | Edcon  Generar HMI  Qrganizar

L] Moevoproyecta.., |\ kN
~ W
Abrr peoyecto... Cel+O
Figura 4.11.2. Nuevo proyecto. Gotra proseito
H Guardy proyecto Ctri4S

Eliminar un proyecto

= L Samples
=1- 0 Applcation
H L] el
Hacer un clic derecho en el proyecto que se desea %J';’;‘JFL
. . ~ - ista
eliminar de la pestafia ‘Vijeo Manager’ en la ventana | =E= 124
. .. . 2] Freyy Al prayecto el
del navegador, y seleccionar ‘Eliminar’ (Figura 4.12). cerer proyect
| Cambiar nombne de proyecto FZ
Exportar proyecta, ..
Comparar con ba copla de sequridad, .
Figura 4.12. Eliminar Aebistradse de copis de segrkdod.,

Guardar provecto Como...

Ruevo destino...

Proyecto.

=]y

B WieorManager

Propicdades AT

|E.]\1 &\:’-Mensuu!—--=_I Tt
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Comunicaciones

Para comunicarse con autdmatas, inversores y otros equipos, conéctese a ellos mediante el
puerto serie de la maquina de destino (RS-232C / RS-422) (Figura 4.13), el puerto Ethernet
o0 el médulo/tarjeta de comunicacion, y, a continuacion, afiada un controlador (Figura 4.14).

£

Y50
L

Comunicacion
Fiaura 4.14. Comunicacién con autématas.

Vijeo Designer emplea controladores para permitir la comunicacion con equipos sin que el
usuario tenga que escribir complicados programas de comunicacion.

Figura 4.13. Comunicacion
RS-232C / RS-422.

Los equipos pueden ser diferentes modelos de diversos fabricantes y pueden tener distintos
tipos de conexiones. Simplemente, afiada los diferentes controladores al proyecto.

Gestion de los paneles

Un panel es una ventana en la que se pueden colocar objetos (interruptores, lamparas, dibujar
elementos). El panel creado se convierte en la pantalla que aparece en las maquinas de destino.

A Panel )

Pansl de
Operaciones

Panel de Monitor

Panel de Alarma
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Creacién de un nuevo panel

En la ventana del navegador, haga clic derecho en los paneles base bajo el nodo de paneles
graficos y seleccione el ‘Nuevo panel’ (Figura 4.15).

&[] Destinol
£1-43) Paneles gréficos
5
pan  Nuevo panel con panel principal...
Nueva carpeta
Informe... Chri+T

Petjar pare! CEri4/

N e e e ST I
B Saaos 0% patsies ., AT

Peqaria ¢

Himinarto

Figura 4.15. Creacion de nuevo panel.

S CATOELES

Copia o eliminacion de un panel
Copia de un panel

1. En la pestafia ‘Proyecto’ de la ventana del navegador, haga clic con el boton derecho
del raton en el panel que desee copiar y seleccione ‘Copiar panel’.

2. Haga clic derecho en el nodo de paneles base, nodo de paneles principales, carpeta de
panel o nodo de ventana emergente y seleccione el panel ‘Pegar’.

El panel seleccionado, incluyendo los dibujos y las configuraciones de las propiedades, se
copian a la carpeta del panel.

Eliminacion de un panel

1. Puede borrar un panel ubicado bajo un panel base o un nodo de paneles principales,
en una carpeta o en una subcarpeta.

2. En la pestaiia ‘Proyecto’ de la ventana del navegador, haga clic con el boton derecho
del raton en el panel que desee eliminar y seleccione ‘Eliminar panel’. Asimismo,
puede seleccionar el panel y utilizar la tecla eliminar.

3. En el mensaje de confirmacion borrar panel, haga clic en ‘Si’, se eliminara el panel
seleccionado.
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Copia de un panel de un proyecto diferente

Gracias a la caja de herramientas se pueden reutilizar los paneles de un proyecto en otro o en
un mismo proyecto (Figura 4.16).

Havegador 2=

Havegad

9

LEN Caja de Herrariciios g D

GRSt d  Nueva carpeta Insert

2 I cid cpEIBNI st [-& Ejemplo_Curso
gC«a: Importar Favorkos... = D Mipantalla

) Diagns:_ Expart Havegador 2l =G Paneles gréficos

Caja de Herramientas —

mi_bibli_paneles

>l

| Panel2

@Vieor | b Prog. [2) Pantata de texto

Figura 4.16. Copiar paneles.

Variables

Las variables son espacios de nombres en la memoria que almacenan valores de datos
(Figura 4.17).

Puede crear todas las variables que desee y asociarlas con interruptores, lamparas,
visualizaciones de datos y otros objetos en el panel.

- Variables -

(T (J)| =

Tanqued

— -

)
LA LA

(7

Guarda ¢l
wakar en el
Irte ruptor2

Figura 4.17. Definicion de variables.

Para comunicarse con autdmatas y otros equipos conectados a la maquina de destino, hay que
crear una variable y asignar una direccion de dispositivo.
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La variable (con una direccién del dispositivo) (Figura 4.18) se actualiza cada vez que
cambian los datos del equipo.

Configure la direccién
del disposiivo 30101
desde el dispotivio
extemo

- rs.

Hariill

Tanque1

1 é
Vw’ E -

120 Tanquel

Nivel de Agua r

Maquina Destino
PLC

Figura 4.18. Direccion del dispositivo.

Si se conectan varios equipos a la maquina de destino, puede mostrar datos de direcciones de
dispositivos de diferentes equipos, en el mismo panel (Figura 4.18.1).

Manuina ‘
Destino

= Valor Valor
Tanque A TanqueB

My — (&
Tanque A
—>
7
g0 =

TanqueB
Figura 4.18.1. Conexion de varios equipos a la maquina de destino.

Tipos de variables

Hay 6 tipos de variables elementales (discreto, entero, flotante, cadena, bloque entero y bloque
flotante y también el tipo estructura (carpeta que contiene multiples variables agrupadas).

LI Discreto Almacena unvalordeDo 1.

" Entero Las variables enteras internas pueden almacenar valores de -2147483648 a
+2147483647.

/L Flotante Almacena un valor numeérico, de -3.4028¢38 a +3.4028e38, 0 de -1.1754e-38 a
+1.1754e-38.

A Cadena Almacena de 2 a 100 caractares.

0] Estructura | | ag estructuras, al igual que las mattices, actdan como carpetas que almacenan
miultiples variables. Optimice la administracién de |as variables mediante |a
organizacion de éstas en estructuras. No puede crear estructuras agrupadas
{estructuras dentro de ofra estructura).
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Creacion de variables

Para crear variables se tiene que hacer doble clic en el icono de ‘Variables’ que hay en el
navegador, esto abrira en el area de trabajo el ‘Editor de variables’ (Figura 4.19).

Navegador MLIEd |~ Target! - Tank-Languagel  Targetl - Editor de variables X |
% - 8 B E WA B %)

([ Formutarios e informes |

& Aco Nombre |Tipodedatos | Origen de datos |
-3 Entorno 1 @ * RecpeControDefaut  Structure Intemo
(417 Bblioteca de recursos 2 LI Emptying |BOOL Interno
® .‘.‘, Alarmas y eventos LI High_level |BOOL [Externo

@ Recetas - Level DINT Interno
“ %% | o Setw DINT Interno
e ® (% _vanksetting

B1-Z, Administrador de €/S

Figura 4.19. Creacion de variables.
En el editor de variables hacer clic sobre el icono de ‘Crear Variable’ que hay en la barra del
editor, para abrir la ventana flotante de ‘Nueva Variable’.

En la ventana de ‘Nueva Variable’ configuraremos las propiedades de la variable, el tipo de
variable, si es interna o externa y si es externa la direccion de memoria del dispositivo

configurado (Figura 4.19. 1 ) ey — £
Eanfguracit d= E/S l Ezcala de datos | Alama
Fropiedades bésicas IQ&HIB: de loz datas
Mamkee de la vanable Dezcnpcicn
[Meenbre_verizble |
Tipo de datoz
J DINT ﬂ Dimenzion da makiz ID
Ongen de datos Compatlisnda Grupo de escanso
= Interna | Hinguria IEqu'p:MndbusEﬂ j

Heferencia (T Sehalech
]_ EfEfiid g iz Dl'rmdﬁndcd' -

{* Exteino =1 Lenting ."'Ea;':'iluldl _I
" Direccién Indrecta
I
bceptar | | Cancalar | | Ayuda |

Figura 4.19.1. Propiedades de variables

e Nombre de la variable: Escribe el nombre que se quiere de la variable (méx. 32
caracteres).

e Descripcion: Introduzca una descripcion de la variable (méx. 255 caracteres).

e Tipo de dato: Tipo de dato de la variable (Ejemplo: Entero = INT y booleano=
Discreto).



Origen: Seleccione interno para emplear variables de forma interna en la maquina de
destino o equipo, de modo que la variable se pueda comunicar con el equipo.
Compartiendo: Este campo solo esta disponible cuando la propiedad compartir datos
de la maquina de destino est& habilitada y la funcion de la variable de referencia no
estd seleccionada. Emplee esta propiedad para definir las variables que estan
disponibles para visualizacion y edicion desde otros destinos.

« Ninguno: La variable no puede ser visualizada o editada por otros destinos en
la red Si una aplicacidn externa trata de acceder a la variable, recibira un error
de Acceso denegado.

» Sdlo lectura: Otros destinos en la red pueden visualizar el valor de la variable.

» Lectura/Escritura: Otros destinos en la red pueden visualizar o editar el valor
de la variable.

Grupo de escaneo: El campo grupo de escaneo s6lo esta disponible cuando el origen
de la variable se define como equipo. Seleccione un grupo de escaneo del que desea
que reciba datos la variable. Para asignar una variable a un grupo de escaneo, es
necesario configurar el equipo conectado en el navegador de proyectos.

Direccion del dispositivo: ElI campo “Direccion” de dispositivo s6lo esta disponible
cuando el origen de la variable se define como dispositivo externo. Para configurar la
direccion del dispositivo, el dispositivo conectado ya debe estar configurado.
Configuracion del equipo. Después de hacer clic en el campo direccion de dispositivo,
aparece el cuadro configuracion de la direccion del dispositivo. Utilice el teclado en el
cuadro de didlogo para escribir la direccion del dispositivo conectado, de manera que
la variable pueda acceder al dispositivo.
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DESARROLLO

De acuerdo con el cronograma se realizaran las actividades en tiempo y forma, incluso
reducir el tiempo estimado para observar el funcionamiento.

Al mismo tiempo colaborar en otras actividades dentro de la empresa para tener un
aprendizaje amplio dentro de la industria y poner en practica los aprendizajes teoricos
comprobandolos en un entorno real.

Cabe mencionar que para la mayoria de actividades se contara con la orientacion y
colaboracion de ingenieros internos de la planta.

DAD AGOSTO SEPTIEMBRE =~ OCTUBRE  NOVIEMBR i BR RO

5152 53 B4 51 |52 |53 |54 B1 |52 (53 |54 |51 (52 |53 |54 [51 |52 |53 (54 |51 |52 |53/54

IDEMTIFICACION DE LAS AREAS
DE VIAS EM LAS QUE SEVAA

bl
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COLOCACION DE SENSORES
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Identificacion de area de trabajo

Como primera accién a realizar, se analiza la posible colocacion de sensores dentro de las
vias, para esto tenemos que pedir un croquis de la empresa para poder determinar dicho

analisis (Figura 5).

Para posteriormente determinar el lugar exacto de colocacion de acuerdo a la experiencia y

sugerencia de los operadores.

Una vez obtenida esta informacion tenemos que el lugar indicado de colocacién es al inicio y
fin de las vias 10, 12 y 14 (Figura 5.1).

TIERRAS 1|

Identificacion de elementos
| 2 [res——

= =
A INDUSTRIAS
o CROQUIS DE RUTA DE EVACUACION Y UBICACION
- DE EXTINTORES FABRICAS 1Y 2
»

Figura 5. Croquis de la empresa.

Figura 5.1. Croquis del area de trabajo.
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Medicion para instalacion de tuberia y cableado

Una vez determinado e identificado el lugar ideal para la colocacion de sensores, nos dirigimos
hacia él realizando un nuevo andlisis para la colocacion de cableado.

El lugar donde nos ubicamos segun lo determinado es ideal y libre de obstaculos para poder
realizar el cableado, sin embargo, se tiene la desventaja de que tenemos que hacerlo cuando
haya mantenimientos preventivos para no retrasar la produccion (Figura 5.2).

,3,;#".’

Figura 5.2. Lugar de trabajo.

Después de ver el lugar en donde se va a instalar, proseguimos a tomar medidas aproximadas
para llegar al tablero de control del transbordador (Figura 5.3).

Figura 5.3. Medicion de area.
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La instalacion de tuberia donde ira nuestro cableado sera de tubo de asbesto y manguera de
alma acorazada (Figura 5.4).

Figura 5.4. Tuberia y manguera a utilizar.

El tipo de cable es HELUKABEL JZ-500-PUR; 3G1mm2; sin blindaje; 300V,500V; Cu;
cuerda, el cual es ideal para control de maquinas, del cual necesitaremos 100 metros para
realizar dicha instalacién de acuerdo a las medidas que se realizaron segun el &rea determinada
(Figura 5.5).

Figura 5.5. Instalacion de cableado.
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Disefio en SOLIDWORKS de base protectora para sensores

Una vez terminada la instalacion proseguimos a desarrollar una base de proteccion para los
sensores, en el software SOLIDWORS, ya que estaran expuestos a golpes ocasionados por
alguna caida de ladrillos y si no se protegen pueden fracturarse, hacer algun corto circuito o
incluso desconectarse, por ello necesitamos desarrollar una base que los proteja (Figura 5.6).
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Figura 5.6. Disefio de base protectora de sensores.

Basado en el dimensionamiento de los sensores y espejos reflectivos, se realizo el siguiente
modelo, con el cual podemos regular el posicionamiento de ambos y asi protegerlo de posibles
impactos ocasionados por la caida de ladrillos (Figura 5.6.1).
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Figura 5.6.1. Diserfio de base protectora de sensores.



Manufactura de base protectora para sensores

Después de haber desarrollado un modelo de proteccion de los sensores y espejos, procedemos
a hacer la manufactura de los mismos, para esto necesitamos un perfil cuadrado HSS EN A36
(1/8 DE ESPESOR) de 5 metros AISI 1045 y una solera A36 (1"x 1/8" DE ESPESOR) de 2
metros (Figura 5.7).

Para hacer los barrenos correspondientes a donde se colocaran los sensores, se envian las bases
con los torneros para que realicen la operacion (Figura 5.8).

S ‘g{{& o ol
Figura 5.8. Barrenado en area de sensores.

i

Figura 5.7. Perfil de

S
anufactura.

Una vez cortado de acuerdo a las medidas y realizado el maquinado de la ranura, tenemos que
soldar las piezas con las que se especificaron en el modelo, tan luego estén tenemos que
pintarlos de color amarillo (Figura 5.9).

Figura 5.9. Soladura de unién entre piezas y pintado.
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Instalacion de bases y conexion de sensores

Después de terminar la manufactura de las bases de proteccion, hacemos la conexion de
sensores en los cables de la instalacion (Figura 5.10).

Figura 5.10. instalacion de sensores y bases correspondientes.

La conexion con la que se estan instalando los sensores es (Figura 5.11):

e Pinl corresponde a alimentacion
e Pin3 corresponde a la tierra
e Pin4 corresponde a la sefial que emite

Figura 5.11. Conexion de sensores.
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Finalmente se conectan a las entradas libres del PLC con las respectivas marcas (Figura 5.12).

B

Figura 5.12. Conexion de entradas de sensores al PLC.

Edicion de diagrama Ladder en software MODSOFT

Una vez realizado la conexion nos dirigimos al software MODSOFT para analizar el programa
actual (Figura 5.13) y ver la posibilidad de activar el transbordador con la sefial que emiten
los sensores y pueda realizar el ciclo que tiene (Figura 5.13.1).
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API2GU
API2_CNT
API2_HUO
APICONT2
APICOM_1

APILEQ

GARGA1
GCARGADOR

APILADO_

CARGA_1
CDESC1
COPHUEZ2
GOP_API1
GCOP_APIZ
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DESAP_1
DESCARGA

AM
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HUE1
HUE2

HUO_PLC
RESPAP1
SECADER1
SECADERO
SECA_1
TALLER_1
TEH_1
TEH_HNOUA
TIERRAS3
TIH1

TIHP1
TIH_HOUA
TSH1
TSH_NOURA
UnR2

em selected by the cursor.

Figura 5.13. Abrimos el programa existente del transbordador intermedio del horno.
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Modsoft Programmer Software

F?—Lev 8-—F3OFF—F?
BIT SYMBOL R

SQ1@ - 0 DE VELOCIDAD ¥ CODIF->
§028 - 0 DE UVELOGIDAD ¥ CODIF->
5048 - 0 DE UELOCIDAD ¥ IF->
SEMIAUT - ONAMIENTO EM SEMIA M->
AUTO - ONAMIENTO EN AUTOI '
IZQUIERDA -PUL TRASLACION I1Z —>
DERECHA - TRASLACION DE A->
RAPIDA = DE TRASLACION RAPI->
AUACAR - AUANMCE CARGA DE->
RETCAR - RETROCESQ CARGA->
AUADES - AUANCE DESCARGA->
RETDES - RETROCESO DESCA->
AUABLO - AUANCE BLOGQUEAD->

RETROCESOQ BLOQU->
GNETOTERMICO DEL MOTOR DE->
LE DE SEGURIDAD DEL PARD —>

E42 .LIMITA RETROCESO CARGA DEL I->
E43 .LIMITA AUANCE CARGA DEL IMPU->

Figura 5.13.1. Se busca las variables con las que se va a anexar el control por medio de sensores.

Para declarar la entrada de los sensores los declaramos como un contacto N/A y como
activacion de la sefial serd una bobina la cual tiene que controlar los arrastradores y el
trasbordador (Figura 5.14).

oot rogrammerSovere_—— Y

Jtilit Edit Filel. 0 Quit
ITH_HOU : 9

3

3

1] 0 e b ew §—F3—0
MBC PTOF

= -0

b =
=

e ===
&7

==

B D

=

=
TITE-
=

Y
T
I L
T
I L
T
I L

=
I L

IT=T-1-T

Py A T0R
AUA 111 _PULSADOR DE AUANCE ARRASTRA—> :
v DOR D Ty 0 ARRA

|

Figura 5.14. Identificacion de las posibles salidas.
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Se indaga en el diagrama de escalera para posteriormente implementar contactos N/A y den
funcion a lo que indica el diagrama segun lo declarado (Figura 5.15).

Modsoft Programmer Software

Elements Edit
F3 F4

s
aaa449

KAP1]||E19?.INDICA QUE EL RELE DE POTENCIA DEL ARMARIO ELECTRICO GEMERAL ESTA->

Reference Data —'}

Format :Decimal Offline

1HHBA3
188884
188885
188886
108887
18868688
188887
188018
168811
108812

PALARH 13 . PULSADOR DE PARO DE LA ALARM->
OK24U E INDICA QUE LA TENSI

{16 . INDICA QUE EL REL
7.INDICA QUE LA TEN
18 .INDICA QUE LA TEN D
INDICA QUE EL RELE DE POTEMN
E118.MAN-AUT ARRASTRA
[E111 .PULSADOR DE AUANC
E112 .FULSADOR DE RETROC

Figura 5.15. Diagrama de escalera.

A continuacion, se insertan (Figura 5.16) y se declaran los sensores (Figura 5.17) con las
entradas disponibles en el PLC y se anexan como contactos N/A con las bobinas

correspondientes.

Format :Decimal

Reference Data %

Figura 5.16. Se insertan los contactos N/A y bobinas.
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e Modsoft Programmer Software

|
1AWA13 777777

< >
1PAA1S 777777
——= >
100816 777777

Reference Data —'}

Format :Decimal Off line

Figura 5.17. Se declara la variale de acuerdo a la entrada en que se conecto en el
maodulo de entradas del PLC con el mismo nombre y se direcciona a la salida con la
variable de accionamiento.

Variables de accionamiento y declaracion de las mismas (Figura 5.18).

e (001127 limita avance m2

e 001128 limita el retroceso de m2

e (001129 seguridad via 14 llena. Presencia de vagoneta
e (001130 presencia en vagoneta en via 14

¢+ Modsoft Programmer Software

— = P N — 2—

— (LM
F&

180816 B81138

Reference Data —’l

Format :Decimal Off line

Figura 5.18. Se declara la variable de salida.
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Para verificar que emiten sefial se realiza un sensado cuidadosamente y lo veremos reflejado
en el PLC (Figura 5.19).

B 0P TION ADAPTE
172 PN 210228

y cea
@M " 171cta7e000 \
PROCESSOR ADAPTER, 256K, ®""

EROCESSOR ADADTER; 266K,
'-; |F¥03 RL9T  svio207
SN:21102103331 o) <

o POM1021 - Wade n France
] 5 ™

Figura 5.19. Verificacion de sefial mediante los indicadores luminosos.

Creacion de interfaces para visualizacion en HMI

Finalmente se crean interfaces para visualizar en la HMI (interfaz hombre-maquina) en el
software Vijeo Designer, anexando en el programa actual las respectivas pantallas
correspondientes a los sensores instalados (Figura 5.20).

Fichero  Edicion  Generar HMI  Organiar Ventana  Ayuda

LY &0 X s B ORMD. T 8 =t ewao ol

vaable Informe Ver Dibujo Hemramientas

o= AR TGO E AN O R R

) MY
(] 2: MaPA_GENERAL

5] 3 AmaSTRADOR ViAIO

| 4: ARRASTRADOR VIA12

5] 5: FUNCIONES DE_CAR Y DES

5
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(] & Awstes.

L& 9: Serscres VAL

(2] 10: Sensores_via1z

Nombre PRINCIPAL
1

Color de fondo — (50,10,62)
Pubiicar en I Runtme

Teckss da funciin

Ingrezo exdusmo

Panel princpal 0

'20na de retroalimentacion | Gia Lista de graf

Para obtener ayuda, pulse F1

Figura 5.20. Visualizacion de programa actual e implementacion de nuevas pantallas.
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Se crea un panel, en el vamos a crear dibujos a través de formas para sefialar las vagonetas
(Figura 5.21).

ijeo-Frame - [Destinol - Panell - Idiomal] *

Generar HMI Organizar Variable Informe Ver Dibujo Herramientas Ventana Ayuda

Bk 5<3==:>OI§J§D 1!'*0—+Estadu0
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{ ]
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 MANUALES_TSH L | z
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Color de fondo [— (0, 125,64)
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Panel principal O
(] J b
Generar |
[J!zena de retroalimentacion Lma de graficos

Para obtener ayuda, pulse FL ¥=314, =193 Zoom 100%

Figura 5.20. Panel de visualizacion.

Se crean vagonetas que representan la movilizacion, la cual seran detectadas por medio de los
sensores (Figura 5.21).

Frame - [Destino1 - Panell - Idiomal] *

: Fichero Edicién Generar HMI  Organizar Variable Informe Ver Dibujo  Herramientas Ventana Ayuda
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11: Panell
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Superior
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Figura 5.21. Creacion de vagonetas.
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Una vez hechas las ilustraciones se procede a colocar botones (Figura 5.22) con ellos se podra
indagar dentro de las pantallas existentes (Figura 5.22.1) en estos podemos configurar el color,
tamarfio, etiqueta y tipo de accion.

(3 TSH_MOVA1 - Vijeo-Frame - [Destino1 - Panel1 - Idioma1] *

: Fichero Edicion Generar HMI Organizar Variable Informe Ver Dibujo Heramientss Ventana Ayuda
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Figura 5.22. Creacion de botones.
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Figura 5.22.1. Creacion de botones “ATRAS” y “SIGUENTE” para indagar

dentro de las pantallas.
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Después incorporamos indicadores luminosos con los cuales vamos a monitorear el
funcionamiento éptimo de los sensores (Figura 5.23) configurando el tipo de indicador, color,
tamano y vinculando la variable del PLC (Figura 5.23.1) para poder obtener la sefial y poder
visualizarlo.
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Figura 5.23. Creacion de indicadores luminosos.
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Figura5.23.1. Creacion de indicadores luminosos “PRESENCIA” y “SEGURIDAD”
en los cuales podemos visualizar su 6ptimo funcionamiento.
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Se coloca un botdn en las pantallas existentes con el apartado de sensores de las respectivas
vias (Figura 5.24) (Figura 5.24.1) para que nos direccione a las nuevas pantallas que
realizamos.
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Figura 5.24. Botones que direccionan a las pantallas que realizamos.
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Figura 5.24.1. Botones que direccionan a las pantallas que realizamos.



RESULTADOS

Como resultado tenemos una automatizacion de movilizacion en vias que salen del horno y
pasan al area de desapilado de forma funcional, éptima y completamente automatizada.

Panorama general de como han sido instalados las bases y sensores (Figura 6).

Figura 6. Visualizacion de sensores instalados.

Visualizacion de otra perspectiva mas cercana (Figura 6.1).
— SO 'l e :

Figura 6.1. Visualizacion detallada.
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Tenemos el monitoreo de funcionalidad de sensores que se puede consultar en la HMI
(interfaz hombre — maquina) (Figura 6.2).

Figura 6.2. Pantallas de visualizacion de los sensores vista desde la HMI.

Como informacion adicional tenemos una bitacora con el nimero de vagonetas que pasan al

dia con dicho sistema actualmente (figura 6.4) y una sin él (Figura 6.3) fue retomada en el
mes de agosto, podemos observar un cambio radical.

Cabe mencionar que hay material que tiene un flujo mas rapido debido a las caracteristicas

por lo que tiene un flujo mas constante de vagonetas, sin embargo, se observa una diferencia
en las estadisticas.
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Figura 6.4. Conteo de vagonetas en un dia (24 horas) después de instalar el sistema.

Se puede observar un aumento de 5 vagonetas, con un cruce de vagonetas de material mixto,
sin embargo, se estima que al cruzar vagonetas de un solo material sera mas agil.



CONCLUSIONES

Al finalizar este proyecto los resultados fueron satisfactorios tanto para la empresa como para
mi como estudiante de mecatronica.

Muchas habilidades aprendidas en diferentes semestres se desarrollaron y pusieron en
préctica.

Este proyecto es rentable de acuerdo a la critica y datos de los diferentes supervisores e
ingenieros del area, asi mismo han comprobado la importancia de la automatizacion en dicha
area, dando apertura a la implementacion en diferentes vias dentro de la empresa para
diferentes actividades que se desarrollan.

En resumen, la introduccién de un sistema automatico de movilizacion de vagonetas en la
empresa representa un paso importante hacia la mejora de la eficiencia y la calidad del proceso
productivo.

Al implementar una pantalla en la HMI (interfaz hombre-maquina), los operadores tienen una
vision detallada en tiempo real del funcionamiento del sensor en el proceso, lo que permite el
control automatico.

Esta capacidad de visualizacion facilita el monitoreo continuo y permite a los operadores
tomar decisiones informadas que ayudan a optimizar la produccion.

Finalmente, ademas de introducir soluciones de automatizacién, el proyecto tiene como
objetivo cambiar y optimizar fundamentalmente los procesos de produccion de la empresa,
aumentando asi la eficiencia operativa.
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COMPETENCIAS DESARROLLADAS

Una de las principales competencias que se reforzd fue el ser autodidacta porque en la mayoria
de actividades se tenia que hacer sobre indicaciones y una vez terminando la actividad, se
tenia que investigar lo posterior a esa actividad.

Identificar aprendizajes obtenidos a lo largo de la carrera de la mayoria de materias, como por
ejemplo el disefio de planos en SOLIDWORKS vy el saber utilizar las herramientas, asi como
también poner en préactica el tipo de programacion en PLC e interfaces HMI, el conectar
alimentacion y sefiales entre otras cosas.

Desarrollando y reforzando las siguientes competencias:

e Capacidad de andlisis en la practica y buscar en el acervo necesario de resolver un
problema definido

e Conocimientos basicos sobre las &reas de estudio y de la profesion

e Capacidad de comunicacion oral

e Manejar tecnologias de la informacién y la comunicacion

e Capacidad para plantear y resolver problemas

e Capacidad para trabajar en equipo

e Manejo de instrumentos de medicion eléctrica y electrénica

e Programacion de Controladores Logicos Programables

e Habilidades interpersonales y relaciones humanas

e Seleccidn de sensores para su integracion en sistemas de control

e Comprension de protocolos de comunicacion para manejo de informacion.
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FUNETES DE INFORMACION

INDUSTRIAS NOVACERAMIC S.A. DE C.V
https://www.novaceramic.com.mx/empresa.html#:~:text=Novaceramic,de%o20ladrillos
%20de%20arcilla%20industrializada.

Dassault Systemes SolidWorks Corporation, una compafiia de Dassault Systemes
S.A., 175 Wyman Street, Waltham, Mass. 02451 EE. UU (1995-2015).
“INTRODUCCION A SOLIDWORKS”

Ramco National - Optex FA Sensors
www.Optex-Ramco.com

Schneider Electric

= https://www.se.com/ca/en/product/171CCS76000/m1-mle-processor-adaptor-
modicon-momentum-transparent-ready-544kb-ram-ethernet-i-o-bus/

= https://www.se.com/mx/es/product/170INT11000/adaptador-de-
comunicaciones-ibs/

= https://www.se.com/es/es/product-range/559-modsoft/#documents

= https://www.infoplc.net/files/descargas/schneider/infoplc_net_manual_formacio
n_vijeo_designer.pdf

Schneider Electric All Rights Reserved (2001)
Modicon TSX Quantum — Mddulos de Posicionamiento MMB/MMD - Manual
de usuario

Instituto Schneider Electric de Formacion Bac de Roda 52, Edificio A — 12 Planta
(27 de Octubre de 2010)
“Manual de formacion Vijeo Desginer”

Schneider Automation , Inc. printed in U. S. A. (1997 — 1998)

“Modsoft Programer User Manual”
https://igate.alamedaelectric.com/Modicon%20Documents/PLC%20Modsoft%
20Software%20User%20Guide%20v2.6.pdf

A Brand of Schneider Electric (10/2006)
“Manual de usuario de Magelis XBT GT”

Electronic components (Proveedor)
https://www.tme.com/mx/es/details/jz500-pur-3gl/cables-multihilo-no-
apantallados/helukabel/23345/
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ANEXQOS

A continuacién, se adjunta el plano de
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