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RESUMEN
En el presente trabajo de titulacion se estudia la plataforma Integrada de la Marca Rockwell
Automation.
Rockwell Automation es una marca lider en ventas de equipos de automatizacion para las industrias,
y ha agrupado éstos equipos y los ha divido en plataformas lanzandolos al mercado bajo la
Arquitectura Integrada de Rockwell Automation.
Este trabajo tendra como principal objetivo dar a conocer como se conforma ésta arquitectura
integrada, sus equipamientos, y también se haran comentarios de una aplicacion real utilizando la
Arquitectura Integrada de Rockwell Automation
Para describir las plataformas que componen la arquitectura Integrada de Rockwell Automation se
estudié las publicaciones técnicas que provee la marca Rockwell Automation, basandose casi
completamente en las guias de seleccién de cada plataforma. Estas publicaciones se actualizan cada
1 o 2 afios debido a que dan a conocer todos los equipamientos y caracteristicas de cada plataforma,
que van siendo cada vez con mas altas prestaciones.
Después de describir toda la arquitectura integrada se dan a conocer las consideraciones de disefio
desde lo macro a lo micro, es decir, desde las consideraciones de disefio de un sistema de
automatizacion industrial hasta las consideraciones de disefio de cada plataforma.
También y por ultimo con toda la informacion recopilada se pudo hacer comentarios sobre una
aplicacion real, un sistema de automatizacién para una planta de fabricacion de tableros OSB y
proponer lineas futuras de trabajo.

Por ultimo se termina con conclusiones, glosario, anexos y bibliografia.



ABSTRACT
The present qualification work studies the integrated platform of the brand “Rockwell Automation”.
Rockwell Automation is a leader brand in the sale of automation equipments for industries. It has
grouped these equipments and divided them into platforms, which have been introduced to the market
through the Integrated Architecture of Rockwell Automation.
The main objective of this work is been aware about how this Integrated Architecture is conformed,
considering its equipments and making comments about a real application of the Integrated
Architecture of Rockwell Automation.
In order to describe the components of this Integrated Architecture, it was studied the technical
publications provided by the brand, mostly based on the selection guides of each platform. These
publications are updated almost every year because of they are provided to inform about all the
equipments and the characteristics of each platform, which have higher features throughout the time.
After describing all the Integrated Architecture it is also considered the design, from macro to micro, in
other words, from the design considerations of an Industrial Automation System to each platform
design considerations.
All the compiled information was very useful in order to make comments about a real application, an
automation system for industrial plant of OSB panels and suggest future lines of working.

At last this work is concluded with the respective conclusion, glossary , annexes and bibliography



INTRODUCCION
Existen varias empresas que disefian y fabrican equipos para la automatizacion de procesos
industriales. Algunas empresas mas nombradas en éste ambito son: ROCKWELL AUTOMATION,
SIEMENS, ABB, TELEMECANIQUE DE SCHNEIDER, HITACHI, HITECH, NACIONAL, etc..
A partir de la década de los ‘80 en las industrias se han implementado sistemas de automatizacion,
con el objetivo de optimizar los procesos.
Este trabajo de titulacién estudiara la tecnologia de Rockwell Automation, bajo el nombre comercial
gue le ha dado Rockwell de: Arquitectura Integrada de Rockwell Automation.
Rockwell Automation ha impuesto el concepto de Arquitectura Integrada de procesos, el cual define
una estrategia de automatizacion basada en estandares abiertos de la industria y que ofrece a los
usuarios un amplio abanico de soluciones que contempla, herramientas de programacién, una
arquitectura flexible; herramientas de visualizacién, integracion con equipos eléctricos como
variadores de velocidad y centros de control de motores, etc.
La arquitectura integrada tiene una gama de componentes y sistemas preintegrados que se han
desarrollado mejorar la eficiencia en la industria, estos incluyen controladores Logix, redes,
movimiento integrado Kinetix, plataformas de visualizacion ViewAnyWare, control de motor inteligente
y herramientas de software avanzadas.
El lanzamiento de sus sistemas y productos bajo la Arquitectura Integrada, permite la integraciéon de
todas las areas de la automatizacién como son el control, la comunicacion, la supervisién y la gestion
de datos.
Mediante éste trabajo se podra conocer ésta tecnologia, sus equipamientos y también la forma en
cémo se aplica la tecnologia en un problema real.
Estructura de la tesis
La estructura de éste trabajo de titulacion, se basa en las soluciones de plataformas integradas que
entrega la Empresa ROCKWELL AUTOMATION, consideraciones de disefio de un sistema de
automatizacion y finalmente comentarios de una aplicacion real.
En el primer capitulo de éste trabajo se hace una introduccién acerca del concepto CIM para luego
llegar a definir la arquitectura integrada de Rockwell Automation.
Desde el capitulo 2 hasta el capitulo 5 se definen las plataformas que integran ésta arquitectura las
cuales son:

e Plataforma de Control, la cual, integra dispositivos inteligentes como PLC’s. En este campo
ROCKWELL AUTOMATION presenta su plataforma LOGIX.

e Plataforma de Comunicacion, donde se implementan las redes de comunicacion segun los
requerimientos. En este campo ROCKWELL AUTOMATION presenta su plataforma
NETLINX.

¢ Plataforma de Visualizacion, donde se encuentran las soluciones de visualizacion, como son
los HMI's. En este campo ROCKWELL AUTOMATION presenta su plataforma
VIEWANYWARE.



e Plataforma de Gestion, teniendo aqui los Software de Aplicacion para la gestiéon de la
informacion. En este campo ROCKWELL AUTOMATION presenta su plataforma
RSBIZWARE.

El capitulo 6 hace las consideraciones de disefio de un sistema de automatizacion, en donde se
analiza todos los factores a considerar para una buena eleccion
En el capitulo 7 se comenta sobre una aplicacion real donde se describe la aplicacién, se plantea el
problemay se da solucidn al problema usando la arquitectura integrada de Rockwell automation.
Finalmente en el capitulo 8 se proponen lineas futuras de trabajo, y se llega a algunas conclusiones
del trabajo investigado.
Objetivos
Los objetivos propuestos en éste trabajo fueron los siguientes:
Objetivos Generales
¢ Realizar un estudio de la plataforma integrada de automatizacion industrial de la
marca Allen-Bradley del Fabricante ROCKWELL-AUTOMATION y hacer comentarios
sobre un problema real de automatizacién de un proceso industrial, en éste caso de
una fabrica de tableros OSB.
e Proponer Lineas futuras de trabajo donde se pueda aplicar ésta tecnologia.
Objetivos Especificos
o |dentificar los elementos de hardware y software de cada plataforma (Control,
Visualizacion, gestion y Comunicacion) y su aplicacion.
o |dentificar las caracteristicas y potencialidades de los diferentes elementos de cada
plataforma.
¢ Identificar los elementos necesarios de cada plataforma para la aplicacion real
propuesta.
o Definir los pasos de montaje y puesta en funcionamiento de la solucién en las
consideraciones de disefio
Contribuciones
Se realizé un estudio de una plataforma integrada de automatizacion industrial para que quede
registro de lo que sucede en el area de Control Automatico, con las nuevas tecnologias que se
presentan.
Se llegd a definir todos los pasos de un proyecto de automatizacion desde la definicién de
arquitectura hasta la puesta en marcha de una plataforma integrada de automatizacion.
Se hizo la consideracion de disefio desde un sistema de automatizacion en general hasta la

consideracion de disefio de un equipo individual, en éste caso un PLC.



CAPITULO |
ARQUITECTURA INTEGRADA EN SISTEMAS DE AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

1.1 Introduccién

La industria moderna utiliza estructuras jerarquizadas en niveles para modelar sus sistemas
de automatizacion. Sin embargo, esta estructura plantea el problema de la integracion total de sus
distintos niveles, es decir, la capacidad de comunicarse entre ellos y tomar decisiones que afecten a
la produccion. De ahi que se han desarrollado sistemas completos de automatizacion de la empresa,
que involucran todos estos niveles jerarquicos con el objetivo de presentar a la empresa como un

solo bloque unificado, es decir, integrado.

En este capitulo se aborda el concepto de la Manufactura Integrada por Computadora, CIM,
para modelar la empresa, asi como el problema de integracion que plantea. Finalmente, se presenta
la solucion comercial que ofrece la empresa Rockwell Automation para lograr la integracion de los

distintos niveles jerarquicos, y, que es, el motivo de estudio en este trabajo de titulacion.

1.2 Concepto de CIM para laindustria

Los sistemas de automatizacion actualmente estan jerarquizados de acuerdo a un modelo de
automatizacion llamado CIM, que es la sigla de Computer Integrated Manufacturing, que en espariol
se puede traducir como Manufactura Integrada por Computadora. Este modelo, el cual aparece a
mediados de la década de los ochentas del siglo pasado, representa a la empresa como un Unico
bloque, el cual a su vez esta jerarquizado en distintos niveles en los cuales se realizan funciones

especificas.

El modelo CIM tiene como objetivos los siguientes:

¢ Aumentar la flexibilidad.

e Mejorar la calidad del producto.

¢ Reducir los costos.

e Reducir el tiempo y el nUmero de pasos empleados en la fabricacion.

e Aumentar la confiabilidad del sistema.

Asi, una definicion formal de CIM puede ser la siguiente:
“Es un modelo que busca la manufactura automatizada, el transporte automatizado de piezas y

materiales, usando las tecnologias computarizadas en todas las etapas de producciéon de un



producto, desde el disefio a la fabricacion, pasando por el control de calidad, hasta el producto

terminado”
1.3 Niveles CIM
Para poder cumplir con sus objetivos, el modelo CIM esta estratificado en niveles de
automatizacion donde cada uno tiene asignadas funciones determinadas. En la figura 1.1 se muestra

el modelo CIM de acuerdo con la definicién de la National Bureau of Standards (NBS) de los Estados

Unidos.

Empresa

Control de Factoria

Fd L}

/Control de Celula \

Control de Maquina

/ Sensor y Actuador \

Figura 1.1 Modelo CIM segun la NBS de los EE. UU.

¢ Nivel de Empresa (nivel 5): Este es el nivel superior y en el se realizan funciones de gestién
de la empresa. Se establecen las politicas de produccién del conjunto de la empresa en

funcién de los recursos y costes del mercado.

e Nivel de Control de Factoria (nivel 4): A este nivel corresponden las funciones de
planificacion de la producciéon del conjunto de la factoria. También se encuentran los
elementos de oficina técnica que mediante herramientas como CAD (Disefio Asistido por
Computadora) permiten el disefio de productos y elaboracion automéatica de programas para
los elementos de fabricacion (ingenieria). También, en este nivel se efectdan funciones de
control de materiales y recursos. Se generan ordenes de ejecucion hacia el nivel de célula en
base a las indicaciones del nivel de factoria. Funciones de elaboracion de secuencias de

produccién, secuenciamiento de tareas y coordinacion de recursos en la planta.



e Nivel de Control de Célula (nivel 3): Se realizan funciones de coordinacion de maquinas y
operaciones. En él se sitia el sistema de control que secuencia y controla una tarea

especifica. Gestiona los recursos y materiales dentro de la propia célula.

¢ Nivel de Control de Maquina (nivel 2): En este nivel se efectla el control de operaciones de
los dispositivos de fabricacion. Se encuentra en este nivel el controlador de cada recurso

individual, ej. Maquinas-herramienta, robots, sistemas de medicidn, sistemas de transporte.

e Nivel de Sensor y Actuador (nivel 1): Es el nivel inferior de la jerarquia CIM. En este nivel
se ubican los dispositivos de campo que interactian con el proceso tales como sensores y

actuadotes.

1.4 El problema de laintegracion de los niveles CIM

La estructuracién jerarquica en niveles propuesta en el modelo CIM, si bien, conceptualmente
es clara, en la practica se enfrenta al problema de integrar estos niveles. Debido a que cada nivel CIM
tiene definidas sus propias necesidades, se utilizan distintas tecnologias que logren satisfacerlas.
Estas tecnologias poseen sus propias caracteristicas de protocolo de comunicacion, asi como de
programacion, entre otras. Esto hace que la integracion de tecnologias dentro del mismo nivel no sea
tan complicada por la similitud y adopcion de normas estandar, es decir, por compatibilidad (se habla
entonces de integracién horizontal), pero no asi para integrar tecnologias de distintos niveles que no
poseen necesariamente normas de compatibilidad (se habla entonces de integracién vertical). En la

figura 1.2 se representa esta situacion.

(A

‘ Niveles CIM cortados por
funciones y por

< Control de Factoria > tecnologias
—h—

< L Control de Célula 3 >
Vi \

: g Integracién

i Y
Control de Maqguina > ;
</ oY @ Vertical

&

/ \ .
< Sensory Actuador > Horizontal
Vi AN

Figura 1.2 Problema de integracion niveles CIM.




1.5 Sistemas de Integracion Total

Para solventar esta necesidad de integracion de los niveles jerarquicos, se han desarrollado
recientemente sistemas de automatizacion que trabajan bajo el concepto de integracién total, es
decir, capacidades completas de integracion de los niveles CIM, tanto en sentido horizontal como
vertical. Esto implica: 1) que puede pueden tomarse las decisiones en gerencia en el nivel de gestion,
al disponer de la informacién que proviene desde los niveles mas bajos, y 2) que los sistemas de
control pueden recibir cambios y procesar 6rdenes desde los niveles superiores, que afectan a la

produccién. Y todo bajo un sistema altamente automatizado e informatico.

Asi, puede definirse el concepto de Integracién Total como:

“Sistema de automatizacion total de empresa, que integra transparentemente todos los niveles de la

jerarquia CIM".

Dentro de las principales empresas que actualmente ofrecen sistemas con las caracteristicas

de integracidn total son Rockwell-Automation y Siemens.

Este trabajo se centra de aqui en adelante en el sistema desarrollado por Rockwell-
Automation.

1.6 Arquitectura Integrada de Rockwell-Automation

La empresa Rockwell-Automation ha desarrollado recientemente un sistema de
automatizacion de integracion total, al cual ha llamado comercialmente Integrated Architecture, que
se traduce al espafiol como Arquitectura Integrada. Este sistema cubre todos los requerimientos que
implican la implementacion de CIM en la industria incorporando las capacidades de integracion, tanto
en sentido horizontal como vertical. Asi, la Arquitectura Integrada de Rockwell-Automation se

presenta como una solucién al problema de la integracidn de los niveles CIM.

1.7 Componentes de la Arquitectura Integrada

La Arquitectura Integrada, para lograr la integracion total de la industria, se compone de 4

plataformas (o sistemas base):

e Plataforma de Control (Logix)
e Plataforma de Red (NetLinx)



e Plataforma de Visualizacién (RSView)

e Plataforma de Gestion (RSBizware — Factory Talk)

Los nombres de cada plataforma hacen alusion a las funciones que le corresponde ejecutar

dentro del sistema de Arquitectura Integrada:

e La plataforma de control estd asociada a todos los equipos de control tales como PLC,
modulos de entrada/salida digitales o analdgicos, drives DC y AC entre otros equipos tipicos
de automatizacién ademas de los softwares asociados para la configuracion de los mismos.

Esta plataforma tiene el nombre comercial de Logix.

e La plataforma de red esta relacionada con las tecnologias de redes de comunicacién que se
utilizan para conectar los distintos equipos en los distintos niveles de automatizacién

(sensores, PLCs, computadores PC). Esta plataforma tiene el nombre comercial de NetLinx.

e Laplataforma de visualizacién esté relacionada con las Interfaces Humano-Maquina o HMI
(en inglés Human-Machine Interface), es decir, monitores o pantallas, y software de

configuracion de las mismas. Esta plataforma tiene el nombre comercial de RSView.

e La plataforma de gestion se refiere a los sistemas informaticos que permiten gestionar la
informacidn proveniente desde los distintos niveles de automatizacion. Este tipo de sistemas
son denominados ERP. Esta plataforma tiene el nombre comercial de RSBizWare basado en

tecnologia Factory-Talk.

Cada plataforma tiene asociada distintas tecnologias de equipamiento, tanto de hardware como de
software, desarrolladas por la empresa Rockwell-Automation. En la figura 1.3 se representan las

cuatro plataformas y la forma en que interacttan entre si.

Plataforma de
red

Plataforma de
Gestion

Plataforma de

Figura 1.3 Relacién que existe entre las 4 plataformas que componen la Arquitectura Integrada de

Rockwell-Automation.



De la figura puede observarse que las plataformas se comunican entre si a través de la
plataforma de red. De ahi que los equipos y software que componen cada plataforma deben contar
con las capacidades de redes de comunicacion que corresponda. Si bien esto implica un alto grado
de complejidad en el desarrollo de los equipos y programas, el resultado es compartir una forma

comun de enlazar las distintas plataformas, lo que se traduce en la integracion total del negocio.

En el siguiente capitulo se profundiza en cada plataforma realizando un analisis descriptivo de

los elementos que componen cada una de ellas.



CAPITULOII
PLATAFORMA DE CONTROL “LOGIX”

2.1 Introduccién

La Arquitectura Integrada (Al) de Rockwell Automation (RA) esta compuesta de 4 plataformas las
cuales se unen para dar una solucion.

Una de las plataformas es la de Control, que es llamada LOGIX, la cual a su vez esta compuesta de
lineas 0 gamas de productos, segun la aplicacion. EI nombre de ésta plataforma, como la de las
demas es el nombre comercial que RA le da a sus plataformas, asi como el nombre comercial que le
da a la plataforma de red: NetLinx, también a la plataforma de visualizacién: ViewAnyWare, y a la de
gestion: RSBizware.

Las lineas de Control como ControlLogix, CompactLogix, FlexLogix, SoftLogix, DrivelLogix,
MicroLogix, tienen productos asociados, como controladores, mddulos de entrada/salida, médulos de
comunicacion, Software, etc.

Estas lineas de Control son las que se dan a conocer en éste capitulo y se hace una comparacién

entre éstas lineas de Control junto con un ejemplo de aplicacion.

2.2 Concepto de Plataforma de Control “LOGIX”

La plataforma de control “LOGIX” se refiere a todas las lineas Logix, las cuales tienen como objetivo
proporcionar una Arquitectura de control integrada para el control de procesos, control de movimiento,
control de variadores y control discreto, para ello esta plataforma “LOGIX” en todas sus gamas tiene
equipos de control como son PLC, Variadores de frecuencia, médulos de entrada/salida, etc, los
cuales traen caracteristicas que pueden adaptarse a cualquier aplicacién y ambiente.

La plataforma de control “LOGIX” tiene varias lineas de controladores que cubren aplicaciones
complejas como simples. Algunas de las lineas son: ControlLogix, CompactLogix, FlexLogix,

DriveLogix, SoftLogix, etc.

Asi, se puede entregar la siguiente definicion formal para la Plataforma de Control “LOGIX":
“Componente de la Arquitectura Integrada de Rockwell Automation que proporciona la solucién para
las aplicaciones que requieran control de procesos, de variadores, de movimiento, discreto o

secuencial”.



2.3 Plataforma de Control LOGIX en la Arquitectura Integrada Rockwell Automation

Rockwell Automation dentro de su arquitectura integrada retine variedad de componentes o sistemas
pre-integrados como controladores logix, redes, movimiento integrado Kinetix, plataformas de
visualizacion, control inteligente de motores y herramientas de software, plataforma de gestion, etc.
La idea es que todos estos sistemas pre-integrados, se integren en una sola arquitectura y que las
plataformas de hardware se puedan comunicar unas con otras.

En la figura 2.1 que se muestra a continuacion refleja el posicionamiento que tiene la plataforma de
control “LOGIX”, dentro de la arquitectura integrada y respecto de las otras plataformas:

ARQUITECTURA
INTEGRADA DE
ROCKWELL AUTOMATION

Plataforma de Red NetlLinx

Plataforma de control

LOGIX

Figura 2.1 Posicionamiento de la plataforma de control en Arquitectura Integrada

Tal como se ve en la figura la plataforma de control LOGIX es capaz de comunicarse con las otras
plataformas mediante NetLinx, y se posiciona al medio, ya que todas las demdas plataformas
funcionan en torno a LOGIX, siendo ésta plataforma la que realiza la tarea mas importante dentro de
la Al de RA porque es la que ejecuta la aplicacion requerida por el cliente. El principal objetivo de las
plataformas que se conectan a LOGIX es el almacenamiento y visualizacion de la informacion que
esta entregando la plataforma de control LOGIX y con la informacién recolectada se toman decisiones
tanto a nivel de gestion como de planta.



2.4 Lineas de la Plataforma de Control LOGIX

Como se menciond en la introduccion, la plataforma de control LOGIX, tiene lineas para las distintas
aplicaciones que se requieran, desde las mas simples a las mas complejas. A continuacion se listan
las lineas:

e ControlLogix, para aplicaciones de altas prestaciones

e CompactlLogix, para control de maquinas/estaciones

e FlexLogix, para distribuir el control

e DrivelLogix, para control distribuido en Drives

e SoftLogix, para soluciones basadas en PC

e MicroLogix, para aplicaciones mas pequefias.

2.4.1 ControlLogix

2.4.1.1 Descripcion de lalinea ControlLogix

Se describira con mas detalle ésta linea de Control, junto con sus componentes, ya que es la linea
mas completa y potente que ofrece RA. Las otras lineas como CompactLogix, FlexLogix, etc., son

muy parecidas a la linea ControlLogix salvo que son para aplicaciones mas pequefias.

La linea de controladores ControlLogix proporciona control secuencial, de proceso, de movimiento y
de variador, ademas de comunicaciones y E/S avanzadas.

Este sistema es modular, lo que permite la modificacion ya sea de ampliaciéon o simplificacién del
sistema.

El sistema méas simple de ControlLogix consiste en un controlador independiente o autbnomo y

maodulos de E/S en un solo chasis, tal como se muestra en la figura 2.2

controlador ControlLogix médulo; de E/S 1756
en el mismo chasis con el

< > controlador ControlLogix
|

Figura 2.2 Sistema basico ControlLogix

ControlLogix a parte de usarse como un sistema basico se puede usar como gateway, y para ello se

deben incluir los médulos de comunicacion necesarios para la conexion con otras redes.

Un sistema mas robusto ControlLogix consiste en usar lo siguiente:



e Multiples controladores en un solo chasis

e Mudiltiples controladores unidos a través de redes
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e E/S en multiples plataformas distribuidas en varios lugares y conectadas a través de multiples

vinculos de E/S

En la siguiente figura 2.3 se muestra un sistema robusto:

maodulos de interface de
comunicacion en el
mismo chasis con el
controlador ControlLogix

-

Q vinculo EtherNet/IP l\>
o
™~

- 3
/ vinculo ControlNet >
iy e remote
1/0 modules

r\

1 - :
< vinculo DeviceNet
~J

controlador mod;.llo_s de HI? 1756

ControlLogix en el mismo chasis
con el controlador
ControlLogix

vinculo EtherNet/IP

vinculo RS-232 vinculo ControlNet
vinculo DH+
computadoras
otros controladores

4| F\\
Qinculu de ES/ universales remu‘&y

Figura 2.3 Sistema Robusto ControlLogix

2.4.1.2 Configuracion de un sistema ControlLogix redundante

Sistemas Redundantes

En ControlLogix existen la posibilidad de disefiar sistemas de redundancia, estos sistemas requieren

hardware adicional, ya que se debe considerar doble equipamiento. Pueden disefiarse los siguientes

elementos redundantes:

e Sistema Redundante: Medios fisicos para ControlNet, como se muestra en la figura 2.4

siguiente:



11

e —

|L'l-—' = 1= chasis ControlLogix con —
' = modulo 1756-CNBR nodo ControlNet

medios redundantes [

.- I
nodo ControlNet
=

b

Figura 2.4 Sistema Redundante para ControlNet

En la figura se muestra que existen dos lineas idénticas ControlNet por lo que el controlador debe
tener un médulo ControlNet 1756-CNBR para cablearse con las lineas.

e Sistema redundante: Fuentes de alimentacion eléctrica, tal como se muestra en la figura 2.5:

1756-PA75R 0 bien = = 1756-PA75R o bien
1756-PB75R 1756-PB75R
cable 1756-CPR2 =, P cableado del
anunciador
. ] modulo de
chasis ControlLogix = entrada 1756
con modulo 1756-PSCA2

Figura 2.5 Sistema redundante para Fuente de Alimentacion Eléctrica

En la figura se muestra que para este sistema se requiere dos fuentes de poder redundantes y como
se ve puede ser 1756-PA75R o0 1756-PB75R. También se necesita un médulo adaptador para chasis
ControlLogix 1756-PSCA2 y dos cables 1756-CPR2 para conectar la fuente de poder al adaptador
1756-PSCA2.

e Sistema redundante: Chasis de controlador, como se muestra en la figura 2.6:
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chasis primario

i
) ——
=

red ControlNet

1
e 757590 || e
BB \‘

\

\|

chasis secundario

—& 3]
madulos de E/S remotas I;

fuentes de alimentacian eléctrica redundantes
otro controlador ControlLogix
otras redes de comunicacion

Figura 2.6 Sistema redundante para chasis de controlador

Como se ve en la figura se requieren uno o dos controladores 1756-L55 o 1769-L6x en cada chasis
redundante, también 1 a 5 modulos de comunicaciéon 1756-CNB(R) serie D, versién 5.23 o posterior
en cada chasis redundante, también un mdodulo 1757-SRM en cada chasis redundante y en el chasis
redundante puede haber un médulo de comunicacion 1756-ENBT pero ningun otro médulo de E/S ni

de comunicacion.

Todas las Entradas/Salidas (E/S) deben estar ubicadas en un lugar alejado de los controladores
redundantes.

La redundancia ControlLogix funciona con sistemas de E/S 1756, FLEX I/O, variadores, interfaces de
operador o cualquier otro dispositivo que pueda comunicarse con un controlador ControlLogix
mediante una red ControlNet. Para conectarse a otras redes, se puede conectar un puente a través

de otro chasis ControlLogix que no sea uno de los chasis de controlador redundante.

Para escoger una buena solucidn controllogix dependiendo de la aplicacion que se implemente es
preciso tomar en cuenta la seleccion de varios componentes o equipos adecuados.

A continuacion se da a conocer lo primero que deberia escogerse que son los mddulos de E/S
ControlLogix.

2.4.1.3 Médulos de E/S ControlLogix

Los Modulos de entrada y salida trabajan directamente con el controlador y se definen de la siguiente

manera:
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Modulo de entrada

e Un moédulo de entrada responde a la sefial de entrada del modo siguiente:

e Los filtros de entrada limitan los fenédmenos transitorios de voltaje debidos a rebotes de
contactos y/o el ruido eléctrico. Si no se han filtrado, los efectos de los fendmenos transitorios
de voltaje pueden producir datos falsos. Todos los médulos de entrada usan filtros de
entrada.

e El aislamiento 6ptico protege los circuitos légicos contra posibles dafios debidos a fenémenos
transitorios eléctricos.

e Los circuitos légicos procesan la sefial.

e Un indicador LED que se activa y desactiva indica el estado del dispositivo de salida

correspondiente.

Moédulo de salida

e Un médulo de salida controla la sefial de salida del modo siguiente:

e Los circuitos légicos determinan el estado de salida.

e Unindicador LED de salida indica el estado de la sefial de salida.

e El aislamiento 6ptico separa la l6gica de médulo y los circuitos de bus de la alimentacion de
campo.

e El controlador de salida activa y desactiva la salida correspondiente.

La linea ControlLogix abarca un amplio rango de médulos de entradas y salidas para diversas
aplicaciones, desde aplicaciones discretas de alta velocidad hasta el control de procesos. La linea
ControlLogix usa la tecnologia productor/consumidor, lo que permite que la informacién de entrada y
el estado de salida se compartan entre varios controladores ControlLogix.

En la figura siguiente se representa fisicamente como seria el modelo Productor/Consumidor:

Cohtrolu;gik 1
i Controllers

K EE ]

Figura 2.7 Modelo Productor/Consumidor

Input Modules 'Uutput 'Modulesf
" (] |

La figura 2.7 muestra que existen datos comunes a demas controladores tanto de las entrada/salidas

como del mismo controlador y segun el modelo productor/consumidor, este controlador (nodo)
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transmite informacion y todos los demas nodos son potenciales receptores de la informacion, pero

sé6lo el que esta asignado es el que consumira el mensaje para utilizarlo.

Los Modulos de E/S ControlLogix que se requieran ocupar se deben montar en un Chasis
ControlLogix y se necesita un RTB (bloque de terminales extraible) o un IFM 1492 (mddulo de

interface), para conectar el alambrado de campo.

Existen varios tipos de médulos de E/S, asi como los modulos para conectar sensores y la ubicacion
de los médulos, y se listan a continuacion con una breve acotacion.

Las tablas con los médulos existentes y sus caracteristicas se encuentran en el anexo |I.

a) Médulos de E/S digitales 1756

Existen:

1. Modulos de entrada digital AC
Médulos de salida digital AC
Médulos de entrada digital DC
Médulos de salida digital DC

o > 0N

Médulos de salida de contacto digital

Los médulos de E/S digitales 1756 soportan:
e Variedad de capacidades de interfase de voltaje
e Tipos de médulo aislados y no aislados
e estados de fallo de salida de nivel de punto
e posibilidad de seleccionar comunicaciones de rack optimizadas o de conexion directa

diagndésticos de lado de campo en determinados modulos

Las tablas con los modulos existentes y sus caracteristicas se encuentran en el anexo Capitulo Il en
las tablas 2.1, 2.2, 2.3, 2.4, 2.5.

b) Médulos de E/S Analogos

Los modulos de E/S analogos soportan:
e Alarma de datos incorporada
e Escalado a unidades de ingenieria
e Muestreo de canal en tiempo real

e Formatos de datos enteros de 16 bits o punto flotante de 32 bits IEEE

La mayoria de modulos analogos son de entrada, so6lo algunos vienen con entrada y salida integrada.
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La tabla con los médulos existentes y sus caracteristicas se encuentran en el anexo Capitulo Il en la
tabla 2.6

¢) Médulos de E/S especiales

Existen:
1. Medidor de flujo configurable 1756-CFM
2. Contador de alta velocidad 1756-HSC
3. Interruptor de final de carrera 1756-PLS

El médulo 1756-CFM proporciona el modo totalizador para aplicaciones de medicion, o mediciones de
frecuencia de alta velocidad para aplicaciones de control de velocidad o régimen, en dos canales
conectados a medidores de flujo.

El médulo 1756-HSC proporciona 4 ventanas de alta velocidad de ON/OFF con conmutacion de

salida. El modulo se interconecta a los dispositivos de impulso y encoders, tales como:

e Detectores fotoeléctricos de serie 10,000 Photoswitch
e Detectores de proximidad CC de 3 cables Boletin 872

e Encoders incrementales Boletin 845

El médulo 1756-PLS soporta aplicaciones de empaquetamiento reforzadas dénde se requiere:

e Operacion de médulo determinista para las operaciones de hasta 1500 piezas por minuto
(PPM)

e Deteccién de 1.08 grados de rotaciéon a 1800 RPM

e Conmutacién rapida de las ventanas de activacion-desactivacion

e Posibilidad de miltiples vueltas mediante dispositivos de resolucion

e Variador directo en la mayoria de pistolas de solenoide neumaticas o de goma
d) Bloques de terminales extraibles 1756
El RTB proporciona una interconexion entre el cableado de la planta y los médulos de E/S 1756. El
RTB se conecta a la parte frontal del médulo de E/S. Existen RTB de abrazadera de tornillo o de

resorte y dependen del modulo de E/S.

En la figura 2.8 se muestra un RTB:
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Figura 2.8 Bloques de terminales extraibles

Como alternativa a instalar RTB y conectar los cables, existe el sistema de cableado 1492 que
incluye:
e Los IFM (mddulos de interface), que proporcionan bloques terminales de salida al médulo de
E/S.
¢ Los AIFMs (médulos de interface analoga que proporciona bloques de salida Terminal para
los modulos de E/S analogos.
e Cables preparados para modulos de E/S. Un extremo del conjunto de cableado es un RTB
que se conecta a la parte frontal del médulo de E/S. El otro extremo tiene conductores con

colores individuales que se conectan a un bloque de terminales estandar.

En la figura 2.9 se muestra los diferentes conectores para el cableado:

Interface
Pre-wired Cable Module (IFM)

1/0 Module
4 Field Wiring

Figura 2.9 Cableado alternativo 1492

Las tablas con los sistemas de cableado existentes y sus caracteristicas se encuentran en el anexo
Capitulo 1l de las tablas 2.7 a 2.12.

e) Modulos para conectar sensores “PanelConnect 1492”

Los mddulos PanelConnect permiten conectar un maximo de 16 sensores directamente a modulos de
entrada de 16 puntos, por medio de conectores y cables prefabricados.

Cuando se monta el mddulo PanelConnect en el recinto y queda correctamente sellado esto permite
introducir las conexiones de los sensores. No es necesario sellar la entrada por donde se introducen
los cables de los detectores en el recinto. Tampoco hace falta crear conectores especiales, ni
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conectarse a estos conectores especiales. En la figura 2.10 se muestra un modulo PanelConnect
1492:

Figura 2.10 Mddulo PanelConnect 1492

f) Ubicacién de los mddulos de E/S ControlLogix

En la siguiente tabla 2.1 se muestra la ubicacion, tipo y modo de intercambio de datos:

Si el module de E/S es: Y usted coloca el module aqui: El método de intercambio de datos se basa en:
cambio de estado
- chasis local v/o
digita intervalo entre paquetes solicitados (ciclico)
chasis remoto intervalo entre paquetes solicitados
muestreo en tiempo real
;s chasis local y/o
analbgi intervalo entre paquetes solicitados
chasis remoto intervalo entre paquetes solicitados

Tabla 2.1 Forma de intercambio de datos dependiendo de la ubicacion

El modelo productor/consumidor realiza difusion mdltiple de mensajes. Esto significa que multiples
nodos pueden consumir los mismos datos simultdneamente desde un dispositivo Gnico.
La ubicacién de los modulos de E/S en el sistema de control determina cémo los médulos

intercambian los datos.

Para que un controlador ControlLogix controle E/S 1756, las E/S deben estar:
¢ En el mismo chasis que el controlador o
e Enunared ControlNet que sea local para el controlador o

e Enunared Ethernet/IP que sea local para el controlador

Por ejemplo, suponga que los vinculos de red de este ejemplo son vinculos ControlNet o Ethernet/IP.
Ambos vinculos pueden ser iguales o un vinculo puede ser ControlNet y el otro puede ser

Ethernet/IP. El chasis A puede controlar los médulos de E/S 1756 en el chasis A, asi como en el
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chasis B, pero no en el chasis C. El controlador ControlLogix en el chasis A puede enviar mensajes

solamente a los dispositivos en el chasis C, como se muestra en la figura 2.11

Figura 2.11 Ubicacion de los médulos de E/S

g) Propiedad del controlador

En un sistema Logix, los médulos realizan difusién multiple de datos. Esto significa que mudltiples
dispositivos pueden recibir los mismos datos simultdneamente desde un dispositivo Unico. Cuando
usted elige un formato de comunicacién para un médulo de E/S, tiene que elegir si va a establecer un

propietario o una relacion de sélo recepcién con el médulo.

e Relacion, Controlador propietario
El controlador propietario crea la configuracion primaria y la conexién de comunicacion a un médulo.

El controlador propietario escribe los datos de configuracion y establece una conexién al médulo.

e Relacion, Conexién de sélo recepcion
Un controlador que usa una conexion de solo recepcion Gnicamente monitorea el médulo. No escribe
los datos de configuracion y so6lo puede mantener una conexién al modulo de E/S cuando el

controlador propietario esta controlando activamente el médulo de E/S.

h) Funcionamiento de los Médulos ControlLogix

En un sistema ControlLogix, las actualizaciones de E/S ocurren de manera asincrona a la ejecucién
de la logica. Esto le permite recibir datos actualizados lo méas pronto posible. Si su aplicaciéon necesita
actualizaciones de E/S sincronas, use la instruccion Synchronous Copy (CPS) para poner en el bufer
datos de E/S al comienzo de cada escéan.

En la tabla 2.13 que se encuentra en el anexo Capitulo Il se describe los tipos de mddulos, la

ubicacién del médulo y como opera dependiendo de la ubicacion.
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2.4.1.4 Requerimientos de Control de Movimiento

a) Descripcién de componentes de control de movimiento

La linea Logix de control de movimiento emplea procesamiento sincronizado y distribuido.
Las instrucciones de control de movimiento incorporadas satisfacen necesidades de control de
maquina, como, control de movimiento de ejes independientes, sincronismo digital, disposicion de

levas y movimiento interpolado en tres dimensiones.

La arquitectura Logix es compatible con componentes de control de movimiento que funcionan en una

amplia variedad de arquitecturas de maquina, como:

Control de movimiento integrado Kinetix es una solucidon que usa un médulo SERCOS interface
para realizar tareas de control de movimiento complejas, multiejes y sincronizadas. Este sistema

integra el variador, el motor e incluso el accionador.

Control de movimiento integrado Logix utiliza la familia analégica de servo médulos para controlar
variadores/accionadores que no son compatibles con SERCOS interface. La familia analégica de
servo médulos proporciona una salida de voltaje analdgica de +10 y se puede interconectar con una
gran variedad de tipos de dispositivos de retroalimentacién, incluidos los incrementales y absolutos

rotativos/lineales.

Control de movimiento en red permite conectarse a través de DeviceNet a un variador de un eje
para realizar indexado simple punto a punto. Se ocupa el software Ultraware para la configuracion de

variadores e indexados.

b) Seleccién de una interface de control de movimiento
Existen dos formas de que el controlador pueda comunicarse con un servo variador:
Comunicacion directa con un servo variador
El controlador puede controlar servovariadores a través de interfaces de control de movimiento.
Véase tabla 2.14 en el anexo capitulo Il
Comunicacién mediante unared

Algunos servovariadores estan disponibles a través de médulos de interface de comunicacion.

Véase tabla 2.15 en el anexo capitulo Il
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c) Médulos SERCOS Interface

Los servo médulos de SERCOS interface pueden actuar como vinculo entre la plataforma
ControlLogix y servovariadores inteligentes. SERCOS representa el protocolo IEC 61491 Serial Real-
time Communication System (sistema de comunicacion en tiempo real en serie) a través de un medio
de fibra oOptica.

El sistema SERCOS interface es una interface abierta de controlador a variador digital disefiada para
la comunicacidn en serie, en tiempo real y de alta velocidad que utiliza cables de fibra 6ptica inmunes
al ruido.

El médulo SERCOS interface utiliza un vinculo digital simple, de fibra 6ptica, que elimina hasta 18
cables discretos por eje. Se puede enviar informacién detallada de estado del variador desde el
variador al controlador y viceversa.

Los mddulos son compatibles con el conjunto de instrucciones de movimiento RSLogix 5000 (38
instrucciones de movimiento) y las utilidades de configuracion de ejes. Las instrucciones de
movimiento proporcionan una amplia gama de posibilidades de movimiento, incluido el
posicionamiento punto-punto, sincronismo digital, levas de posicionamiento y sincronizacion, y el

movimiento circular y lineal multieje.

Los médulos SERCOS interface pueden hacer conexién a estos servovariadores:

e Servo variador Kinetix 6000 2094

e Servo variador SERCOS Ultra3000 2098
e Variador SERCOS 1394C

e Mandril 8720MC

En el anexo capitulo Il se encuentra la tabla 2.16 con las interfaces SERCOS y sus caracteristicas

d) Cables para uso con los médulos SERCOS Interface

Para conectar uno el modulo SERCOS interface al variador, se utilizan los siguientes cables de fibra

Optica:

Cables de fibra optica de plastico

Cable de fibra 6ptica de plastico simple de 1000 um rango de transmision de 1-32 metros.
Allen-Bradley ofrece ensamblajes de cables de fibra 6ptica, de plastico, que vienen con una variedad
de forros:

¢ sin forro (polietileno clorado) para uso dentro de un gabinete eléctrico

e con forro estandar (cloruro polivinilico) para uso fuera de gabinetes eléctricos
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e con forro de nylon para uso en ambientes hostiles
Cables de fibra 6ptica de vidrio

e cable de fibra 6ptica de vidrio de 200 pm

e rango de transmisién de 1-200 metros

Allen-Bradley ofrece ensamblajes de cables de fibra 6ptica de vidrio que vienen con forro estandar

(cloruro polivinilico) para uso en ambientes normales.

Las conexiones del transmisor y receptor usan un conector estandar F-SMA compatible con los

conectores tipo tornillo F-SMA, tal como se muestra en la figura 2.12;

parte inferior del
médule SERCOS
1 O
. L—

a

p—

rceplor — ™~ transmisor

|

Figura 2.12 Conector tipo F-SMA
e) Médulos de interface analégicos

Los servo modulos analdgicos proporcionan una referencia de comando de salida analégica de £10 V
y admiten una gran variedad de dispositivos de retroalimentacion de posicién. Pueden controlarse
hasta dos ejes por modulo, y pueden usarse varios modulos para proporcionar hasta 32 ejes de

control por controlador ControlLogix.

Los mddulos son compatibles con el conjunto de instrucciones de movimiento RSLogix 5000 (38
instrucciones de movimiento) y las utilidades de configuracion de ejes. Las instrucciones de
movimiento proporcionan posibilidades de movimiento, incluido el posicionamiento punto-punto,
sincronismo digital, levas de posicionamiento y sincronizacion, y el movimiento circular y lineal

multieje.

En el anexo capitulo Il en la figura 2.17, se muestra los médulos de interface analégicos y sus

caracteristicas.
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2.4.1.5 Redes de Comunicacion para ControlLogix

Existen redes de comunicacién entre distintos dispositivos y plataformas dentro de la Arquitectura
Integrada de Rockwell Automation que se pueden escoger dependiendo de los requerimientos de la
aplicacion. El conjunto de redes es llamado plataforma NetLinx.

Las redes de la plataforma NetLinx, es decir DeviceNet, ControINet y EtherNet/IP, utilizan el mismo

lenguaje y comparten un conjunto universal de servicios de comunicacion.

En la figura 2.13 se simboliza a modo general lo que puede hacer NetLinx en conjunto con las demas

plataformas de la Arquitectura Integrada:

| EJI — == q B b

NetLinx OpenNetworks Architecture
====1c

Figura 2.13 Simbolizacion de NetLinx

En la figura se muestra que la plataforma de Red NetLinx puede conectar desde dispositivos que
estan a nivel de campo como sensores, actuadores hasta Computadores que estan a nivel de

gestion, asi como equipos PLC, variadores, etc. que estan a nivel de Control.

En el capitulo 3 se habla a profundidad acerca de la Plataforma de Red NetLinx.

2.4.1.6 Controladores ControlLogix

1) Descripcién

Los controladores ControlLogix proporcionan una soluciéon de controlador escalable que es capaz de
direccionar una gran cantidad de puntos de E/S (128,000 digitales méax. / 4000 analégicos max.).

El controlador ControlLogix puede colocarse en cualquier ranura de un chasis de E/S ControlLogix y
pueden instalarse mdltiples controladores en el mismo chasis.

Multiples controladores en el mismo chasis se comunican entre si mediante el backplane, pero
funcionan independientemente.

Los controladores ControlLogix pueden monitorear y controlar E/S a través del backplane

ControlLogix asi como mediante vinculos de E/S. Los controladores ControlLogix pueden


Administrador
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comunicarse con computadoras u otros procesadores a través de RS-232-C (protocolo DF1/DH-485)
y las redes DeviceNet, DH+, ControlNet y EtherNet/IP.

2) Evaluar la aplicacién

Como las aplicaciones son variable segin los requerimientos del cliente, se recomienda que se

seleccione el controlador adecuado basandose en las siguientes caracteristicas de la aplicacion:

e Tareas de controlador requeridas
e NUmero de puntos de E/S necesarios
e NuUmero de tarjetas de comunicacion necesarias

e Memoria de controlador necesaria

3) Evaluar Controlador

Para evaluar el controlador se recomienda considerar los siguientes puntos:

A. Linea de Controladores y sus caracteristicas eléctricas
Existen aproximadamente 12 controladores que ofrece la linea ControlLogix con diferentes
capacidades de memoria, y con diferentes consumos de energia.
En el anexo capitulo Il se encuentra la tabla 2.18 y 2.19 con los controladores existentes y sus
caracteristicas y también las tablas con las memorias disponibles para los controladores.
Si la aplicacion requiere un sistema redundante, se debe considerar lo siguiente:
» Los sistemas de controlador redundante admiten uno o dos controladores 1756-L55 6
un controlador 1756-L6x en cada chasis redundante.
= Los datos se guardan en el bufer en el controlador secundario, por lo tanto se
requiere la misma cantidad de memoria en el controlador.

= Los controladores redundantes deben estar en una red ControlNet.

B. Memoria
Se debe determinar cuanta memoria se necesita para la aplicacion, y para ello existe una ecuacion
gue estima la memoria para el controlador. En la siguiente tabla 2.2 se muestra la tabla de célculo

para la memoria:

Tareas del controlador _ *4000 = m.:z::;n miime)
Puntos de E/S digitales _ =400 = |___ bytes
Puntos de E/S analdgicas _ E=2600 = |___ bytes
Modulos de comunicacion* _ *2000 = | bytes
Ejes de control de movimiento _ *8000 = | bytes

Tabla 2.2 Tabla para estimar memoria de controlador
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Cbémo se muestra en la tabla estimar la memoria depende de las tareas del controlador, los puntos de
E/S digitales, analogos, de los médulos de comunicacién y de los ejes de control de movimiento:
Algunos controladores tienen tarjetas de memoria ya ensambladas. También existen tarjetas de
memoria adicionales ya sea como piezas de repuesto o para actualizar controladores 1756-L55
existentes.

Los controladores 1756-L6x tienen un tamafio de RAM fijo y no usan tarjeta de memoria.

Existe también la memoria no volatil (flash) que permite almacenar permanentemente un programa de

usuario y datos de tag en un controlador. La memoria no volatil le permite:

e Activar manualmente el controlador para guardar en la memoria no volatil o cargar desde ella

e Configurar el controlador para cargar desde memoria no volatil al momento del encendido

Los controladores 1756-L55M2x tienen memoria no volatil interna fija. Los controladores 1756-L6x
son compatibles con una tarjeta CompactFlash extraible para memoria no volatil. La tarjeta 1784-
CF64 se instala en el socket del controlador. Se debe extraer el controlador del chasis para instalar
CompactFlash. La tarjeta CompactFlash almacena el programa de usuario, los datos de tag y el
firmware del controlador. Permite actualizar el firmware en un controlador 1756-L6x sin utilizar el
software RSLogix 5000 6 ControlFlash.

En el anexo capitulo Il se muestra la tabla 2.19 con memorias disponibles.

C. Bateria
Cada controlador viene con una bateria 1756-BA1. También existe un médulo de bateria de mayor
capacidad, que se monta externamente (1756-BATM) y éste se recomienda para uso con todos los
controladores 1756-L55 y 1756-L6xX.
En el anexo capitulo Il se muestra la tabla 2.20 con la descripcién de cada bateria y ademas las

recomendaciones de baterias a usar dependiendo del controlador.

D. Dispositivos que controla
Los controladores ControlLogix pueden controlar varios dispositivos de E/S de la propia linea 1756 de
ControlLogix y también de otras lineas como FLEX 1/0, Compact /O, etc.
En el anexo capitulo Il se muestra la tabla 2.21 de los dispositivos que ControlLogix puede controlar,

junto con las redes que soportan.

E. Compatibilidad con otros dispositivos
Existen varios dispositivos que tienen compatibilidad y con los cuales los controladores de la linea

ControlLogix puede comunicarse. A continuacion se listan estos dispositivos

= Comunicacién con dispositivos Visualizadores
Existe compatibilidad con algunos Display PanelView, VersaView CE, InView, etc., y a la vez como se

muestra en el anexo |, Io hace a través de redes de la plataforma NetLinx.
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En el anexo capitulo Il se muestra la tabla 2.22 donde se encuentran todos los dispositivos

visualizadores que pueden conectarse a ControlLogix

= Comunicacién con otros controladores y dispositivos de comunicacion
El sistema ControlLogix toma ventaja de varias redes que permiten comunicacién con muchos
diferentes controladores y dispositivos. Como por ejemplo: 1769 CompactLogix, 1789 SoftLogix5800,
1769 MicroLogix, etc. En el anexo capitulo Il se muestran en las tablas 2.23 y 2.24 todos los

controladores y dispositivos que son compatibles junto con las redes que soportan.

= Comunicacién con Drives
El sistema ControlLogix aprovecha varias redes para permitir comunicaciéon con muchos variadores
diferentes tanto variadores de control de movimiento (servo variador) y variadores estandar. Las
tablas 2.25 y 2.26 que se encuentra en el anexo capitulo Il indica los variadores con que se puede

comunicar el controlador ControlLogix y mediante qué redes.

= Uso de tareas de un sistema Logix
Un sistema Logix usa tres tipos de tareas:
» Tarea Continua
» Tarea Periddica

» Tarea Evento

Estas tareas dependen del tiempo de ejecucion de la tarea, y la descripcion de cada una se

encuentra en la tabla 2.27 del anexo capitulo II.

= Uso de conexiones de un sistema Logix
El sistema Logix usa una conexion para establecer un vinculo de comunicacién entre dos

dispositivos. Las conexiones pueden ser:

Un controlador a médulos de E/S locales o médulos de comunicacién locales
Un controlador a médulos de E/S remotas o médulos de comunicaciéon remota

Un controlador a médulos de E/S remotas (rack optimizado)

YV V VYV V

Tags producidos y consumidos

» Mensajes
Se determina indirectamente el nUmero de conexiones que utiliza el controlador al configurarlo para
que se comunique con otros dispositivos en el sistema. Las conexiones son asignaciones de recursos
gue proporcionan comunicaciones mas confiables entre dispositivos que los mensajes no conectados.

Los sistemas Logix admiten tres métodos:

1. Conexion Programada
> Nivel de determinismo
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> Exclusivo para ControlNet
Una conexion programada es de exclusividad de las comunicaciones ControlNet. Una conexién
programada le permite enviar y recibir datos repetidamente a un intervalo predeterminado, el cual es
el intervalo entre paquetes solicitados (RPI). Por ejemplo, una conexién a un médulo de E/S es una
conexion programada porque se reciben datos repetidamente desde el modulo a un intervalo
especificado. Otras conexiones programadas incluyen conexiones a:

» Dispositivos de comunicacion

» Tags producidos/consumidos
En una red ControlNet, usted debe usar RSNetWorx para ControlNet para habilitar todas las

conexiones programadas y establecer un tiempo de actualizacién (NUT).

2. Conexién no programada

» Determinista

» Usada por ControlNet y EtherNet/IP
Una conexidon no programada es una transferencia de mensaje entre controladores activada por el
intervalo entre paquetes solicitados (RPI) o el programa (tal como una instruccion MSG). La
transmision de mensajes no programada le permite enviar y recibir datos cuando se necesita. Todas

las conexiones EtherNet/IP son no programadas.

3. Mensaje no conectado

» El menos determinista.
Un mensaje no conectado es un mensaje que no requiere recursos de conexion. Un mensaje no
conectado se envia como solicitud/respuesta simple.
El médulo de comunicacién que selecciona determina el nUmero de conexiones que hay disponibles
para E/S y mensajes, por ejemplo:
El moédulo 1756-CNB, 1756-CNBR acepta de 40 a 48 conexiones, y cualquier combinacién de
programadas y no programadas, el modulo 1756-CN2, 1756-CN2R CNBR acepta 100 conexiones, y
cualquier combinacion de programadas y no programadas y el médulo 1756-ENBT acepta 128
conexiones, y cualquier combinacion de programadas y no programadas. El Mddulo ethernet/IP no

distingue entre conexiones programadas y no programadas.

= Conexiones para Tags Producidos y Consumidos
El controlador permite producir (difundir) y consumir (recibir) tags compartidos por el sistema
mediante las redes ControlNet o EtherNet/IP. Los tags producidos y consumidos requieren

conexiones. Mediante ControlNet, los tags producidos y consumidos son conexiones programadas.

Un tag producido Requiere estas conexiones:
Un tag producido permite que otros controladores consuman el tag, lo cual significa que un

controlador puede recibir los datos del tag desde otro controlador. El controlador local (productor) usa
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una conexion para el tag producido y una conexién para cada consumidor. El dispositivo de
comunicacién del controlador usa una conexién para cada consumidor.

Cuando se incrementa el nimero de controladores que pueden consumir un tag producido, también
se reduce el nUmero de conexiones que el controlador y el dispositivo de comunicacién pueden

destinar a otras y operaciones, tales como comunicaciones y E/S.

Un tag consumido requiere estas conexiones:
Cada tag consumido requiere una conexién para el controlador que estd consumiendo el tag. El

dispositivo de comunicacion del controlador usa una conexiéon para cada consumidor.

A fin de que dos controladores compartan los tags producidos o consumidos, ambos controladores se
deben conectar a la misma red de control (tal como ControlNet o Ethernet/IP). No se pueden conectar
en puente los tags producidos y consumidos mediante dos redes.

El nimero total de tags que se pueden producir o consumir se ve restringido por el nUmero de
conexiones disponibles. Si el controlador usa todas sus conexiones para dispositivos de

comunicacion y E/S, no quedan conexiones para tags producidos y consumidos

NUmero maximo de tags producidos y consumidos

El controlador soporta, lo que se muestra en la tabla 2.3

Como: El controlador acepta:
productor (ntimero de tags producidos) < 127
consumidor (mimero de tags consumidos) < 250

Tabla 2.3 NUmero méaximo de Tags Producidos y Consumidos

El total combinado de tags consumidos y producidos compatibles con el controlador es (también
representa el nimero maximo de conexiones):

(NUmero de tags producidos) + (Nimero de tags consumidos) < 250

= Conexiones para mensajes
Los mensajes transfieren datos a otros dispositivos, tales como otros controladores o interfaces de
operador. Algunos mensajes usan conexiones programadas para enviar o recibir datos. Estos
mensajes conectados pueden dejar la conexién abierta (caché) o cerrar la transmision cuando el
mensaje se termine de transmitir.
Los mensajes conectados son conexiones no programadas para las redes ControlNet y EtherNet/IP.
Cada mensaje utiliza una conexion, independientemente del nimero de dispositivos que se
encuentran en la ruta del mensaje. Para conservar conexiones, se puede configurar un mensaje de
manera que lea o escriba en varios dispositivos.
Si un mensaje se ejecuta repetidamente, se puede almacenar en caché la conexién. Asi se mantiene
abierta la conexion y se optimiza el tiempo de ejecucién. El abrir una conexién cada vez que se

ejecuta el mensaje aumenta el tiempo de ejecucion.
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Si un mensaje se ejecuta muy poco, no es recomendable almacenar en caché la conexion. Asi se
cierra la conexion una vez transferido el mensaje, de manera que queda libre para otros usuarios.
Un sistema Logix usa conexiones para transmitir datos de E/S. Estas conexiones pueden ser

conexiones directas o conexiones de rack optimizadas.

= Conexiones para Médulos de E/S
Un sistema Logix usa conexiones para transmitir datos de E/S. Estas conexiones pueden ser

conexiones directas o conexiones de rack optimizadas.

Una conexién directa es un vinculo de transferencia de datos en tiempo real entre el controlador y
un médulo de E/S. El controlador mantiene y monitorea la conexion entre el controlador y el médulo
de E/S. Cualquier interrupcion de la conexién, tal como un fallo del médulo o el retiro de un médulo
con la alimentacién eléctrica conectada, causa que el controlador establezca bits de fallo en el area
de datos asociada con el modulo. Generalmente, los mddulos de E/S analdgicas y los médulos

especiales requieren conexiones directas.
Una conexién de rack optimizada consolida el uso de la conexién entre el controlador y todos los
modulos de E/S digitales en un rack (o riel DIN). En vez de tener conexiones directas individuales

para cada modulo de E/S, existe una sola conexién para todo el rack (o riel DIN).

Dependiendo del tipo de mddulos de E/S, se pueden usar las conexiones directas y las conexiones

de rack optimizadas, como se muestra en la tabla 2.28 que esta en el anexo capitulo II.

= Ejemplo de conexiones

En la figura 2.14 se muestra un ejemplo de conexiones:

Adaptador 1768-ADN con
méodulos Compact

Redistation
Gélula

fotoelectrica
Series 9000

Red DeviceNet

GompactLoglx 1763-L35E ControlLogix 1756 con
con 1789-8DN | 1756-ENBT y 1756-DNB

FlexLogix 1794
con 1788-DNBO

Computadora personal

Figura 2.14 Conexiones de controlador 1756 ControlLogix

En este sistema de ejemplo el controlador 1756 ControlLogix:
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e Controla médulos de E/S digitales (en el mismo chasis) locales

e Controla dispositivos de E/S remotas en DeviceNet

e Enviay recibe mensajes a los controladores 1769-L35E y desde ellos en EtherNet/IP

e Produce un tag que el controlador 1794 ControlLogix consume

e Se programa a través del software de programacién RSLogix 5000

El controlador 1756 ControlLogix en este ejemplo usa las conexiones que se muestran en la tabla 2.4:

Tipo de conexidn

Cantidad de madulos

Conexiones por madule

Total de comexiones

controlador a médulos de E/S
locales (rack optimizado)

1% 1

controlador 2 un médulo 1756-
ENBT (rack optimizado)

controlador 2 un modulo 1756-DNB

controlador al software de
programacion RSLogix 5000

mensaje al controlador
CompactLogix 1769-L35E

tag producido
consurnido por el conirolador
FlexLogix 1794

total

i}

Tabla 2.4 Descripcion de conexiones usadas en el ejemplo

2.4.1.7 Chasis para el sistema

El sistema ControlLogix es un sistema modular que requiere un chasis de E/S 1756, el cual contiene

los diversos modulos. Los chasis estan disponibles en tamarfios de 4, 7, 10, 13 y 17 ranuras. Se

puede colocar cualquier médulo en cualquier ranura.

El backplane proporciona una ruta de comunicacion de alta velocidad entre los médulos. Multiples

maodulos de controlador en el backplane pueden pasar mensajes entre si. Con multiples médulos de

interface de comunicacién en el backplane, un mensaje puede enviarse desde un vinculo a un puerto

en un modulo, encaminarse mediante el backplane hacia el puerto de otro médulo y enviarse

mediante otro vinculo a su destino final.

Se deben tomar en cuenta los espacios minimos, como se muestra en la figura 2.15:

>153cm
(6.0in)
|
[T = O (e
=)
v
>102¢cm 15.3t0 20 cm
{4.01n} {6.0 0 8.0 in)

Enclosure
allow 15,3 to 20 cm (6.0 to B.0 in) between
chassis and haat source

allow 5.1 cm (2.0 in) between wireway and top
or hottom of chassis

>15.3cem
60 in}

7.7t010.2 em
1301040100

>10.2em
([40in)

Figura 2.15 Requerimientos de espacios minimos para montar un chasis



2.4.1.8 Fuentes de Poder para controladores

1. Seleccion de fuentes de alimentacion eléctrica

2.4.1.9 Paquetes de Software

dependiendo del controlador, médulos de red, etc.:

2. Seleccion de una fuente de alimentacion eléctrica estandar

Il se muestran las fuentes de alimentacion que existen y sus caracteristicas eléctricas.

La seleccion de médulos y la configuracion de red determinan que paquete de software se necesita

para configurar y programar un sistema, en la tabla 2.5 siguiente se resume que software usar

Sitiens un:

Necesin

Fids este nimero de catalogo:

Controdador 1756 ControlLogix

SERCOS 1756 ¢ mddulo de movimiento analbgico

Software RSLogix 000 Enterprise Series

Serie 9324
(Safware RSLogx 5000 Enterprise Series)

Médulo de comunicacidn 1756-CNE, -CNER

RENaWorx para ControlNet

{inchrye la opcidn edindarNefWorx del software )

RSLogix 5000 Enterprise Series)

0324-BLDANONYENE ( software RSLogix S000
Enterprise Series mads la opeitn BSNeWor)

O357-CNETLS (RSNefWork para ControlNet)

Midulo de comunicacidn 1756-DNB DeviceNet

RENaWorx para DeviceNat

{inchrve la opcidn exdndarRefWorx del software &

RSLogix 5000 Enterprise Series)

O324-RLDANONXENE ( software RSLogix 5000
Enterprise Series més 11 opcitn BSNe®Worx)

0357-DNETL3 (RSNetWorx para DeviceNet)

Médulo de comunicacidn 1756-ENBT, -ENET
Ethe et 1P
{establezca la direccitn 1F)

Médulo de comunicacidn 1756-DHRIO
{defina la tabla de encaminamiento DH4 )

Softwire RSLinx
(RSLinx Lite y ol servidor Bootp incloyen el
software RSLogix 5000 Enterprise Series)

Serie 9324
{Safware RSLogk 5000 Enterprise Seres)

Dispositive de vinoule 1788-CN2FF
FoundationFieldbus

Software de configuracidn Foundation Fieldbus
G

Software OEM RSLinx o RSLinx ¢ BSLimx Lite no
5 suficiente)

1788-FFCT

¥
0355-WABENE o hien 0355-WABOEMENE

Dispositive de vinoule 1757-CN2FF
FoundationFieldbus

Software de configuracidn de BSFieldbus

0324-RSFBC

Tarjeta de comunicacidn en nna estacidn de
trabijo

Software RSLinx
(RSLinx Lite se envia con el software BSLogix
5000 Enterprise Series)

Serie 9324
(Safware RSLogkx 5000 Enterprise Series)

Sisterna basado en Logix que desea emular

RSLogx Emulate 5000

03 10-WEDZOOENE

Sisterna basado en Logix para el que desea
capacitacian

RETrainer 2000 para aspectos fundamentales de
Controlloaiy

Serie 9324

Interface de operador

Software BSView Enterprise Series

Productos Yiew AnyWare

Tabla 2.5 Resumen de Paquetes de Software a usar para una aplicacion
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Las fuentes de alimentacién eléctrica ControlLogix se usan con el chasis 1756 para proporcionar
alimentacion eléctrica de 1.2 V, 3.3 V, 5 V y 24 VCC directamente al backplane del chasis. Existen
fuentes de alimentacion no redundantes (1756-PA72,-PB72,-PA75,-PB75) y redundantes (1756-
PA75R, -PB75R).

La fuente de alimentacion estandar se instala directamente en el extremo izquierdo del chasis, donde

se conecta directamente dentro del backplane. En la tabla 2.29 que se encuentra en el anexo capitulo

En el punto 2.8 se extendera la explicacién de los Paquetes de Software que utiliza la Plataforma de
Control “LOGIX".
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2.4.1.10 Visualizadores

La plataforma de Visualizacién llamada ViewAnyWare combina interfaces electrénicas de operador,
PC industrializado y software de control a nivel supervisor, algunos de sus productos se listan a
continuacion:
» Software RSView Enterprise Series™
Interface de operador PanelView Plus™
Monitores y computadoras industriales VersaView™
Computadora industrial VersaView CE
HMI portatiles MobileView™

YV V VYV V

Se dedica un capitulo completo a la Plataforma ViewAnyWare, en el capitulo IV, donde se

profundizan los productos antes nombrados.

2.4.2 CompactLogix

2.4.2.1 Descripcién de la linea CompactLogix

El sistema CompactLogix ha sido disefiado para ofrecer una solucidn Logix para aplicaciones de las
gamas inferior a media. Generalmente, éstas son aplicaciones de control a nivel de maquina que
requieren un nimero reducido de E/S y capacidades de comunicaciones limitadas.

Un sistema simple puede constar Unicamente de un controlador en un solo banco de médulos de E/S
y comunicacion DeviceNet. En un caso mas complejo, se agregan otras redes y control de
movimiento

La configuracion de sistema simple que puede constar Unicamente de un controlador en un solo
banco de modulos de E/S y comunicacion simple. Pero también se pueden utilizar varios
controladores que se comuniquen a través de las redes y compartan datos, como se muestra en la
figura 2.16:
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Comrollogix

Pane(View
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1766-L35E eHSE Plus

POINT 10
o B

] 1789-L35C

=

FRE-37 PowarFlax PowarAex 700
—r M 17891350

PanelView Flus
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Figura 2.16 Esquema de un sistema complejo Configurado con CompactLogix

En la figura 2.16 se ven varios controladores conectados mediante redes y E/S en varias plataformas

que se distribuyen en diversas ubicaciones y se conectan en hasta tres bancos de mdodulos de E/S.

2.4.2.2 Configuraciéon de un sistema CompactLogix

El sistema CompactLogix 1769 proporciona a Logix una soluciéon para aplicaciones de la
gama media-baja. Tipicamente estas aplicaciones estan a nivel de control de maquina que requieren
cantidades limitadas de E/S y limitadas capacidades de comunicacién. Por ejemplo, el controlador
1769-L31 viene con dos puertos seriales. El controlador 1769-L32C y 1769-L35CR viene con un
puerto integrado ControlNet. Los controladores 1769-L32E y 1769-L35E vienen con un puerto
integrado EtherNet/IP.

En la figura 2.17 se muestra un esquema con una configuracion general de un sistema

CompactLogix:
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Figura 2.17 Esquema general de un sistema CompactLogix
2.4.2.3 Médulos de Entrada/Salida CompactLogix

Los Modulos de E/S Compact 1769 pueden ser usados como E/S locales y distribuidas para un
controlador Compact Logix. Cada médulo de E/S incluye un bloque de terminales extraible (RTB)
incorporado con una cubierta con proteccidbn contra contacto accidental para conectarlo a
accionadores y detectores de E/S. Existen tres lineas de M6édulos Compact I/O que son Analdgicos,

Digitales, Especiales.
a) Médulos de E/S Digitales CompactLogix

Médulos de entrada digital AC
Médulos de salida digital AC
Médulos de entrada digital DC
Médulos de salida digital DC
Maodulos de salida de contacto digital

© N o 0 A

Las tablas 2.30, 2.31, 2.32, 2.33 con los modulos existentes y sus caracteristicas se encuentran en el

anexo capitulo II.
b) Médulos de E/S Analégicos Compactlogix
Los médulos analdgicos son de termopares o RTD.

La mayoria de modulos analogos son de entrada, so6lo algunos vienen con entrada y salida integrada.

La tabla 2.34 con los médulos existentes y sus caracteristicas se encuentran en el anexo capitulo I1.
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¢) Modulos de E/S Especiales Compactlogix

Los mddulos de E/S especiales estan disponibles para necesidades mas especificas de aplicacion, y

son los siguientes:

1. Méodulo de reserva de direccién 1769-ARM

Se utiliza un médulo de reserva de direccién 1769-ARM para reservar ranuras de modulos. Después
de crear una configuracion de E/S y un programa de usuario se puede extraer y reemplazar cualquier
modulo de E/S en el sistema por un médulo 1769-ARM una vez que se haya inhibido el médulo

extraido en el software de programacién RSLogix 5000.

2. Modulo gateway en serie 1769-ASCII

Es una interface ASCII de dos canales de uso general que proporciona una interface de red flexible a
una amplia variedad de dispositivos ASCIl RS-232, RS-485 y RS-422. El médulo proporciona las

conexiones de comunicacion al dispositivo ASCII.

3. Mobdulo de control 1769-BOOLEAN

Se puede usar el modulo 1769-BOOLEAN en aplicaciones que requieren capacidad de repeticion,
tales como manejo y envasado de materiales, cuando existe el requisito de activar una salida en base
a la transicién de una entrada. Si la expresion booleana es verdadera, la salida se dirige al estado
activado. Si la expresién booleana es falsa, el canal de salida se dirige al estado desactivado. Existen

cuatro operadores se pueden configurar como OR, AND, XOR 0 ninguno.

4. Mobdulo contador 1769-HSC de alta velocidad

Se puede usar éste modulo cuando se necesite:
e Un médulo contador que puede reaccionar a las sefiales de entrada de alta velocidad.
e Para generar una velocidad y un intervalo de tiempo entre los datos de los impulsos (intervalo
de impulsos).

¢ Un maximo de 2 canales por cuadratura 6 4 canales de entradas de impulso/contador.

5. Compact I/O a variadores PowerFlex

Los mdédulos 1769-SMx proporcionan una conexion directa de la plataforma 1769 a los variadores

PowerFlex.
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Las tablas 2.35, 2.36, 2.37, 2.38, 2.39 con los médulos especiales CompactLogix existentes y sus
caracteristicas se encuentran en el anexo capitulo .

Los siguientes items se profundizaron en el punto 2.4.1.3 Médulos de E/S ControlLogix, de éste

mismo capitulo.
d) Médulos para conectar sensores “PanelConnect 1492”
e) Ubicacion de los médulos de E/S CompactLogix
f) Propiedad del controlador
g) Funcionamiento de los M6dulos CompactLogix
2.4.2.4 Requerimientos de Control de Movimiento

a) Descripcién de componentes de control de movimiento

Al igual que la Linea ControlLogix, CompactLogix es compatible con componentes de control de

movimiento que funcionan en arquitecturas de maquina, como:

Control de movimiento integrado Kinetix

Control de movimiento en red
b) Seleccion de unainterface de control de movimiento
c) Médulos SERCOS Interface

d) Cables para uso con los moédulos SERCOS Interface

Los items anteriores se profundizan en el punto 2.4.4.3: Requerimientos de Control de
Movimiento, de la linea ControlLogix

2.4.2.5 Redes de Comunicacion para CompactLogix

En el capitulo 3 se habla a profundidad acerca de la Plataforma de Red NetLinx.

2.4.2.6 Controladores CompactLogix

1) Descripcion

La linea CompactLogix a diferencia de la linea ControlLogix esta disefiada para tareas pequefias,

aplicaciones de control a nivel de maquina con o sin movimiento.
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CompactLogix es ideal para sistemas que requieren standalone y sistemas conectados sobre redes
EtherNet/IP, ControlNet, o DeviceNet.
Los controladores CompactLogix monitorean y controlan E/S por medio del CompactBus 1769, asi

como también a través de redes de E/S remotas

2) Evaluar la aplicacién

Como las aplicaciones son variable segin los requerimientos del cliente, se recomienda que se

seleccione el controlador adecuado basandose en las siguientes necesidades de la aplicacion:

e Las tareas de controlador requeridas.

e Eltipoy el nimero de puntos de E/S necesarios.

e E/S distribuidas a través de EtherNet/IP o ControlNet.

e Eltipoy el nimero de interfaces de comunicacion necesarias.
e Elrendimiento de las interfaces de comunicacion.

e La memoria de controlador necesaria.

e Soporte de transmision de mensajes a través de EtherNet/IP y ControlNet.

3) Evaluar Controlador

Para evaluar el controlador se recomienda considerar los siguientes puntos:

A. Linea de Controladores y sus caracteristicas eléctricas
Existen 7 controladores que ofrece la linea CompactLogix con diferentes capacidades de memoria, y

con diferentes consumos de energia.

En el anexo capitulo Il, se encuentran las tablas 2.40 con los controladores existentes y sus

caracteristicas y también las tablas con las memorias disponibles para los controladores.

B. Memoria
Se debe determinar cudnta memoria se necesita para la aplicacién, y para ello existe una ecuacién
que estima la memoria para el controlador. En la siguiente tabla 2.6 se muestra la tabla de calculo

para la memoria:
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Controller Tasks * 4000|= e bytes
{minimum 1 task)
Digital /0 points 400 |= bytes
Analog |/0 points * 2600 (= bytes
Communication modules *2000|= bytes
Motion axes * 8000 |= bytes
byt
FactoryTalk alarm instruction “1000|= vies
(per alarm)
. » bytes
FactoryTalk subscriber 10000 = o subssebiai)

Tabla 2.6 Tabla para estimar memoria de controlador

Cémo se muestra en la tabla 2.6, estimar la memoria depende de las tareas del controlador, los
puntos de E/S digitales, analogos, de los mdédulos de comunicacién, de los ejes de control de
movimiento y de las alarmas.

La tarjeta CompactFlash tiene memoria no volatil para almacenamiento permanente para programas
de usuarios y datos tag de un controlador. Existen 2:

1784-CF64 tiene 64 MB de memoria

1784-CF128 has 128 MB de memoria

C. Bateria
El controlador 1769 viene con una bateria de Litium 1769-BA. El controlador 1768 no requiere bateria.
El controlador usa una memoria interna para almacenar programas durante el tiempo en que el
sistema estéa caido.

D. Dispositivos que controla
El controlador 1769 CompactLogix puede controlar estos modulos de E/S distribuidas, por ejemplo:
1756 ControlLogix, 1769 Compact 1/0, 1790 CompactBlock, 1794 FLEX 1/O, 1797 FLEX Ex, 1798
FLEX Armor, etc.

En el anexo capitulo Il se encuentran la tabla 2.41 con los dispositivos que CompactLogix puede
controlar, junto con las redes que soportan.

E. Compatibilidad con otros dispositivos
Existen varios dispositivos que tienen compatibilidad y con los cuales los controladores de la linea

CompactLogix puede comunicarse. A continuacion se listan estos dispositivos:

= Comunicacién con dispositivos de visualizacion
El controlador 1769 CompactLogix puede comunicarse con algunos dispositivos de visualizacién
como, PanelView, VersaView CE, InView, etc., y a la vez como se muestra en el anexo |, lo hace

a través de redes de la plataforma NetLinx.
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= Comunicacién con otros controladores y dispositivos de comunicacion
El sistema CompactLogix toma ventaja de varias redes que permiten comunicacion con muchos
diferentes controladores y dispositivos. Cémo por ejemplo: 1769 CompactLogix, 1789 SoftLogix5800,
1769 MicroLogix, etc.

En las tablas 2.42 y 2.43 que se encuentran en el anexo capitulo Il, estan los dispositivos de

visualizacion y otros controladores con que CompactLogix se comunica.

Los siguientes items estan descritos en el punto 2.4.1.6: Controladores ControlLogix de la linea

ControlLogix:

= Uso detareas de un sistema Logix

= Uso de conexiones de un sistema Logix

= Conexiones para Tags Producidos y Consumidos
= Conexiones para mensajes

= Conexiones para Modulos de E/S

= Ejemplo de conexiones

2.4.2.7 Chasis para el sistema

Un sistema CompactLogix se puede montar en panel o en riel DIN. Se recomienda que cuando se
monte el sistema CompactLogix los médulos queden en posicidon horizontal entre si. También los
modulos pueden agruparse en distintos bancos y los bancos pueden estar en posicion vertical u
horizontal entre si.

Los rieles DIN que se utilicen para cualquier componente del sistema CompactLogix deben montarse
sobre una superficie comin conductora para evitar la interferencia electromagnética (EMI).

Se debe conectar a tierra el sistema y se puede hacer a través del:

e Riel DIN de acero, sin revestimiento

e Oirificio del tornillo del montaje en panel que contiene la correa de conexion a tierra

También se deben tomar en cuenta los espacios minimos, como se muestra en la figura 2.19:



i
50 mm
(1,97 in,)

50 mm
(1.97 in)

). -
==l =il =
30 mm
(1.87 in.)

50 mm
(1.97 in,)

Figura 2.19 Requerimientos de espacios minimos para montar un chasis

2.4.2.8 Fuentes de Poder para controladores
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Se puede seleccionar una fuente de poder basandose en el controlador y el nimero de bancos de

E/S adicionales.

Por ejemplo:

Para el controlador 1769-L4x, se puede seleccionar una fuente de poder 1768 para el controlador

y médulos 1768, también una fuente de poder para cada bancos de médulos de E/S adicionales.

Y para el controladorl769-L3x, se puede escoger una fuente de poder 1768 para el controlador y

las E/S locales y también una fuente de poder 1769 para cada banco de médulos E/S adicionales.

En la tabla 2.7 se muestra las fuentes de alimentacién disponibles para CompactLogix:

Capacidad de Distancia
alimentacion |Corrientede | Tiempo de respecto a la
Rango de de usuario de |entrada al sustentacion | Proteccion |fuente de
No. voltajes de Consumo de Capacidad de |24 VCC momento del |ante pérdida | contra alimentacion
Cat Descripcidn funcionamiento | potencia, max. |corriente (0° a 55°C) arrangue, méax. | de linea sobrevoltaje |eléctrica
s ZHE NIA 75 Aa 132 VCA,
Fuente de {amplio rango; no 5 !
: . : o 10€2 impedancia
alimentacian requiera . 20 AxabV ok
- Skt - 100VA 2 120 VCA de surtidor
1769-PAZ | eléctrica de configuracian 130VA a 240 VCA 260 mA 40 A 3 265 VCA 10ms.. 105
expansion Compact | mediante puente ni a 08 A a4V 4 B
: : ot \ 10€2 impedancia
de 1247240 VCA microinterruptor), d i
17 EH 2 surtidor
Fuente de
alimentacion 2.0 AxabV
1769-PB2 | eléctrica de 192...31.2VCC |50 VA a 24 VCC — 0Aa312VCC |10ms.10s
expansion Compact 08 AmaZdV
de 24 VCC Fate R VG0 Y 8 médulost
—— 8. 132VCA T Aa131VCA, b 24VEE
: . o 170...265 VCA 10€2 impedancia
alimentacidn ; 5 i , |40 Asably ;
1760-P4 | eléctrica de (seleccionable 200VAa 120 \{Cr-\ i de surtidor Sms. 105
; s mediants 240A 8 240 VCA A 40 A a 265 VCA, i
expansion Compact | . : 20 A»azdV 109 impedanci
da 124/240 VCA interruptor), impedancia
47.. B3 Hz de surtidor
Fuente de
alimentacion 40 A% abV
1769-PB4 | eléctrica de 192...32VCC 100VAa 24 VLT — WAa32VEC |Gms..10s
expansion Compact 20 A+ azav
de 24 VCC

Tabla 2.7 Fuentes de alimentacion disponibles para CompactLogix
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2.4.2.9 Paquetes de Software

En el punto 2.8 se extenderd la explicacién de los Paquetes de Software que utiliza la Plataforma de
Control “LOGIX".
Ademas en el punto 2.4.1.9 de la linea ControlLogix se encuentra una tabla con los paquetes de

Software segun el requerimiento.

2.4.2.10 Visualizadores

Se dedica el capitulo IV completo a la Plataforma ViewAnyWare, donde se profundizan los productos
antes nombrados.

2.4.3 FlexLogix

2.4.3.1 Descripcion de la linea FlexLogix

Se puede usar los controladores FlexLogix para satisfacer las necesidades de las aplicaciones
distribuidas y auténomas. Un controlador FlexLogix aporta control al flexible sistema modular
econémico FLEX I/O.

Un sistema FlexLogix proporciona un controlador programable para varios usos. Se pueden distribuir
las E/S a lugares cerca de los sensores/actuadores. Se puede conectar multiples controladores
FlexLogix en redes para procesamiento distribuido.

Puesto que tiene un equipo de control Logix, un controlador FlexLogix soporta el modelo de tareas, el
modelo de datos y el conjunto de instrucciones Logix. Un controlador FlexLogix y otros controladores
Logix comparten un método comun para programar y configurar E/S con el software de programacion
RSLogix 5000. Los sistemas de E/S 1794 ofrecen una gama de E/S digitales y analégicas (incluyendo
E/S inteligentes) en un ensamble modular y resistente.

Un sistema FlexLogix sencillo puede consistir en un solo conjunto autbnomo con un controlador y

hasta ocho médulos de E/S, como en la siguiente figura 2.20

17494 1/0 mod I‘.ﬁ inthe

local VO assembly

|.=-|-|-_J x controller

Figura 2.20


Administrador
Línea
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2.4.3.2 Configuracion de un sistema FlexLogix

Para configurar un sistema FlexLogix se debe determinar la configuracién de la red y la posicién de
los componentes en cada ubicacion. Es necesario determinar si cada ubicacién tendra su propio
controlador.
Si se usa multiples sistemas FlexLogix, puede ser util un controlador central (un ControlLogix, por
ejemplo), para coordinar los controladores FlexLogix. Si el controlador FlexLogix usa E/S remota, se
debe colocar en su propia red. Si se comparten E/S, hay que asegurarse que la E/S se encuentra en
una red a la cual el controlador puede acceder localmente.
Cada controlador FlexLogix admite:

e 8 modulos de E/S locales

e 8 modulos de E/S locales extendidas

e 32 conexiones por tarjeta de comunicacién mediante ControlNet o EtherNet/IP (dos tarjetas

de comunicacidn por controlador como maximo)

e 496 bytes de entrada y 492 bytes de salida mediante DeviceNet
El controlador FlexLogix acepta un MSG conectado y un MSG no conectado, si se desea usar el
sistema FlexLogix como puente a un dispositivo en otra red. No hay budfer para almacenar las
instrucciones MSG pendientes que conectan en puente las redes. Hay que tener en cuenta que el
rendimiento se menoscaba mucho si se usa el controlador como puente.
La conexién en puente mediante el controlador FlexLogix debe destinarse a aplicaciones que no
dependen de tiempo real, tales como descargas de programa RSLogix 5000, descargas de
RSNetWork y actualizaciones ControlFlash.
Por ejemplo, el disefio del sistema define la ubicacién A y la ubicacién B, y cada una de éstas
requiere un controlador. La ubicacion Ay la ubicacion B tienen mas modulos de E/S que lo que puede
aceptar un controlador como E/S locales, por lo tanto algunas E/S se configuraran como E/S remotas
mediante ControlNet y DeviceNet. La red EtherNet/IP actla como red de supervision e interconecta a

la Ubicacion Ay la Ubicacién B con el controlador central, tal como se muestra en la figura 2.21:

controlador
central

red EtherNet/IP

riel DIN local riel DIN local

E/S locales E/S locales

Lugar Lugar

A riel DIN Bocal extendido riel DIN local extendido

E/S locales E/S locales

red ControlMet red DeviceNet

E/S remolas E/S remolas

HElE
il

Figura 2.21 Configuracion de sistema FlexLogix
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2.4.3.3 Médulos de E/S FlexLogix

Al planificar las comunicaciones de E/S se debe tener en cuenta lo siguiente:

e Mobdulos FLEX I/O usar
e Dodnde colocar los médulos FLEX 1/O

e Como funcionan los médulos FLEX I/O

El controlador FlexLogix es compatible con los médulos FLEX I/O y FLEX Ex.

Los médulos FLEX y FLEX Ex I/0 son mddulos de E/S compactos que se enchufan en bases. La
base crea el backplane y proporciona los puntos de conexion del terminal para el cableado del
mddulo de E/S.

La familia de médulos de E/S FLEX /O incorporan una interface de E/S en una regleta de bornes. Se
usa la regleta de bornes en la base para cablear directamente los dispositivos de campo.

La familia de médulos de E/S FLEX Ex I/O afade aislamiento galvanico a la modularidad de FLEX
I/0. Los circuitos de fallo doble intrinsecamente seguros le permiten instalar E/S o conectar

dispositivos de campo en una zona peligrosa y a la vez mantener un alto grado de seguridad.

Se recomienda no combinar las E/S FLEX I/O y FLEX Ex en el mismo segmento de red ControlNet.
Se recomienda separar los médulos en segmentos ControlNet diferentes usando ya sea un conector
de fibra (1786-RPA, -RPFM y 1797-RPA, -RPFM) o una barrera coaxial ControlNet (1797-BCNR).
Solamente se pueden conectar médulos FLEX Ex en el riel local (no en el riel local extendido) de un
sistema FlexLogix usando una pareja de modulos 1797-BIC y 1797-CEC.

A continuacion se listan los médulos de E/S existentes:

a) Modulos de E/S digitales FLEX I/O

Existen:

Médulos de entrada digital FLEX de CA
Médulos de salida digital FLEX de CA
Médulos de entrada digital FLEX de CC
Médulos de salida digital FLEX de CC
Médulos de combinacién digital FLEX de CC
Médulos de salida de contacto digital FLEX

o gk~ wDd P

Las caracteristicas técnicas y eléctricas se encuentran en las tablas 2.44 a 2.49 del anexo capitulo II.
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b) M6dulos de E/S Anélogos FLEX I/O

En la familia de Médulos de E/S Analogos FLEX I/O existen 17 mddulos y sus caracteristicas técnicas

y eléctricas se encuentran en la tabla 2.50 del anexo capitulo .

¢) Médulos de E/S de Contador FLEX I/O

En la familia de Mddulos de E/S de contador FLEX I/O existen 5 mdédulos y sus caracteristicas

técnicas y eléctricas se encuentran en la tabla 2.51 del anexo capitulo .

d) Médulos de E/S digitales FLEX Ex I/O
1. Mobdulos de entrada digital FLEX Ex
2. Mobdulos de salida digital de CC FLEX Ex

Las caracteristicas técnicas y eléctricas se encuentran en las tablas 2.52, 2.53 del anexo capitulo II.

e) Médulos de E/S Anédlogos FLEX Ex I/O

En la familia de Mddulos de E/S Andlogos FLEX Ex I/O existen 6 mdOdulos y sus caracteristicas

técnicas y eléctricas se encuentran en la tabla 2.54 del anexo capitulo .

f) Médulos de E/S de Contador FLEX Ex I/O

En la familia de Mddulos de E/S de contador FLEX Ex I/O existe 1 médulo y sus caracteristicas

técnicas y eléctricas se encuentran en la tabla 2.55 del anexo Capitulo .
g) Bases
Las bases proporcionan conexiones del backplane al controlador y al médulo de E/S y proporcionan

puntos de conexion de terminal para un médulo de E/S.

En la figura 2.22 se muestran las bases:

Figura 2.22 Bases terminales para conexiones de modulos de E/S FLEX I/O

Las tablas con las bases existentes (Bases 1794 FLEX, Bases 1797 FLEX EX) y sus caracteristicas

se muestran en la tabla 2.56 del anexo Capitulo .



44

h) Médulos de Comunicacién 1794 FLEX

Existen:
e Adaptador de E/S locales extendidas 1794-FLA
e Modulo adaptador de comunicacion 1794-AENT

Las tablas 2.57 y 2.58 con las caracteristicas de los mddulos se encuentran en el capitulo anexo Il.

i) Ubicacién de los médulos FLEX I/O en un sistema FlexLogix

El controlador FlexLogix acepta un riel DIN local de hasta 8 modulos de E/S y un riel DIN local
extendido de hasta 8 modulos de E/S.

Cuando se crea un proyecto para un controlador FlexLogix, el organizador de controlador de dicho
proyecto muestra en pantalla automaticamente el riel DIN local y el riel DIN extendido. Se debe
configurar un régimen RPI para cada riel DIN. Este régimen se aplica a los médulos de E/S que se
instalan en el riel DIN. Si hay una combinaciéon de médulos de E/S analégicas y digitales se puede
colocar los médulos de E/S digitales en un riel DIN y también colocar los médulos de E/S analdgicas
en el otro riel DIN. De esta manera se puede configurar un RPI més rapido para las E/S digitales y un
RPI mas idéneo para las E/S anal6gicas sin afectar las E/S digitales.

En la figura 2.23 se muestra como extender un riel DIN:

riel DIN local

riel DIN local

extendido

{usando un

adaptador 1794-FLA q
-

p=" =0 o=

Figura 2.23 Extensién de riel DIN
j) Funcionamiento de los Mddulos FlexLogix

El sistema FlexLogix sigue un modelo de productor/consumidor para las E/S remotas. Los mddulos
de entrada generan datos para el sistema. Los controladores, los médulos de salida y los mddulos
inteligentes generan y consumen datos. El modelo de productor/consumidor utiliza el método de
difusion mdltiple de datos. Esto significa que mudltiples nodos pueden consumir los mismos datos

simultdneamente desde un dispositivo Unico, como se habia explicado en la linea ControlLogix.



45

El controlador escanea la logica de control continuamente. Un escan representa el tiempo que
necesita el controlador para ejecutar la légica una sola vez. Los datos de entrada se transfieren al
controlador y los datos de salida se transfieren a los médulos de salida asincronamente con el escan

de légica.

k) Propiedad del controlador

En un sistema Logix, los médulos realizan difusién multiple de datos. Esto significa que mudltiples
dispositivos pueden recibir los mismos datos simultaneamente desde un dispositivo Unico. Cuando se
elige un formato de comunicacién para un mdédulo de E/S, se tiene que elegir si va a establecer un
propietario o una relacion de sélo recepcién con el médulo.

En la tabla 2.9 se describe el controlador propietario y de conexién de sélo recepcion:

Relacion Descripcion
El controlador que crea la configuracion primaria y la conexién de
controlador propietario comunicaciin a un médulo. Fl controlador propietario escribe los datos

de configuracidn y establece una conexidn al médulo,

Una conexitn de E/S en la que otro controlador posee/proporciona los
dates de configuracicn para el médulo de E/S. Un controlador que usa
una conexién de sélo recepcidn inicamente monitorea el médulo. No
escribe los datos de configuracién y sdlo puede mantener una conexidn al
mddulo de E/S cuando el controlador propietario esti controlando

activamente el madulo de E/S.

conexiin de silo recepcidn

Tabla 2.9 Descripcion de propiedad del controlador
Debido a la naturaleza distribuida de un sistema FlexLogix, el controlador FlexLogix debe ser el
propietario de sus propios modulos de E/S locales. Ningun otro controlador Logix puede escuchar o
ser propietario de las E/S FlexLogix locales. El controlador FlexLogix debe producir sus datos de E/S
locales para el consumo por cualquier otro controlador. El formato de solo recepcion funciona

solamente para las E/S remotas.

2.4.3.4 Redes de Comunicacion para FlexLogix

En el capitulo 3 se habla a profundidad acerca de la Plataforma de Red NetLinx.

2.4.3.5 Controladores FlexLogix

1) Descripcion

Los controladores FlexLogix monitorean y controlan E/S por medio del backplane 1794, asi como

también a través de redes de E/S. Los controladores FlexLogix se comunican con otras

computadoras o procesadores a través de redes RS-232-C (protocolo DF1/DH-485), DeviceNet,
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ControlNet y EtherNet/IP. Para proporcionar comunicacién para un controlador FlexLogix se debe
instalar el médulo de interface de comunicacion apropiado en el controlador.

El sistema operativo multitarea acepta 8 tareas configurables que pueden priorizarse. S6lo una de las
tareas puede ser continua: Las otras deben ser tareas periddicas o de eventos. Cada tarea puede
incluir un maximo de 32 programas, junto con sus légicas y datos locales, lo que permite que distintos

equipos virtuales funcionen de manera independiente en un mismo controlador.

2) Evaluar la aplicacion

Como las aplicaciones son variable segun los requerimientos del cliente, se recomienda que se

seleccione el controlador adecuado basandose en las siguientes necesidades de la aplicacion:

Tareas de controlador requeridas
NUmero de puntos de E/S necesarios
NUmero de tarjetas de comunicacion necesarias

Memoria de controlador necesaria

3) Evaluar Controlador

Para evaluar el controlador se recomienda considerar los siguientes puntos:

A. Linea de Controladores y sus caracteristicas eléctricas

Existe 1 controlador que ofrece la linea FlexLogix con capacidad de memoria, y sus caracteristicas
propias de consumo de energia

En el anexo Capitulo Il se encuentra la tabla 2.60 con los controladores existentes y sus
caracteristicas.

B. Memoria
Se debe determinar cuanta memoria se necesita para la aplicacion, y para ello existe una ecuacion
gue estima la memoria para el controlador. En la siguiente tabla 2.10 se muestra la tabla de célculo

para la memoria:

Controller tasks * 4000 = I s ,

(rinimurm 1 task)
Digital 1/0 points *400 = hytes
Analog 1/0 points * 2600 = bytes
Communication * 5000 L bytes
cardss+ i i

Figura 2.10 Tabla para estimar memoria de controlador
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Cbémo se muestra en la tabla 2.10, estimar la memoria depende de las tareas del controlador, los

puntos de E/S digitales, analogos, y de los médulos de comunicacién.

C. Bateria

Se incluye una bateria 1756-BA1 con el controlador FlexLogix. Viene instalada en cada controlador.

Si ocurre una interrupcién de la alimentacion eléctrica, el controlador usara la bateria para guardar
automaticamente el proyecto del controlador y los cambios realizados en tiempo de ejecucién en el
programa y los datos. Si se desea guardar el proyecto del controlador durante una interrupcion de la

alimentacion eléctrica, se puede recurrir a la memoria no volatil en lugar de instalar una bateria.

D. Dispositivos que controla
El controlador FlexLogix puede controlar 14 dispositivos en total, en el anexo capitulo Il se encuentra

la tabla 2.61 de los dispositivos que puede controlar y las redes que soportan.

E. Compatibilidad con otros dispositivos
Existen varios dispositivos que tienen compatibilidad y con los cuales el controlador de la linea
FlexLogix puede comunicarse. A continuacién se listan estos dispositivos, pero las caracteristicas y

detalles se encontraran en las tablas 2.62, 2.63, 2.64 en el anexo capitulo .

= Comunicacidén con dispositivos de visualizacion
El controlador FlexLogix puede comunicarse con algunos dispositivos de visualizacion como,
PanelView, VersaView CE, InView, etc., y a la vez como se muestra en el anexo I, lo hace a

través de redes de la plataforma NetLinx.

= Comunicacién con otros dispositivos de comunicacién

= Comunicacién con otros controladores
El controlador FlexLogix puede comunicarse con casi todas las lineas de la Plataforma de Control

como son ControlLogix, CompactLogix, SoftLogix, DriveLogix, MicroLogix.

Los siguientes items estan descritos en la linea ControlLogix:

= Uso de tareas de un sistema Logix

= Uso de conexiones de un sistema Logix

= Conexiones para Tags Producidos y Consumidos
= Conexiones para mensajes

= Conexiones para Médulos de E/S

= Ejemplo de conexiones
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2.4.3.6 Montaje del Sistema FlexLogix

Segun el nimero de moédulos y las ubicaciones fisicas de dichos mddulos, se puede determinar la
cantidad y ubicacion de los rieles DIN

Se puede montar el sistema FlexLogix horizontal o verticalmente en rieles DIN de acero de 35 x 7.55
mm (nimero de pieza de A-B 199-DR1; 46277-3; EN 50022). Los rieles DIN para todos los
componentes del sistema FlexLogix, incluyendo todos los mddulos de E/S locales y locales
extendidas, deben montarse sobre una superficie conductiva comdn para asegurar un correcto
rendimiento de interferencia electromagnética (EMI). En la figura 2.25 se muestra las posiciones,

vertical u horizontal:

vertical

harizontal

Figura 2.25 Posiciones verticales u horizontales de los FlexLogix
Se usa el cable extensor opcional 1794-CE1 (0.3 m, 1 pie) 6 1794-CE3 (0.9 m, 3 pies) para afiadir un
riel local extendido de las E/S al controlador. Se pueden montar hasta ocho médulos de E/S en el riel

local y ocho modulos en el riel local extendido, como se muestra en la figura 2.26:

' local rail

!

ﬁ 1] ) =i =T 3 =

extended-local rail
requires 1794-FLA adapter

Figura 2.26 Riel Local Extendido



49

2.4.3.7 Fuentes de Poder para controladores FlexLogix

Puede que el consumo exceda el maximo para una fuente de poder simple, entonces es cuando se

debe instalar una fuente de alimentacién adicional.

En el sistema FlexLogix, se debe seleccionar una fuente de alimentacién eléctrica de Allen-Bradley.

Al seleccionar fuentes de alimentacion, es necesario tomar en cuenta:

Suministrar alimentacion eléctrica al controlador independientemente de los médulos FLEX 1/O.

Para proporcionar alimentacion eléctrica a los modulos FLEX 1/O, siga las pautas de la
documentacion de dichos médulos.

Al proporcionar alimentacioén eléctrica para el adaptador de E/S locales extendidas 1794-FLA, trate al

adaptador como adaptador de comunicacién, no como modulo de E/S.

Las siguientes fuentes de alimentacion eléctrica son las que ofrece Allen-Bradley para el sistema

FlexLogix, se muestran en la tabla 2.11 a continuacion:

Potencia de entrada Carga del transformador,
Mo. Cat. Voltaje de entrada Potencia de entrada aparente, max. méx. Corriente de salida, max.
1794-PS3 86W 205 Vo 250 V4 304
|120v220VCA el
1794-P513 36 W 53 VA 90 VA 134

Tabla 2.11 Fuentes de Alimentacién Eléctricas para FlexLogix

2.4.3.8 Paquetes de Software

En el punto 2.8 se extendera la explicacién de los Paquetes de Software que utiliza la Plataforma de
Control “LOGIX".
Ademas en el punto 2.4.1.9 de la linea ControlLogix se encuentra una tabla con los paquetes de

Software segun el requerimiento.

2.4.3.9 Visualizadores

Se dedica un capitulo completo a la Plataforma ViewAnyWare, donde se profundizan los productos

antes nombrados.

2.4.4 SoftLogix

2.4.4.1 Descripcién de la linea SoftLogix
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El controlador SoftLogix 5800 esta dentro de la plataforma Logix. El controlador SoftLogix es una

solucién de control de software que corre en Windows 2000 o Windows XP.

Un sistema simple SoftLogix consiste en una solucion basada en PC que proporciona flexibilidad,

conectividad e integracién de informacion mejoradas sin descartar la confiabilidad que usted espera

de un PLC tradicional.

En la figura 2.27 se muestra un sistema simple SoftLogix:

SoftLogix5800 controller

remote devices

Figura 2.27 Esquema simple de SoftLogix

2.4.4.2 Configuracion de un sistema SoftLogix

Para un sistema mas robusto, se puede usar E/S en mudltiples plataformas que son

distribuidas en muchos lugares y conectadas sobre multiples links de E/S. En la figura 2.28 se

muestra la configuracion de un sistema méas completo:

SoftLogix

N\

RS-232 link

N

communication interface
cards installed in the
computer

controller < >

maotion servo cards
installed in the computer

computers
other controllers

< EtherNetIP link >
< ContralNet link >
< DeviceMet link >

Figura 2.28 Esquema completo de un sistema SoftLogix

'O systems
other controllers



51

2.4.4.3 Requerimientos de Control de Movimiento
a) Descripcidon de componentes de control de movimiento

Al igual que la Linea ControlLogix, SoftLogix es compatible con componentes de control de
movimiento que funcionan en arquitecturas de maquina, como:

Control de movimiento integrado Kinetix

Control de movimiento integrado Logix

Control de movimiento en red

(Descritos en la Plataforma de Control ControlLogix)

b) Seleccién de una interface de control de movimiento

Existen dos formas de que el controlador pueda comunicarse con un servo variador:
Comunicacién directa con un servo variador
Comunicacién mediante unared

(Descritos en la Plataforma de Control ControlLogix)
c) Médulos SERCOS Interface

(Descrito en la Plataforma de Control ControlLogix)

En la figura 2.29 se muestra un esquema de las interfaces SERCOS que pueden conectarse usando
SoftLogix:

Web
RSView HMI Internet Browser

&)

Controliet
S

Ethernet

SERCOS |rterface

MP=Series

MPuSeries A . MPaSeries Kimetix 6000
Ultra30n0 Integrated 8720 Drive  Low Intertia 1394 Drive Low Intertia B-axis system
Gear Motor Malor Molors

Figura 2.29 Interfaces SERCOS
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d) Cables para uso con los médulos SERCOS Interface
e) Modulos de interface analégicos

(items descritos en la Plataforma de Control ControlLogix)

f) Panel de Terminacién Anéloga

Se puede usar el panel de terminacion 1784-PM0O2AE-TPxx y el cable con la tarjeta de movimiento

1784-PMO2AE para alambrar drives y encoders. Se puede conectar todos los dispositivos para la

tarjeta de movimiento 1784-PMO2AE via éste panel de terminacion, tal como se muestra en la figura
2.30:

connect 1784-PMDZAE
card to termination panel L

—a

> (sl

o — e@rjj

make field connections % E'"' 'E“a E.;SEEESEE%

\. K to termination panel

Figura 2.30 Panel de terminacion Analoga y conexion de tarjeta de movimiento a panel de

terminacion

g) Cable de Sincronizacién Analoga

Se puede instalar mdltiples tarjetas de movimiento 1784-PM0O2AE en un computador. Se debe usar el
cable de sincronizacion 1784-PMCSY4 para conectar como maximo 4 tarjetas de movimiento, tal

como se muestra en la figura 2.31:

«— B0 mm — <« B0 mm_—s « B0 mm_—

oo o ] ol
SO HEm HEE———HOm
@o = @m =ImjE @l
@mm @m @@ @@

W

Figura 2.31 Conexion de tarjetas de movimiento mediante cable de sincronizacion
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2.4.4.4 Redes de Comunicacion para SoftLogix

En el capitulo 3 se habla a profundidad acerca de la Plataforma de Red NetLinx.

2.4.4.5 Controladores SoftLogix

1) Descripcion

El controlador SoftLogix 5800 es un controlador Soft basado en una plataforma Logix. El controlador
SoftLogix toma las funciones de control normalmente fundamentadas en un controlador programable
dedicado, encapsulado en un software, y corre sobre un sistema operativo comercial.

El sistema operativo multitarea soporta 32 tareas configurables que pueden ser priorizadas. Una tarea
puede ser continua, las otras periddicas o tareas eventos. Cada tarea puede tener como maximo 32
programas, cada cual posee datos locales y datos logicos, permitiendo maquinas virtuales para

operar independientemente dentro del mismo controlador.

2) Evaluar la aplicacion

Como las aplicaciones son variable segin los requerimientos del cliente, se recomienda que se
seleccione el controlador adecuado basandose en las siguientes caracteristicas de la aplicacion:
Numero de tarjetas de comunicacion necesarias

Numero de ejes de movimiento necesarios

3) Evaluar Controlador

Para evaluar el controlador se recomienda considerar los siguientes puntos:

A. Lineade Controladores y sus caracteristicas eléctricas

Existen 3 controladores que ofrece la linea SoftLogix con diferentes Slots disponibles:

En el anexo capitulo Il se encuentran la tabla 2.65 con los controladores existentes y sus

caracteristicas.

B. Requisitos de computacién
El computador que corre el controlador SoftLogix debe tener los requisitos de la tabla 2.66 que se

encuentra en el anexo capitulo II.
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C. Rutinas Externas
Se puede usar rutinas externas y aplicaciones para interactuar con el controlador SoftLogix.

Para rutinas externas y aplicacién, se puede:

Recoleccion de datos desde el controlador

Permitir que los eventos en el controlador afecten la aplicacion

Permitir que los eventos en la aplicacion hagan efecto en el controlador

Guardar los cambios de informacion en el controlador (valores de datos tag e informacion de

configuracion).

D. Chasis de Monitor

El controlador SoftLogix usa un chasis de monitor para los dispositivos display en este sistema. Estos
dispositivos residen sobre un backplane virtual. El backplane virtual funciona como un hardware en el
que se conecta el controlador y otros dispositivos, donde se permite el bridging y soporta datos
producidos y consumidos, como:

Crear y configurar controladores SoftLogix

Crear y configurar tarjetas de comunicacion

Crear y configurar tarjetas de servo ejes

Monitor de estado de controlador

E. Dispositivos que controla
El controlador SoftLogix puede controlar 16 modulos de E/S de control Distribuido usando las E/S. En
el anexo Capitulo Il se encuentra la tabla 2.67 de los dispositivos que puede controlar y las redes que

soportan.

F. Compatibilidad con otros dispositivos
Existen varios dispositivos que tienen compatibilidad y con los cuales el controlador de la linea

SoftLogix puede comunicarse. A continuacion se listan estos dispositivos:

= Comunicacidén con dispositivos de visualizacion
El controlador SoftLogix puede comunicarse con algunos dispositivos de visualizacion como,
PanelView, VersaView CE, InView, etc., y a la vez como se muestra en el anexo |, lo hace a través de

redes de la plataforma NetLinx.

= Comunicacién con otros controladores
El controlador SoftLogix puede comunicarse con casi todas las lineas de la Plataforma de Control

como son ControlLogix, CompactLogix, SoftLogix, DriveLogix, MicroLogix.
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= Comunicacién con otros dispositivos de comunicacién

Las caracteristicas y detalles se encontraran en el anexo capitulo Il en las tablas 2.68, 2.69, 2,70.

2.4.4.6 Paquetes de Software

En el punto 2.8 se extendera la explicacion de los Paquetes de Software que utiliza la Plataforma de
Control “LOGIX".
Ademas en el punto 2.4.1.9 de la linea ControlLogix se encuentra una tabla con los paquetes de

Software segun el requerimiento.

2.4.5 MicroLogix

2.4.5.1 Descripcién de la linea MicroLogix

La familia de controladores programables MicroLogix ofrece cuatro niveles de control. Pequefio en
tamafio y enorme en rendimiento, el MicroLogix 1000 ofrece capacidades de control en un paquete
compacto y al alcance de su presupuesto. El MicroLogix 1200 es lo suficientemente pequefio para
caber en espacios reducidos, pero lo suficientemente potente para aceptar una amplia gama de
aplicaciones. El MicroLogix 1500 esta disefiado para crecer a la par de sus necesidades y le ayuda a
lograr un alto nivel de control en una variedad de aplicaciones. EI miembro mas reciente de la familia
MicroLogix, el MicroLogix 1100, mejora ain mas la familia MicroLogix gracias a que expande el area

de cobertura de aplicaciones a la vez que ofrece magnificas funciones nuevas a un precio accesible.

Descripcion MicroLogix 1100

Esta disefiado para ampliar la cobertura de aplicaciones mediante entradas analégicas incorporadas,
comunicaciones Ethernet y capacidades de visualizacién. Los controladores MicroLogix 1100
complementan los controladores mas sencillos para aplicaciones que requieren de hasta 80 E/S
digitales. Cada MicroLogix 1100 contiene dos entradas analdgicas incorporadas, con 10 entradas
digitales y 6 salidas digitales. Este controlador también permite expandir sus capacidades de E/S
utilizando los mismos mddulos que el MicroLogix 1200. Se pueden utilizar hasta cuatro de los
modulos de 1762 E/S con un solo controlador MicroLogix 1100. Se puede programar con un conjunto
de instrucciones comun entre las familias de controladores MicroLogix. Cada controlador admite un
puerto integrado combinado RS-232 / RS-485 para comunicacion en serie y en red, asi como un

segundo puerto integrado EtherNet/IP, que admite mensajeria Ethernet de igual a igual.

Descripcién MicroLogix 1000
MicroLogix 1000 ofrece capacidades para aplicaciones que demandan soluciones compactas y
rentables. MicroLogix 1000 esta disponible en versiones de E/S digitales de 10, 16 o 32 puntos. Hay

versiones analégicas disponibles con 20 puntos de E/S digitales, 4 entradas analégicas (dos de
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voltaje y dos de corriente) y una salida analdgica (configurable ya sea para voltaje como para
corriente). MicroLogix 1000 utiliza software de programacion RSLogix 500 y comparte un conjunto de

instrucciones comunes con las familias de controladores MicroLogix.

Descripcién MicroLogix 1200

MicroLogix 1200 ofrecen mayor capacidad de cémputo y flexibilidad de E/S que el MicroLogix 1000
con el objetivo de cubrir una variedad de necesidades de aplicacion. Esta disponible en versiones de
24 y 40 puntos pero el nimero de E/S puede ampliarse usando médulos de E/S que no requieren
bastidor. Esto permite sistemas de control mas grandes con mayor flexibilidad de aplicaciéon. Un
sistema operativo actualizable instantdneamente en el sitio asegura que siempre estara al dia con las
facilidades mas recientes sin tener que reemplazar hardware.

Descripcién MicroLogix 1500

MicroLogix 1500 se caracteriza por un disefio de dos piezas de dimensiones reducidas. El procesador
y las bases se acoplan para formar al controlador completo. El procesador y la base se pueden
reemplazar independientemente, lo que permite maximizar sus E/S incorporadas, su memoria y sus
opciones de comunicacion. Los médulos Compact I/O Boletin 1769 expanden la capacidad de E/S

incorporadas del Controlador logrando flexibilidad.

2.4.5.2 Médulos de E/S MicroLogix

Existen médulos de E/S MicroLogix de las siguientes familias:

a) Médulos de E/S digitales
Existen:
Médulos de entradas de expansion digitales 1762

Médulos de salidas de expansion digitales 1762

b) Médulos de E/S Analogos
Existen:
Médulos de entradas de expansién analégicas 1762

Maodulos de salidas de expansion analégicas 1762

¢) Modulos de E/S de temperatura
Existen:
Médulos de entradas de expansién de temperatura 1762
Las caracteristicas técnicas y eléctricas de los mddulos de E/S se encuentran en el anexo Capitulo I,
en la tabla 2.71.
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2.4.5.3 Redes de Comunicacion para MicroLogix

Se dedica el capitulo 3 completo para describir las redes de comunicacion.

2.4.5.4 Controladores MicroLogix

Para escoger un controlador MicroLogix debe basarse en:

« Controlador: con base en la memoria, E/S, funcionalidad de control requerida y dimensiones

« Considerar los requisitos de expansion futura

« Considerar los requisitos de edicion en linea

 Considerar la necesidad de comunicaciones en red

En la tabla 2.72 y 2.73 que se encuentra en el anexo capitulo Il estan los controladores MicroLogix

disponibles y sus caracteristicas

2.4.5.5 Paquetes de Software
El paquete de programacion de légica de escalera RSLogix 500 ha sido desarrollado para operar en
los sistemas operativos Windows. RSLogix 500 puede usarse para programar tanto el SLC 500 como
las familias de controladores MicroLogix.

2.4.5.6 Cables

Primero es necesario identificar el puerto del controlador y del PC. En la figura 2.34 se muestran los

puertos que pueden tener las interfaces de red:

AIC+ DNI ENVENIW
— DeviceNet pe—— —
“lk | o ’. 2 :.,
b @ | EE- LN
D485 [\ g RS-222 Ty RS-222 M
1S-23 o 5 15-232 Mimi
MIIJI DII'\I E"H‘IHGI Dl” "15‘ (3' pin
de 8 pin L o
f_h CanEER
v 'bﬂi
R232 Corfecrol] | L& B €
D de 9 pin = I S~
L"tF—— RS-23ZMini =" —
— DIN de 8 pin e

Figura 2.34 Puertos de las interfaces de red
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Seleccionar cable de red
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En la siguiente tabla 2.14 se muestran los conectores y la longitud de los cables, dependiendo del

puerto que se vaya a emplear:

Conectores

Longitud

NGm. de cat.

Mini DIN de 8 pines a Mini DIN de 8 pines 45 o

(17.7 pulg )

1761-CBL-AMCO {Sene C o posterior para
aplicacionges Clase 1 Div. 2)

Mini DIN de 8 pines a Mini DIN de 8 pines 2 m (6.5 pies)

1761-CBL-HM02 (Sene C o posterior para
aplicaciones Clase 1 Div. 2)

Mini DIN de B pines a coneclor tipo D de .

9 pines

1761-CBL-APCO (Serie C o postarior para
aplicaciones Clase 1 Div. 2)

Mini DIN de 8 pines a coneclor lipo D de

9 pines

1761-CBL-PMO2 (Serie C o posterior para
aciones Clase 1 Div. 2)

Mini DIN de 8 pines a Mini DIN de 8 pines

15 m {49.2 pies)

-NCS (Serie C o posterior para aplicaciongs
Div. 2)

Wini DIN de 8 pines a lermingl DH-285de 6 pines |30 en

(118 pulg)

1763-NCO1 Serie A

RJ-45a RJ45

100 m {328 pies| méximo

Cable Cthernet (disponible comercialments)

Tabla 2.14 Conectores, cables, puertos para cable de red

Seleccionar cable de programacioén

En la tabla 2.15 se muestra el cable del dispositivo de programacion al controlador:

Dispositivo de
programacion

MicroLogix 1100
Canal 0 (mini DIN de 8 pines)

MicroLogix 1100
Canal 1 (RJ-45)

Nim. de cat. Longitud

Ndm. de cat. Longitud

Computadora persanal
or tipo D de 9 pines|

1761-CBL-PMOZ |

para aplicacio

2 m{6.5 pies

wtadora personal

Cable Ethe

100 m (328 pies|

maxmo

almente]

Tabla 2.15 Cable de programacion

2.5 Comparacion de Plataformas de Control Logix

En las tablas a continuacion 2.16 y 2.17 se comparan los controladores existentes en las diferentes

lineas de la plataforma de control Logix, las comparaciones se basan en: cantidad de tareas del

controlador, la memoria de usuario, memoria de usuario no volatil, los puertos de comunicacion que

vienen incorporados con los controladores, opciones de comunicacion, comunicacion del puerto serie,

conexiones, redundancia del controlador, movimiento simple, movimiento integrado, lenguajes de

programacion.
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Administrador
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Caracteristicas 1768 1769 1789 PowerFlex 70052
1756 ControlLogix | 1756 GuardLogix | Compactlogix CompactLogix SoftLogix5800 1794 FlexLogix | con DriveLogix
e * 17681350 6 tarsas * 100 tareas
|Tar=as dal eoetrolador: o 100 tamas 100 tareas  Troaaids eentids ® I7E0:13%x: B tareas * Taraas de evenitos: * B tareas » B tareas
* Continuas e & o s * Tareas de eventos: Lt * 0| o 1760031: 4 tareas todos los activadcres de | * Tarsas de eventos: tag | » Taress de eventos:
» Pesniichican b, dores de - todos los activadenss de EVENT. sje y acth ® Tareas do svenion: ta) | evento, ademis de b coetumido v sctivadores | acthadales da eventos
* D sntos Bt d!eue;’!:&:! enianto, | P2NEUmda Y sctiadoras | evantas de salids 48 Iy instruccion EVENT | da sje y mosimasnts
de la imstrucidn EVENT |y Windows
1T56-L55M1 2: 750 KB
1756-L55M13: 1.5 MB
TASMILISNE | o ;T;L;“' o
1756-LESMIE: 7.5 MB 5 il g
\TS6AGEMZ2: 50 KB 2MB estindar e
\TSE-LEEMAZY: 1.5 B 1 MB soguiidad 1768431 EIZKE EEKR
Mermcrs dé issuania i 1768-L43: MB 1760132 TKE [ 17RGL30 17U EIZNB | 763 KB con expansdn de
1756-L5EM24: 35 MB : : X i
1T56-LB1S: 176035 15MB |64 MB; 5 ranuras TN
1756-LEADISE: 750 KB
1756461: 2 VB A0 ociote
3 1 MB saguridad Tred-LE0:
175662 4 ME: Histend
1756463 8 MB: groRes
1756-164: 16 MB
TTS6-LEEM1 2: nanwyunn
1756-LEERN 3: ninguno
1T6-AEEMI4: ninguno
Iemornia de usuanic 1756-L55M16: ninguno - ’ & [memoria de
el 1TS6ABEMED 56 CompacFlash CompactFlash CompactFlazh Hinguns Si cxpansiin]
VTS6-L55MEY: &
1TSE-AS5ME4: 5
1T56-L6x CompacFlash
* T7ROLIN: 2 pussstons
RS2
= 769-L3IC, LI50R: 1 * 1 puerto RS-732 en o 1 puero RE-232 en
Puertos de comunicaciin 3 : .| puero ContiolMet y 1 Depends de la perin e
imcor porads et g g Vperia RS BT posie " |1 oo 7200 o s poerto RS-232 en senier computadora personal + 2 raruiras s tarpetss |+ 1 rama para tarjetas
* T7B9L32E, LISE 1 de acacion 1788 & icackn 1788
poerto Etherfeg/P y 1
puosrtn RS5-202 en saris
Tabla 2.16 Comparacion de Lineas de Controladores Logix
Caracteristicas 1768 1768 1769 PowerFlax 70052
1756 Controllogix | 1756 Guardlogix |C tlogix Compactloaix SoftLogix5800 1794 FlexLoaix con DriveLogix
Opciones de comunicacion » Etherblat/ lestindar
{exdsten productos y y-de seguridad)
et especifios en bas | | g”"'"’“": o ControlHet estineds
datat Para extas o Devicalet y-de seguridad) » Ethea/IP * EtharNet/F * EtherotIP * Ethahat/ P #* Etherhet AP
Jopcines. Tambidn hay « Data Highway Pus ® Dievicahet festindar v de | » ContolNet * ContelNet ® Controlet ® ConrolMet » Controlflet
Jodras opciones drponibles _lemmv sequiidad) * Devicaliot * Devicahlat * Deviorhat * Devicahiot * Devicehlet
jaue requieren productos | | o * [t Highwery Phas
|de otras compaiias v » E/S remotss
[porfiles gendsicos) * Gynchlnk
= ASCH * ASCH * A501 * ASCI * ASCH * ASCI * ASCH
scacines ddl = D fiall/haalf dhuplex = OF1 fullhalf cuplex = DF1 full half duplex * DFY full/hal f dupdex: = DF1 fullhalf duplex = [F] fuall/half duplex * DF1 fullhalf deplex
&'“6.;"““‘."  Midom deradio DF1 | # Midem de radio DFI | » Madem de radio DF1 | o Midem de rodioDF1 | » Midem e radio IF1 | » Midem deradia OF1 | » Madem de radio DF1
AR o [H45E * D485 « DH-45 + DH485 « 0435 « D485 * DH-486
» Modbus * Modbus * Madbus * Modbus = Modbus * Modbus * Modbrs
# 100 Contiolhist * &8 CoaolHst # 48 ControlNet * 32 ConmolHat = 48 ControdNet * 12 ControlNet * 32 GonticiNat
[ Corm xiones * 128 EtherMet'P = 126 EthaMet/IF = 64 EcherNat AP * 32 Etheilat/IP = EtherMat/IF limitado por | = 32 EherNet )P = 37 EthesNst P
= B4 TCR/P * B4 TCHP * 3L TCPP + S2TCPAP ol tpo/nimer de tarjetas | * 64 TCRP * G4 TCRAP
Aecndancia del Soports total: Mingure HA Na HA Copia de respablo e
Jeortralador mediante DeviceNet
o ki o * Modor paso a paso * Mator paso a pasor * Motor paso a paso = Wotor paso a paso * Mator paso o paso * Mator paso a pase
.saw::: l:' * Serve mediante . i * St d * Servo mediante * Senvo mediants * Servo mediame
[Mavimiento simple Devicsher — Dt Device Hat Deviceliet Deviceliat Denicaher Dewicehiet
o Voo d DA nalicieg | * Varisdor o GA  Variador ds CA * Variador do CA * Variador de CA + Variador de CA + Variador ds CA
anabigico andigico - analigico analégion analogun
SERCOS interface SERCOS merfscs SERCOS innerface
| Opciones anakigicas: Opeiones analogicas: Opciones anakigicas: 1 servo total
[Maimienin istegrado  Entrada de encoder + Entrada de encoder SERCOS interface N& * Entrada da encoder na * lopde
# Ennrada LDT * Entrada LDT = Entrada LOT retroalmentaciin
* Entrada 551 * Entrarda 551 = Entrada 551
* Excalera de rebis
# Escalern de relés * Escalern de relés * Escalera de rebés * Escalera de relés » Texto estructurada » Escalera de relas * Escaliern da relés
Lenguajes ds » Taxto estructads * Texto sqtnmtarsds * Tantn i * Tt L ® Blogus da funcionss * Tato esvuctrads * Taato estructurado
[pogeamscion » Bloque de funciones * Bloque de funciones  Blogue de funciones * Blogue de furciones ® SFC * Bloque da funciones » Blogue de Buncionas
* 5FC » S S0 » SFC * Rutings externas * SFC * SFC
{dasaarollacas en (T}

Tabla 2.17 Comparacion de Lineas de Controladores Logix
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Las tablas 2.17 y 2.18 son un breve resumen de las caracteristicas mas importantes de un

controlador antes de escoger uno.

2.6 Ejemplo de Aplicacién de Control

En éste item se planteara un problema de aplicacién basico para darle solucién con los equipos de la

marca Rockwell Automation

2.6.1 Problema:
Se desea monitorear y controlar un sensor fotoeléctrico junto con una RediSTATION sobre una red

DeviceNet.
2.6.2 Solucioén:
2.6.2.1 Configuracién del Sistema

En general lo que necesitamos es un controlador, un chasis para el controlador, un sensor
fotoeléctrico, una RediSTATION, una interface de comunicacion devicenet para el controlador, un PC
con un software para configurar y monitorear el sensor y la RediSTATION y los cables para alambrar
la aplicacion, ademas del cable para deviceNet.
El esquema del sistema a implementar deberia ser el siguiente:
RRE 10 a
EHEOr

SO T T e Fotoeléctnion (L= =
; |

Pc can T MNede 9
puerto sensl
Modwio de

Comunricaciones

A7T0-KFD
: & | Dewvicehet
“Node 62

MNode 0

Op.ﬂ‘r‘;:l:qr .'nre‘rf:a::e
RediSTATION

ZLIK -
Figura 2.35 Esquema del sistema de ejemplo a implementar
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2.6.2.2 Descripcion de los componentes del sistema

1) Chasis Controlador: Para acomodarse a diferentes tipos de aplicaciones existen varios tipos de
chasis, todos los cuales difieren en la cantidad de slots que tienen para alojar tarjetas. En el caso de

Control Logix y de éste ejemplo se pueden usar los que se nombran en la siguiente tabla 2.19:

Nombre N° de Slots Peso Largo

1756-A4 4 slots 0.75 Kg 26.3 cm
1756-A7 7 slots 1.10 Kg 29.0cm
1756-A10 10 slots 1.45 Kg 40.5 cm
1756-A13 13 slots 1.90 Kg 58.8 cm
1756-A17 17 slots 2.20 Kg 73.8cm

Tabla 2.19 Chasis para escoger

Para la aplicacién se escogera el chasis de 4 slots, donde se colocara el controlador, un médulo
deviceNet para ControlLogix, es decir, solamente se ocuparan 2 slots, los demas se pueden ocupar

para integrar otros médulos y darle mas aplicaciones al controlador.

Figura 2.36 Chasis para el sistema ControlLogix

Junto con el Chasis de Controlador Logix5550, se envia los siguientes componentes:
Bateria (1756-BA1)
Llave

Etiqueta del numero de catalogo

2) Controlador Logix5550: El controlador Logix5550 soporta aplicaciones preventivas, de prioridad
estructurada, sistema operativo multitarea, en resumen que el usuario sea capaz de modularizar su
disefio de software en componentes funcionales que tengan sentido para la aplicacion. Ademas el
procesador Logix5550 usa una memoria de 64KByte la cual es suficiente para éste tipo de
aplicaciones pequefias.

En la siguiente figura 2.37 se muestra como instalar el controlador Logix5550 en el chasis
ControlLogix.


Administrador
Línea
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Figura 2.37 Instalacion de Logix5550

3) Modulo Interface DeviceNet para ControlLogix: ya que se esta trabajando con 2 dispositivos
gue se conectaran al controlador, se ocupa la red DeviceNet, que es la red para dispositivos. Este
moédulo se conecta al chasis ControlLogix y de ésta forma queda éste modulo conectado con el

controlador, Tal como se muestra en la figura 2.38:

10-position
limaar plug
1737-FLUGICR

DewviceMat port cannactor

DavicaMet drop line of frunk line

Figura 2.38 Instalacion de DeviceNet

Cbémo se ve también en al figura 2.38 se instala un cable que posteriormente se conecta al dispositivo

Quad-Tap DeviceNet y por ende al controlador y el PC.

4) Quad-Tap DeviceNet: Es un accesorio de DeviceNet para hacer conexion de varios dispositivos,
en éste caso, se escogid uno de cuatro conexiones, siempre con la idea de crear éste sistema para
gue puede tener integracion. En la figura 2.39 se muestra como es el dispositivo, y en la figura 2.40

se muestra como es su utilizacién:

Figura 2.39 Quad-Tap DeviceNet
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Series D000 ——
Phatoelectnic
Sensor

Mode &
TT0-KFD

Communications
Modulke

- =1 {402-DNATW
= . i F.:,[ Cuad Tap

Nede 62 zh

HNodz 7

RedSTATION
Operator Interface

Figura 2.40 Quad-Tap en funcionamiento

5) Mdédulo de interface de operador RediSTATION: el médulo interface de operador RediSTATION
es un botoén, con luz piloto y con switch selector que puede comunicarse sobre la red DeviceNet.

En la figura 2.41 se muestra un Médulo de interface de operador RediSTATION:

h—

Idicater light [{"_}j
nraen start light &>
rad start light

Figura 2.41 Interface de operador RediSTATION

El RediSTATION tiene ambas entradas y salidas que pueden ser mapeadas. El byte de entrada es
mapeado para la entrada de datos del modulo 1756-DNB y entonces hacia la mesa de entrada
imagen del controlador Logix5550. El byte de salida es mapeado para la salida de datos del médulo

1756-DNB y entonces hacia la mesa de de salida de imagen del controlador Logix5550.

6) Sensor Fotoeléctrico series 9000: éste sensor tiene una entrada que es mapeada por la entrada
de datos del modulo 1756-DNB y luego hacia la entrada de imagen del controlador Logix5550. Tiene
conexion a la red DeviceNet y se conecta al quad-tap para quedar comunicado con el controlador.

En la figura 2.42 se muestra el sensor y la conexion a la red:
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Series 0000 ¢
Photoelectric
Sensar
Mide D
ns
= =7 {402-DNATW
iq._'—_.‘.;,[ (uad Tap

ol |

Figura 2.42 Conexion del sensor a la red mediante quad-tap

7) Modulo de comunicacion serial de PC a DeviceNet (1770-KFD): éste modulo conecta al PC con

la red DeviceNet usando también el Quad-Tap, tal como se muestra en la figura 2.43:

to PC GOM 1
.
\x\'\
™, 1 T70-KFD RS-232
! Interface Module
o Devicellet
--‘ - Dropline or
t ,;,.. i Trunk Cable

Figura 2.43 Conexion de PC a DeviceNet mediante 1770-KFD

Todos los componentes mencionados son los mas importantes para la instalacion, pero a

continuacion se dan a conocer todos los componentes a usar para el disefio del sistema.

2.6.2.3 Componentes del sistema

Finalmente, se escogieron los componentes a usar y son los que se listan en la tabla 2.18:

Product Name G-atalog Number
Oty Hardware

Controllogix chassis 1766-A4 -AT -A10

Log 5550 controller 1756-L1

ControlLogix DeviceNet Interface module 1756-0MB

DeviceNet Ouad-Tap 1482-DN3TW

RediSTATION aperator interface module

Z705-TION 14424

Series 9000 Fhotoeye

42GNP-3000 or equivalent

DeviceNet PC sarial communication maodule

1770-KFD

R5-23Z cahle

1787-RSCABL/A (FC 1o 1770-KFD)

24V Pawer Supply

Requlated 24V, BA

PC

[EM-compatible
Windows NT 4.0

DeviceNet dropline or trunkline
rables, as needed

1767-FCABL, -TCAEL, -MCABL

Software

RS Logix 5000 9324-RLE300END
REMNetWorx for DeviceMet 9357-ONETL3,
Haling g3ee- Wi

Tabla 2.18 Componentes a usar en el sistemas de ejemplo
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El ejemplo de sistema deberia verse como lo muestra la siguiente figura 2.44:

FC running Windows |
NT 4.0 with RSMefion: ‘
RsLin, and RELogix 5000 .
coftware = Series G000 ——
[l 0 Photoelectriz
T Sensor
PL Seria o
Pert 17T0-KAD
Communications
Module
1402 DNZETW
I =% e (uad Tap
Node 62
Hode 0 £ 24
1756-DNE
maodule j Hode 7

ContmlLogix
Chassis

s

RediSTATION

chirﬁESJJ ¥ CNE, DHRID, or ENET R
L;D’I'ﬁsg_dﬁq LL interface madules
L /

Figura 2.44 Sistema de ejemplo terminado
Una vez terminada la instalacion de los dispositivos, se puede configurar la red DeviceNet usando
RSLinx y RSNetWorx.

2.7 Integracion de las lineas de la plataforma de Control

En la siguiente figura 2.45 se muestra un ejemplo para establecer comunicacién entre dos
procesadores PLC-5C sobre diferentes redes ControlNet. Dos médulos 1756-CNB en el mismo chasis
ControlLogix son usados para puentear las redes. El médulo 1756-CNB esta en el slot 1y 3 y son
configurados como nodos 1y 6 respectivamente.

Este es un ejemplo de integracion de controladores, cémo de redes:

i 1??1 I.'EIGhais ControlLogic Chassie plosc 177110 Chassis
Mode 11) i ij= Ncde 16)
e - e
Message | Message
- |
| H
1736-CHE . 1756-CHB
iHade 1) {hode )

Controliet Network #1 Controliet Neteork #2

PC with
[j 1784-KTCX1E
Interface

J

[ =

Figura 2.45 Integracién de la plataforma de Control
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2.8 Software Asociados a la plataforma de Control “Logix”

La seleccion de los modulos y la configuracion de red determinan los paquetes de software

necesarios para la configuracién y la programacion del sistema.

En la tabla 2.19 se muestra el Software a ocupar dependiendo del controlador, la interface de

comunicacion:

Dispositive Software Series de Software
Serie 9324

_ . ) |Software RSLogix 5000 Enterprise Series)
Software RSLogix 5000 Enterprise Series  ||)ge ite Edition o posterior para apoyar el

Software CompactFlash control de movimiento

Si no hay control de movimienta, puede usar
Service Edition o Mini Edition

Controladores Logix

Software RSLinx o utilidad de servidor

BOOTP/DHCP para establecer |as Serie 9324
direcciones IP (Software RSLogix 5000 Enterprise Series)
[RSLinx Lite y el servidor Bootp incluyenel |
Interface EtherNet/IP software RSLogix S000 Enterprise Series) | g354 i D30ONXENE (software RSLogix 5000
(establezca la direccion IP) Enterprise Series mds la opeidn RSNetWorx)
Software RSNetWorx para EtherNet/IP
opcional

,_ - . ) 9357-ENETL3 opeional (RSNetWorx para
{incluye la opcion estandar/RSNetWorx del | EtherNet/IP)

software RSLogix 5000 Enterprise Series)

3324-RLO300NXENE (software RSLogix 5000
Software RSNetWonx para ControlNet Enterprise Series mas la opcion RSMNetWors)
Interface de ControlNet {incluye la opeidn estandar/RSNetWorx del |

software RSLogix S000 Enterprise Series] | o oNETI3 (RSNetWorx para ControlNet)

9324-RLD300NXENE (software RSLogix 5000

Software RSNetWorx para DeviceNet Enterprise Series mas la opeion RSNetWorx)

Interface DeviceNet lincluye la opcion estandar/RSNetWorx del

software RSLogix 5000 Enterprise Series) i ) ] ,
9357-DNETL3 (RSNetWorx para DeviceNet]

Software RSLinx

{RSLinx Lite se envia con el software
RSLogix 5000 Enterprise Series)

Sistema basado en Logix para emular Software RSLogix Emulate 5000 9310-WEDZ00ENE

Serie 9324
|Software RSLogix 5000 Enterprise Series)

Tarjeta de comunicacion en una estacion de
trabajo

Tabla 2.20 Tabla resumen de Software a ocupar dependiendo de los controladores u otros mddulos

2.8.1 Software de Programacion

2.8.1.1 RSLogix 5000 Enterprise Series

El software RSLogix 5000 Enterprise Series ha sido disefiado para funcionar con las plataformas
Logix de Rockwell Automation.

El software RSLogix 5000 Enterprise Series es un paquete de software que cumple con la normativa
IEC 61131-3 y ofrece editores de légica de escalera de relés, texto estructurado, diagramas de
bloques de funciones y diagramas de funciones secuenciales para el desarrollo de aplicaciones

informaticas.
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El software RSLogix 5000 Enterprise Series también admite configuracion y programacion de ejes
para el control de movimiento.

Requisitos del software RSLogix 5000 Enterprise Series

Se deben cumplir requisitos tanto de Software como de Hardware para la instalacion de éste

Software. A continuacion, en la tabla 2.21, se muestran los requisitos:

Descripcion Valor

Pentium I1 450 MHz minimo
Se recomienda Pentinm 11 a 733 MHz (o superior)

computadora personal

Sistemas operativos compeatibles:

* Micmsoft Windows XP Professional versidn 2002 {con Service Pack 1) o XP Home version 2002
* Micmsoft Wi s 2000 Professional con Service Pack 1,2 6 3

* Microsoft Windows NT versidn 4.0 con Service Pack § 6 64

128 Mlwtes de RAM como minimo

Se recomienda 256 Mhytes de RAM

requisitos de software

RAM

100 Mbytes de espacio libre de disco duro

espacio de disco duro . . - R
(0 mes, segiin los requisitos de la aplicacion )

Adaptador de grificos VGA de 256 colores

requisitos de video o ] ) \
. ¢ Resolucion minima: 800 x &00 (se recomienda True Color 1024 x 768)

Tabla 2.21 Requisitos para Instalacion de RSLogix 5000 Enterprise Series

2.8.1.2 Software RSLinx

El software RSLinx es un completo servidor de comunicacion que proporciona conectividad a
dispositivos de planta y para una amplia variedad de aplicaciones de software como RSLogix 5,
RSLogix 500 y RSLogix 5000 y Software Rsview32, RSView Enterprise Series, y RSSql/RSBizware
Ademas, varias interfaces abiertas estan proporcionadas por tres partes, HMI, recoleccion de datos y
analisis de paquetes, y software a pedido del cliente.

El Software RSLinx puede soportar mdltiples aplicaciones de software simultaneamente,
comunicandose con una variedad de dispositivos sobre muchas diferentes redes.

RSLinx, version 2.x, es nuevo para los software RSLinx Enterprise, un nuevo producto dentro la
familia RSLinx que proporciona conectividad a los procesadores Logix. El Software RSLinx Enterprise
actualmente puede soportar trabajo como un servidor de datos para distribuir ampliamente productos
RSView Supervisory Edition, RSSql, RSBizWare Historian y Aplicaciones RSBizWare Planmetrics,
Software RSView Machina Edition incluyendo Panel View Plus y Plataformas de Hardware VersaView
y software RSView Supervisory Edition Station.

Se puede comunicar desde cualquier a cualquier software usando RSLinx.
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Requisitos del software RSLinx

Se deben cumplir requisitos tanto de Software como de Hardware para la instalacién de éste

Software. A continuacion, en la tabla 2.22, se muestran los requisitos:

Descripcion Valor

Procesador Pentium 100 MHz

computadora personal . A N -
P P (los procesadores mis rapidos mejorardn el rendimiento)

Sistemas operativos compatibles:

* Microsoft Windows XP

* Microsoft Windows 2000

* Microsoft Windows NT versidn 4.0 con Service Pack 3 6 superior
* Microsoft Windows ME

* Microsoft Windows 08

32 Mhwtes de RAM como minimao

Se recomienda 64 Mbytes o mis de RAM

35 Mbntes de espacio libre de disco duro
{0 mis, segin los requisitos de la aplicacion)

Pantalla de graficos ¥GA de 16 colores
Resolucidn: 800 x 600 6 mayor

sistema operativo

RAM

espacio de disco duro

requisitos de video

Tabla 2.22 Requisitos para la instalacién de RSLinx

2.8.2 Software de configuracién de red

2.8.2.1 Software RSNetworx

El software RSNetWorx es la herramienta de configuracion para la red de control. El software
RSNetWorx permite crear una representaciéon grafica de la configuraciéon de la red y configurar los
parametros que la definen.
RSNetWorx se usa para:
ControlNet, donde se puede programar componentes de red. El software calcula
automaticamente el ancho de banda de toda la red, ademas del ancho de banda usado por
cada componente de la red. Debe disponer de software RSNetWorx para configurar y
programar las redes ControlNet.
DeviceNet, donde se puede configurar dispositivos de E/S DeviceNet y crear una lista de escan.
El escaner DeviceNet almacena la informacién de configuracién y la lista de escan.
EtherNet/IP, donde se puede configurar dispositivos EtherNet/IP mediante direcciones IP o

nombres de computadora principal.

Requisitos del sistema RSNetWorx

Se deben cumplir requisitos tanto de Software como de Hardware para la instalacion de éste

Software. A continuacion, en la tabla 2.23, se muestran los requisitos:
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Descripcion

ControlNet

DeviceNet

[ EtherNetP

El

pesonal| Comp

Intel Pentium o compatible con Pentium

sistema operativo

Sistemas operativos compatibles:

* Microsoft Windows XP

* Microsoft Windows 2000

* Microsoft Windows 2000 Terminal Server

* Microsoft Windows ME
* Microsoft Windows 98

* Microsoft Windows NT version 4.0 con Service Pack 6 6 superior

32 Mbytes de RAM como minimo

Rl para redes grandes se requiere mids memoria
minimo: 115 Mbytes (incluye archivos de programa y archivos | minimo: 190 Mbytes (incluye archivos de programa y archivos | minimo: 108 Mbytes (incluye archivos de programa y archivos
espacio de disco de hardwire) de hardware) de hardware)
duro soporte total: 168...193 Mbytes (incluye archivos de programa, | soporte total: 230...565 Mbytes (incluye archivos de programa, | soporte total: 115,125 Mbytes (incluye archivos de programa,
ayuda en linea, cursillo y archivos de hardware) aynda en linea, cursillo y archivos de hardware) ayuda en linea, cursillo y archivos de hardware)

Adaptador de grificos VG4 de 16 colores
Resolucion minima: 640 x 480
Resolucion recomendada: 800 x 600

requisitos de video

olro RsLing Lite 2.4 & posterior para usar RSNetWorx en linea | RsLinx Lite 2.4 6 posterior para usar BSNetWorx en linea | RSLinx Lite 2.41 & posterior para usar RSNetWorx en linea

Tabla 2.23 Requisitos para instalaciéon de RSNetworx

2.8.2.2 Software RSLogix Emulate 5000

RSLogix Emulate 5000 (9310-WED200ENE) es el paquete de emulacion de software para los
controladores Logix5000. RSLogix Emulate 5000 cuando se usa junto con el software RSLogix 5000
permite ejecutar y depurar el cddigo de aplicacién mientras se trabaja con la computadora. Ademas,
RSLogix Emulate 5000 también permite probar pantallas HMI, desarrolladas en RSView por ejemplo,
sin necesidad de conectar con un controlador verdadero.

Puede establecer instrucciones de punto de seguimiento y punto de interrupcién (diagrama de logica
de escalera solamente) en el cédigo de aplicacion, usar trazado y también variar la velocidad de
ejecucion del emulador. RSLogix Emulate 5000 acepta todos los lenguajes de programacion
(diagrama de légica de escalera, diagrama de bloques de funciones, texto estructurado y diagrama de
funcion secuencial). RSLogix Emulate 5000 no permite el control de E/S reales.

En la figura se muestra 2.46 se muestra el Software emulando un chasis de controlador:

T4 RSLogix Emulate 5000 Chassis Monitor
Slot  Wiew Options Help

Computer: [}157530

0
RSLinx

L hom [

For Help, press F1

Figura 2.46 Software RSLogix Emulate 5000
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Requisitos del sistema RSLogix Emulate 5000

Se deben cumplir requisitos tanto de Software como de Hardware para la instalacién de éste

Software. A continuacion, en la tabla 2.23, se muestran los requisitos:

Descripcion Valot

Intel Pentiom I1 de 300 MHz compatible con IBM o Celeron 3004
(Se recomienda Pentium 101 de <00 MHz )

computacora personal

Sistemas operativos compatibles:

_ _ * Microsoft Windows XP con Service Pack | 6 superior
sistemi operativo * Microsoft Windows 2000 con Service Pack 2 6 superior

* Microsoft Windows NT version 4.0 con Service Pack 64 o superior

RAM 128 Mbytes de RAM como minimo

espacio de disco duro 50 Mbwtes de espacio libre de disco durao

Pantalla de grificos VA de 16 colores

requisitos de wideo s y e
Resolucion: S04 % 600 0 mayor

Tabla 2.24 Requisitos para la instalaciéon de Software RSLogix Emulate 5000

RSLogix Emulate 5000 incluye RSTestStand Lite. RSTestStand Lite permite crear consolas de
operador virtuales que pueden ayudar a probar el cddigo de la aplicaciéon. RSLogix Emulate 5000 y
RSTestStand Lite se incluyen con RSLogix 5000 Professional Edition.
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CAPITULO 1l
PLATAFORMA DE RED NETLINX

La “Plataforma de Red” se refiere al conjunto de redes de comunicacién industrial que
permiten la interconexion de todos los niveles y elementos que componen una aplicacion completa de
automatizacion industrial. La empresa Rockwell-Automation ha dado el nombre comercial de NetLinx
a su plataforma de red (por ejemplo, la empresa Siemens ha dado el nhombre de SINEC a su
plataforma de red). La plataforma de red NetLinx se compone de niveles jerarquicos de comunicacion

en donde cada uno tiene asociada una determinada red de comunicacion.

En esta seccidn se describen primero los niveles de comunicacién en los que esta subdividida
esta plataforma de red, para luego pasar a entregar una descripcion general de la red que
corresponde a cada nivel. Finalmente se entrega un ejemplo de configuracion para ilustrar la forma en

que se integran las redes que componen NetLinx.

3.1 Niveles jerarquicos de comunicacion

La plataforma de red NetLinx de la Arquitectura Integrada de Rockwell-Automation se
subdivide en 3 niveles de redes de comunicacion, organizados de manera jerarquica. Estos niveles

son:

Nivel de dispositivo
Nivel de Control, y

Nivel de Informacién

En la figura 3.1 se muestra la representacion de piramide jerarquica basada en CIM de éstos

niveles de comunicacion.

Nivel de
Informacion

Nivel de Control

Nivel de Dispositivo
o de Campo

Figura 3.1. Piramide que representa en forma jerarquica los niveles de comunicacién de la plataforma
de red NetLinx.
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Nivel de Dispositivos, o de Campo: se asocia a la parte del equipo de control que se conecta con

los dispositivos en terreno: Sensores, actuadores ya sea digitales o analégicos.

Nivel de Control: se ocupa para comunicar diferentes equipos de control, por ejemplo, PLCs.
Generalmente se ocupa esta red para intercambiar informacion entre los procesadores y las

interfases de operacion basadas en computadores personales.

Nivel de Informacion: generalmente se identifica con la red de informatica de la planta. En este nivel
se concentra y resume informacion presente en los diferentes equipos de control, para presentarla en

las diferentes unidades de la planta: Laboratorio Quimico, Produccion, Planificacién, Gerencia, etc.).

Cada nivel tiene asociada una determinada red de comunicacién, ya que cada nivel posee

requerimientos de hardware y de protocolo diferentes.

3.2 Diferencias entre los niveles de comunicaciéon y sus redes

Una diferencia entre los tres niveles de comunicacion es el volumen de informacién y los tiempos

involucrados:

En las redes del nivel de Campo los tiempos son del orden de las décimas de segundo a los minutos.
En las redes del nivel de Control los tiempos van de los minutos a las horas, y en las redes del nivel
de Informacién los tiempos consideran horas, turnos, dias e incluso semanas.

Respecto del volumen de informacién, en las redes del nivel de Campo el volumen de informacion es
relativamente pequefio en relacién al existente en las otras redes.

Otra importante diferencia entre una red de campo y las otras dos redes es que debe ser
deterministica, esto significa que el tiempo que transcurre entre el momento de enviar un comando y
el momento en que se recibe debe ser predecible a priori. Esto es critico cuando un equipo debe ser

detenido por un enclavamiento de seguridad o por una parada de emergencia.

3.3 Redes de comunicacién de NetLinx

Como se ha mencionado, cada nivel de comunicacion tiene asignada una determinada red de
comunicacién. Asi, 3 son las redes de comunicacidon que se utilizan, una para cada nivel de la

Arquitectura Integrada. Estas redes son:

DeviceNet, para el nivel de dispositivo,
ControlNet, para el nivel de control, y

EtherNet/IP, para el nivel de informacién.
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Estas redes permiten que haya transferencia de informacion dentro de los equipos que estan dentro
de un mismo nivel jerarquico (decimos entonces que hay comunicacion horizontal), asi como entre
equipos que estadn en niveles jerarquicos diferentes (entonces decimos que hay comunicacion
vertical). A esta capacidad de las redes se denomina integracion de comunicacion, o bien

comunicacion integrada.

Todas estas redes de comunicacién son desarrolladas por la propia Rockwell Automation(RA), a
excepcion de EtherNet/IP, la cual es adaptada para formar parte de NetLinx. Son implementadas
siguiendo el modelo de referencia ISO/OSI para redes de comunicacion. Asi, implementan una misma
capa de aplicacion llamada CIP, o Protocolo Industrial Comdn, por lo cual son llamadas redes de la
familia CIP. El que incorporen una capa de aplicacibn comun permite una completa interconexion
entre ellas. Sus capas inferiores, desde la capa fisica a la capa de red y transporte, son particulares
para cada red y responden a las aplicaciones y niveles de comunicacién para el cual son destinadas.
En la figura 3.2 se muestra la forma en que se estructuran estas redes desde el punto de vista del
protocolo y del modelo OSI.

Familia de redes CIP de Rockwell-Automation

Capas OSl
Parfiles de Semi-
it Eondieatr Valvulas Drives Robots
' Capado aplicacién CIP
Libreria de objetos
» CIP
A Gastion de servicios de mensajes CIP Explicitos (Datos)
APHE acion '4 E implicitos (Entradas/Salidas)
Geslion de conexionas Mensajes CIP Routing
Encapsuladn
ControlMet DevicaMeat
Red y Transporte ubp Transport  Transport
P
Ethariet ControlMat CAN
Enlace COMACD CTOMA csManga | Altemativas
futuras:
S
Fisica EtherMNat ControlMet DavicaMat gl-l:w:":ﬁ B,
Physical Layer Phys. Layer Capa fisica

Figura 3.2. Las redes que componen la plataforma de red de Rockwell-Automation.

En la figura 3.3 se muestran las redes de RA en el contexto del nivel de comunicacion para el

cual se utilizan.
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Figura 3.3. Niveles de comunicacién y su red de comunicacién, segun la plataforma de red de RA.

3.4 Red DeviceNet para el nivel de dispositivo

Esta es una red disefiada especialmente para comunicar dispositivos de campo tales como
sensores, actuadores, AC/DC Drives y PLCs. En la figura 3.4 se muestra la representacion de una

red DeviceNet tipica.

Configuracién Tipica Red DeviceNet

Sensores DeviceMet
E = |
" ;
]
Resistencia de Linea Troncal Derlvaciones BB
Término

Resistencia de
Término

Fuente
de poder
DeviceaNet

Sensores DeviceMNet

Figura 3.4. Red DeviceNet tipica.



75

La red de comunicacion DeviceNet es desarrollada por RA y lanzada al mercado en 1994. La red
DeviceNet se basa en los protocolos CAN y CIP, el primero desarrollado por la empresa alemana
Bosch, y el segundo desarrollado por la propia RA. Actualmente, la asociacién de fabricantes ODVA

(Open DeviceNet Vendor Association) administra sus especificaciones.

3.4.1 Caracteristicas de Funcionamiento

La red DeviceNet soporta hasta 64 nodos (o dispositivos) direccionables. También soporta tres tasas
de transmisién preestablecidas de 125, 250 y 500 kbps. Por otra parte, la longitud maxima de la red
es de 500 metros, la cual esta en interdependencia de la tasa de transmision. La red DeviceNet
define distintos medios fisicos para acomodarse a las aplicaciones. Posee la caracteristica especial
de energizar a los dispositivos a través del mismo medio fisico. Toda red DeviceNet debe ser

terminada en una resistencia de 121Q.

En la tabla 3.1 se resumen las principales caracteristicas de funcionamiento de la red DeviceNet.

Caracteristica Descripcion
Nodos direccionables 64
Tasa de transmisién 125, 250 y 500 kbps
Longitud de la red 500m @ 125kbps

250m @ 250kbps
100m @ 500kbps

Topologia Bus con derivaciones

Energizacion a través del bus El cable DeviceNet incorpora los hilos de

alimentacion para los dispositivos a 24VDC

Arquitectura de Control Centralizada y Distribuida

Enlace a otras redes ControlNet, EtherNet/IP, Fieldbus Foundation

Tabla 3.1. Caracteristicas de funcionamiento de DeviceNet.

3.4.2 Componentes de una red DeviceNet

3.4.2.1 Dispositivos

Una tipica red DeviceNet se compone de los siguientes dispositivos:
Sensores: Inductivos, Fotoeléctricos, Finales de Carrera.
Médulos de entrada/salida: para transmisores de sefial estandar.
Drives AC y DC: Variadores de Frecuencia, Partidores Suaves.
Controladores de campo: PLCs.

Modulo de Comunicacion DeviceNet.
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En la figura 3.5 se muestra el aspecto tipico de los dispositivos que componen una red DeviceNet.

PLC ControlLogix

Médulo comunicacion
DeviceNet

Fotoeléctrico Inductivo Limit Switch

e

Médulo /0

Relé Variador de

Partidor Suave Frecuencia

Figura 3.5. Dispositivos de la red DeviceNet.

También, para enlazarse a las otras redes que componen la Arquitectura Integrada, se utilizan
dispositivos llamados Bridges o Gateways, que traducen de un protocolo de comunicacién a otro. En

la figura 3.6 se muestra el aspecto fisico de uno de estos dispositivos.

’ switch para asignacien de
alimeniacion MVDC  gopecian de node indicadores de  indicadores

] de estado

Pusrto DeviceNet Puerto EtherNet
tipo abierto | RJ-45
a red DeviceMet a red EtherNet/IP
(a) (b)
Figura 3.6. Bridge para la interconexion de las redes: (a) DeviceNet a ControlNet, y (b) DeviceNet a
EtherNet/IP.

3.4.3 Software

La red DeviceNet dentro de la Arquitectura Integrada de RA utiliza los siguientes softwares:
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RSLogix5000: para la realizacion de los programas de control (requerido).

RSNetWorx for DeviceNet: para la configuracién de la red DeviceNet (requerido).

RSLinx: para establecer la comunicacion entre el PC de Ingenieria (en donde corren los programas
de configuracién) y la red (requerido).

Estos tres programas son requeridos para la configuracion de una red DeviceNet. Deben estar
instalados en el PC de Ingenieria de manera el cual posee sistema operativo Windows. Se accede a
los dispositivos de la red a través de un mddulo de comunicacién RS-232 (puerto del PC), a
DeviceNet, o bien interconectdndose a través de la red EtherNet/IP. En la figura 3.7 se muestran las

capturas de pantalla de los tres software utilizados por DeviceNet.
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Figura 3.7. Software utilizados en la red DeviceNet.

3.5 Red ControlNet para el nivel de control

La red ControlNet ha sido disefiada especialmente como una red para el nivel de control de
alta velocidad para comunicar a los distintos controladores de planta. También, tiene como segunda
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funcién principal la de recolectar datos a través de mdédulos de I/O desde transmisores de sefial
estandar repartidos en terreno. En la figura 3.8 se muestra una tipica configuracion de una red
ControlNet.

@ "3 G

) i [

)

MO it I i

<o oy r.[l-——- s 1 1.1
W=

Controlador ControlLogix 1756
con modulo 1756-CNB

PC con tarjeta PCI
Controlador Flex VO 1794
interfaz ControlNet con module comunicacion 1794-ACN15

(1) Tap tipo T con conector BNC, con cable de
derivacion de 1m

(2) Conector BNC
@“ﬁ Cable coaxial RG-6 de 75 Ohm

(4) Resistencia de término BNC de 75 Ohm
Figura 3.8. Red tipica ControlNet.

La red ControlNet fue desarrollada por RA y lanzada al mercado en 1997. Se basa en un

protocolo de comunicacién propio llamado CTDMA y en el protocolo CIP.
3.5.1 Caracteristicas de funcionamiento

La red ControlNet soporta hasta 99 nodos (o dispositivos) direccionables. Posee una tasa de
transmision de 5 Mbps. Ademas, la longitud de la red va desde los 250 metros con 48 dispositivos
hasta 1 km con dos dispositivos. La longitud maxima de la red es de 20 km a través del uso de
repetidores ControlNet. El medio fisico por defecto de la red ControlNet es el cable coaxial RG-6,
aunque también se ha definido un medio de fibra 6ptica para casos especiales. Toda red ControlNet
debe terminar en una resistencia de 75Q. En la tabla 3.2 se resumen las principales caracteristicas de

funcionamiento de la red ControlNet.

Caracteristica Descripcién
Tasa de Transmision 5 Mbps
Longitud de la red 1 km (hasta 20km con repetidores)
Nodos Hasta 99
Medio fisico Cable coaxial RG-6 y fibra 6ptica
Topologia Bus, estrella, arbol, anillo
Arquitectura de control Centralizada y distribuida

Tabla 3.2. Caracteristicas de Funcionamiento de ControlNet.
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3.5.2 Componentes de una red ControlNet
3.5.2.1 Dispositivos

Una tipica red ControlNet se compone de los siguientes dispositivos:
PLCs,

Médulos entrada/salida para transmisores de sefial estandar.
Médulo de comunicacién ControlNet.

Repetidores ControlNet para extender la longitud de la red, y configurar topologias complejas.

En la figura 3.9 se muestra el aspecto fisico de éstos dispositivos.

e | et — ——
O, I, S . T AL N

TP ANEE
e o

. ='.|- il

Médulo comunicacion '
ControlNet L

Médulo /10 -
fuente adaptador para  repetidor para medio
poder repetidor * cable coanial RG6  Repetidor fibra optica

Repetidor cable coaxial

Rx Tx

Figura 3.9. Dispositivos de la red ControlNet.
También se utilizan dispositivos bridges o gateways para la interconexion con las redes
DeviceNet y EtherNet/IP, tal como el mostrado en la figura 3.6 anterior.

3.5.3 Software

La red ControlNet dentro de la Arquitectura Integrada de RA utiliza los siguientes softwares:

RSLogix5000: para la realizacion de los programas de control (requerido).

RSNetWorx for ControlNet: para la configuracion de la red ControlNet (requerido).

RSLinx: para establecer la comunicacion entre el PC de Ingenieria (en donde corren los programas
de configuracion) y la red (requerido).
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En ControlNet también es de uso requerido estos tres programas, de la misma forma que DeviceNet.
Puede observarse que, a excepcion de RSNetWorx for ControlNet, son los mismos programas
utilizados para la red DeviceNet. En la figura 3.10 se muestra una captura de pantalla este programa

para ControlNet.
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Figura 3.10. Captura de pantalla del software RSNetWorx for ControlNet.

3.6 Red EtherNet/IP para el nivel de informacion

La red de comunicacion EtherNet/IP es la que se utiliza en el nivel de informacion dentro de la
plataforma de red NetLinx de RA. Esta red, se basa en el tradicional protocolo de comunicaciones
para redes informaticas EtherNet, definido en la norma IEEE 802.3, y al que se ha implementado en
su capa de aplicacién el protocolo CIP de RA. A través de este arreglo, es posible la interconexion de

EtherNet/IP con las otras redes que implementan CIP, es decir, con DeviceNet y ControlNet.

En el nombre EtherNet/IP, la expresion IP significa “Industrial Protocol” haciendo alusion a la

implementacion de CIP, sefialada anteriormente.
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3.6.1 Caracteristicas de Funcionamiento

EtherNet/IP utiliza el protocolo de enlace CSMA/CD (Carrier Sense, Multiple Access, Collision
Detect) el cual, cuando una estacion esta lista para enviar los datos y detecta que la red esta libre,
publica su trama en la red con la direccion del destinatario. Todas las estaciones escuchan los datos,
pero solamente la destinataria responde. Este sistema es capaz de interrumpir la transmision si

detectd una colision, e intenta retransmitir los datos luego de una espera de tiempo aleatoria.

Las tasas de transmisidon de EtherNet/IP son de 10 y 100 Mbps. Soporta diferentes medios
fisicos tales como par trenzado, fibra 6ptica y cable coaxial. Admite distintas topologias como bus,
estrella, arbol y anillo. En la tabla 3.3 se resumen las principales caracteristicas de funcionamiento de
EtherNet/IP.

Caracteristica Descripcién
Tasa de Transmision 10/100 Mbps
Medio fisico Par trenzado, fibra éptica y cable coaxial
Longitud de red Segmento de 100m en par trenzado
Topologia Bus, estrella, arbol, anillo
Nodos por mddulo de comunicacion 64

Tabla 3.3. Caracteristicas de Funcionamiento de EtherNet/IP.

3.6.2 Componentes de unared EtherNet/IP

3.6.2.1 Dispositivos

Una tipica red EtherNet/IP se compone de los siguientes dispositivos:
Computadores PC,
Switch/Routers,
Servidores,

Modulo de comunicaciéon EtherNet/IP

En la figura 3.11 se muestra el aspecto fisico de los dispositivos tipicos que se conectan a la
red EtherNet/IP.
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Médulo comunicacion

EtnerNetlP . iion
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Switch

AR AR A

Servidor

Figura 3.11. Dispositivos de la red EtnerNet/IP.

Ademas, se utilizan dispositivos bridges o gateways para la interconexion hacia las otras
redes de la plataforma de red, DeviceNet y/o ControlNet, tal como el mostrado en la figura x.6

anterior.

3.6.3 Software

La red EtherNet/IP dentro de la Arquitectura Integrada de RA utiliza los siguientes softwares:

RSLogix5000: para la realizacion de los programas de control (requerido)
RSNetWorx for EtherNet/IP: para la configuracion de una red EtherNet/IP (opcional).
RSLinx: para establecer la comunicacion entre el PC de Ingenieria (en donde corren los programas

de configuracion) y la red (requerido).

Puede observarse que son los mismos programas utilizados tanto por DeviceNet como por
ControlNet, a excepciéon de RSNetWorx for EtherNet/IP. Aqui, también son de uso requerido

RSLogix5000 y RSLinx. Sin embargo, el programa RSNetWorx for EtherNet/IP es de uso opcional.
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3.7 Comparacion de las redes de la plataforma

En la tabla 3.4 se muestra una comparativa de las principales cualidades de las tres redes que

componen la plataforma de red.

Caracteristica DeviceNet ControlNet EtherNet/IP
Nivel de comunicacién Dispositivo Control Informacion
Principales dispositivos que Sensores, PLCs PLCs, HMIs Computadores  PC,
se conectan servidores, HMI
Volumen de datos 0-8 bytes 500 bytes Orden de Mbytes
Capa de aplicacién Protocolo CIP Protocolo CIP Protocolo CIP
Capas inferiores Basada en CAN Definicion  propia | Basada en EtherNet

(CTDMA) (TCP/IP y UDP)

Determinista Si Si No

Tabla 3.4 Comparacion de las tres redes de la Arquitectura Integrada.

3.8 Ejemplo de integracién de la plataforma de red

Se plantea un ejemplo descriptivo de una configuracion integrada de las tres redes,

DeviceNet, ControlNet y EtherNet/IP, en una aplicacién particular.

En esta aplicacion, se utiliza la red EtherNet/IP en el nivel de informacion, la red ControlNet
para el nivel de control y finalmente la red DeviceNet para el nivel de dispositivos. Por lo tanto, es una
aplicacion completa que ilustra en términos generales la forma en que se configura la plataforma de

red los principales sistemas de automatizacion basados en la arquitectura integrada de RA.

En la figura 3.12 se representa la aplicacion de ejemplo basada en la plataforma de red de
RA.
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Plataforma de red de una aplicacién industrial

PC Inganiarial PC Mantencion PC Gestion 1 |F'C Gestion 2

T

Switch 1 I

EtherMetiP

|
Switch 2| @I DeviceNet ———

|
7 I
DNET][CNET ENET][DNET|[CNET PLC 3 [ENETI[CNET|[CNET

|_|Sensor _
Inductivo 1 Modulo IO
Sensor ControlNet
Drive DC Fotoeléctrico 1 T
i nmar ControlNet
Inductivo 2
Sensor
Fotoeléctrico 2

Figura 3.12. Ejemplo de configuracién de la plataforma de red de una aplicacién industrial.

3.9 Funciones de cadared

EtherNet/IP para el nivel de informacion: En esta aplicacion, la red EtherNet/IP cumple los siguientes
propdsitos:

Sirve para comunicar a los PC de Ingenieria y Mantencién entre si,

También establece la comunicacion entre los PLCs del nivel de control y de dispositivos para permitir
la descarga de los programas de control,

Sirve para conectar los dispositivos visualizadores HMI de control de los procesos (plataforma de
visualizacion), y, por ultimo,

Sirve para la conexion de los computadores PC para gestién al nivel de gerencia. La posibilidad de

conectarse a través de Internet se ha descartado por motivos de seguridad empresarial.

ControlNet para el nivel de control: En esta aplicacion existen dos redes ControlNet:
la primera tiene como propésito comunicar a los distintos PLCs distribuidos en la planta, ademas,
esta misma red sirve para enlazar a las distintas redes DeviceNet distribuidas (sirve como
backbone) y, la

la segunda sirve para recolectar datos desde los transmisores de sefial distribuidos en terreno.
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DeviceNet para el nivel de dispositivo: En esta aplicacion, existen 3 redes DeviceNet distribuidas
en la planta, las que son enlazadas a través de la red ControlNet. Asi, estas 3 redes cumplen los
siguientes dos propdésitos:

1) Servir como red de Drives: en esta red DeviceNet estan conectados todos los variadores de
frecuencia, asi como partidores suaves Yy relés inteligentes, de forma de concentrar en esta
red es control de motores, y

2) Servir como una red de adquisicion de datos a través de sensores inteligentes que

incorporan las capacidades de protocolo DeviceNet.

3.10 Interfaces de Comunicacién para Plataforma de Control “Logix”

Todos los procesadores de la Plataforma de Control “Logix” se comunican a través de las diferentes
redes anteriormente mencionadas mediante dispositivos o interfaces de comunicacion ya sea para
EtherNet, ControlNet o DeviceNet.

Hay moédulos de interface de comunicacion diferentes para redes diferentes y para las gamas de

Controladores diferentes, por ejemplo, para:

ControlLogix, existen las siguientes interfaces de comunicacién, y las tablas asociadas con las

caracteristicas de las interfaces se encuentran en el anexo capitulo 3. (Tabla 3.1 a 3.10)

e Interfaces para Red EtherNet

e Interfaces para Red ControlNet

e Interfaces para Red DeviceNet

e Interfaces DH+ y universal de E/S remotas

e Interfaces Red Foundation Fieldbus

e Interface de Red en serie

e Interface para Red DH-485

e Interface SynchLink

e Interface 56AMXN AutoMax y E/S remotas RE

e Interfaces para acceso remoto al controlador

Para CompactLogix, existen las siguientes interfaces de comunicacién, vy las tablas asociadas con las
caracteristicas de las interfaces se encuentran en el anexo capitulo Ill (Tablas 3.11 a 3.15)

e Interfaces para Red EtherNet/IP

e Interfaces para Red ControlNet

e Interfaces para Red DeviceNet

e Interface de Red en serie

e Interface para Red DH-485
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Para FlexLogix, existen las siguientes interfaces de comunicacion, vy las tablas asociadas con las

caracteristicas de las interfaces se encuentran en el anexo Capitulo Ill, (Tablas 3.16 a 3.20)

e Interfaces para Red EtherNet/IP
e Interfaces para Red ControlNet
e Interfaces para Red DeviceNet

e Interface de Red en serie

e Interface para Red DH-485

Para SoftLogix, existen las siguientes interfaces de comunicacion, y las tablas asociadas con las

caracteristicas de las interfaces se encuentran en el anexo capitulo Ill, (Tablas 3.21 a 3.24)

e Interfaces para Red EtherNet/IP
e Interfaces para Red ControlNet
e Interfaces para Red DeviceNet

e Interface de Red en serie

Para MicroLogix, existen las siguientes interfaces de comunicacion y las tablas asociadas con las

caracteristicas de las interfaces se encuentran en el anexo capitulo Ill, (Tablas 3.25 a 3.27)

e Interface para Red DH-485
e Interfaces para Red DeviceNet

e Interfaces para Red EtherNet/IP

Cada Controlador tiene acceso a diferentes redes. A continuaciéon se muestra la tabla 3.5, pautas
sobre que red escoger dependiendo de la aplicacion, y mostrando también la interface a usar,

basandose exclusivamente en una de las plataformas de Control ControlLogix:



mlem: Tee exta red: Teleccione:
* administracidn de la planta (manejo de materiales)
* configuracion, recopilacion de dates v control en una red tinica de alta
velocidad 1756-ENBT
Red EtherNet/1P
= aplicaciones en las que el iempo es fundamental sin programas establecidos : 1756-EWEB

= envio de datos frecuente
= conexion de Internet/Intranet

* transferencia de alta velocidad de datos con tiempos criticos entre
controladores v dispositivos de E/S

* transmision determinista y repetible de datos

¢ redundancia de soportes

¢ redundancia del controlador

* seguridad intrinseca

* sistemas de controlador redundante

Red ControlNet

1756-CNE, -CNBR

= conexiones de dispositivos de bajo nivel directamente a los
controladores de la planta sin interconectarlos mediante médulos de E/S

* dates enviados seglin sea necesario

* nuk diagndsticos para mejorar la recoleccion de datos y Ia deteccion de fallos

* tiempo de puesta en marcha reducido v menos cableado que en un
sistema tradicional

Red DeviceNet

1756-DNB

* compartir datos a nivel de toda la planta v celda con el mantenimiento
de programas

* envio de datos frecuente

* transferencia de informacion entre controladores

Data Highway Plus

1756-DHRIC

* conexiones entre controladores y adaptadores de E/S

* envio de datos frecuente

« control distribuido para que cada controlador tenga sus propias E/Sy se
comunique con un controlador supervisor

Red universal de E/S remotas

1756-DHRIO

* transmisores y accionadores Fieldbus
* control de lazo cerrado
* automatizacion de proceso

Red Fleldbus

1788-CNIFF

* modem
* control supervisor y adiquisicion de datos (SCADA)

Red en serfe

puerto en serie incorporado
1756-MVL, -MVID

* conexlones a redes DH-485 existentes

Red DH-485

puerto en serie incorporado
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Tabla 3.5 Pautas para escoger red dependiendo de la aplicacion

3.10.1 Ejemplo de un esquema de una Red basada en EtherNet/IP

A continuacion se muestra en la figura 3.13 un esquema de un sistema basado en ControlLogix con
red EtherNet/IP:
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P— —. chasis ControfLogix con PG ejecutando
b controlador y madulo software BSLinx
Ethernet PanelView '
- .
: 0 1
interruptor 3
Ethernet g
D -
m sistema FLEX 1/0 con adaptador
| Ethernet gateway ControlLogix
|
interruptor [
a i a la red DeviceNet
Ethernet ControlNGT
a la red DH+
= Eihernetala
= interface RS-232-C
E/S ControlLogix 1D con
madule Ethernet
procesador
Ethernet SLC
& 505
interruptor E‘
Ethemet O}
O I:I-—l
' Powermonitor B con
P tarjeta de comunicacidn Ethernat

Maestro de Powermonitor 3000 con
tarjeta de comunicacidn Ethernet

Figura 3.13 Esquema ControlLogix con EtherNet/IP

En la figura 3.13 se muestran todos los dispositivos para configurar una red EtherNet/IP, como son

interruptores Ethernet, y las interfaces ethernet que se encuentran en los controladores o en los

paneles de Visualizacién.
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CAPITULO IV
PLATAFORMA DE VISUALIZACION VIEW ANYWARE

4.1 Introduccion

La “Plataforma de Visualizaciéon” se refiere a los elementos, de hardware y de software, que
permiten a operadores de equipos, supervisores, ingenieros, y gerentes comerciales, monitorear el
estado de los procesos de producciéon asi como los datos criticos. Esto permite aumentar la

productividad al permitir un rapido acceso a la informacion.

La empresa Rockwell — Automation ha desarrollado su propia Plataforma de Visualizacién a la

cual ha dado el nombre comercial de “ViewAnyware”, y que es parte de su Arquitectura Integrada.

En este capitulo se presentan y describen los elementos que componen a esta plataforma y

se muestra la forma en que opera en el contexto de la Arquitectura Integrada.

4.2 Elementos que componen la Plataforma de Visualizacion

La plataforma de visualizacion ViewAnyware de Rockwell-Automation se compone de
elementos tanto de hardware como de software. Asi, ofrece una amplia gama de equipos y
programas HMI a los cuales ha dado distintos nombres comerciales, los que, los distinguen segun las
capacidades que ofrecen. De esta manera, los productos que componen esta plataforma son los

siguientes:

Monitores Panel View versiones Plus y Standard

Paneles Display In View

Computadores y Monitores Industriales

Softwares HMI
Factory Talk View versiones Machine Edition y Site Edition
RSView

4.2.1 Panel View

La linea de productos Panel View consiste de una familia de equipos monitores industriales

para aplicaciones de monitoreo y control. Rockwell — Automation ofrece dos versiones:

e Panel View Plus, y (gama alta)

e Panel View Standard (gama baja)
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4.2.1.1 Version Panel View Plus

La version Panel View Plus es la gama alta dentro de la familia Panel View. Asi, los monitores

que pertenecen a esta versién, entregan las mayores prestaciones.

En la figura 4.1 se muestra el aspecto fisico de los equipos Panel View Plus, mientras que en

la tabla 4.1 se enlistan sus principales caracteristicas.

R —— - — —
-3 _:_:E | | ) e = {?" [
AN . D)
i ? I \ ______-_] '.ht..‘
- = p : -~
R’/ : L
P :

Figura 4.1. Aspecto fisico de los equipos Panel View Plus.

En la tabla 4.1 se enlistan las principales caracteristicas de los equipos Panel View Plus.

Caracteristica Descripcion

Pantalla Pantallas a color y monocromo de 4 al5 pulgadas.

Pantalla de alto brillo

Botones Pantallas tactiles, con botonera y combinadas

Programa de configuracion vy | Utiliza programa HMI Factory Talk View Machine Edition
control cargado en memoria interna. También utiliza el paquete de

software Factory Talk View.

Plataforma soportada Optimizado para trabajar la plataforma de control Logix

Otras plataformas Soporta sistemas de control basados en PC

Integracibon  con las otras | Forma parte de la Arquitectura Integrada de Rockwell lo

plataformas cual permite simplificar el disefio y desarrollo de
aplicaciones
Opciones de registro Registra valores a través de Data Logging local o bien en

dispositivo de almacenamiento

Comunicacion In building Puertos EtherNet y RS-232 built-in

Opciones de comunicacion Soportan comunicacion DeviceNet o ControlNet con

maodulo de comunicacion

Caracteristicas Especiales Algunos modelos Panel View Plus incorporan el sistema

operativo Windows XP en una memoria interna.

Tabla 4.1. Caracteristicas Panel View Plus.
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4.2.1.2 Version Panel View Standard

La versién Panel View Standard, corresponde a la gama baja de la familia Panel View. Sin
embargo, se ajusta a una gran cantidad de aplicaciones en donde no son requeridas muchas
funcionalidades. De ahi que la eleccién de la version, asi como el modelo de monitor, debe ajustarse

a la necesidad de la aplicacién, para optimizar su rendimiento y aumentar su eficiencia.

En la figura 4.2 se muestra el aspecto fisico de los equipos Panel View Standard, mientras

gue en la tabla 4.2 se enlistan sus principales caracteristicas.

Figura 4.2. Aspecto fisico de los equipos Panel View Standard.

Caracteristica Descripcion
Pantalla Pantallas a color y monocromo de 3 al10 pulgadas
Botones Pantallas tactiles, con botonera y combinadas

Programa de configuracion vy | Utiliza paquete de software Factory Talk View vy
control opcionalmente Panel Builder 32

Plataforma soportada Optimizado para sistemas de control basados en PLC
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Otras plataformas

Soporta direccionamiento de controladores Logix

Comunicacién In building

EtherNet, RS232

Opciones de comunicacion

DeviceNet, ControlNet

Tabla 4.2.

Caracteristicas Panel View Standard.

La tabla 4.3 resume las principales caracteristicas técnicas de los equipos Panel View Standard.

PanelView PanelView 300 PanelView 550 PanelView 550T PanelView 600
300 Micro
Display
00 Ve, o : Manochromea Liguid Crestal Monochrome Liguid Crystal Calar Activa Matriz Thin
Trve Ietmochrore rerefiectie I h ntecral L ek e Display 120 Disptay [LCC) Film Transistar (TET)
Size: 2EF 1677 [T3mm 5 &2mm) 475 5 238" (120 & GOmm) 475 % 2387 (120s60mm) 454" £ 24" 1115mm x 86mm)
Replaceable Backlight HIA—100000 haur LED backligha life Hald replacasble tacklight
paraton Keypad Keypad Keypad or Combination Keypad Toochezresn nly Keypad or Combiration Keypad
4 M and Touchscraen and Toushecrean
Touch Cells MR (i 124 12 128
Function K AtF1-F) F - F) 0 F - FID I3 101F1 - Fill
g 4 Naw/Function Kevs b : W :
Raal Gme Clock Battery-backed clock timastamps critical data
Applicaion Memory 240K Flazh fapalication scraensi
Elecmical
RES-232 (0H-435 pratocall, | .,
Communiication Por OFF, Gopin bing DI | DeAtcemet, DH88 RS2 g ayar ontraliNat, DH, Famots |10, DHAA88, RS-Z3%, (DH-495 protocl), OF1, Profibus, Machis
pladeya, {CHAES pratocel), OF1
RS-Z32 Printer Part MN/& 1200, 2400, 9600, 13200 baud rate
Power Requiraments ACNB DO 1130 Yen | ACNA DG 1922V | AD B5-254Vac O 18-37Vic AC: /& DC: 18-32 Ve A5 85264 Ve OC: 16-22 Yz
B Fiwyadion AD MAADC: Z5WwWatts | AC NJADC: 10Watts | AC 45 VAmax OO 1B Wattsmax | AC N/A DC: 1B Watts mae, | A BOVA max 00 34 Watts ma,
i max (01064324 Vi) mas (IAZAE24 Vi) (075224 ok (0L7R8224 Vo (1.94874 Ve
Progranming Pana|Buildar32 (Windows basad)
Envircnimantal
Operating Temyherature Ot BB ta 131°R
Storage Temparature 25 to35°C |4 b 1BER 20t T0PC (410 1537R -2010 TOC {4 10 158°R -5 b PG 13 40 1SR
Humidity 510 %%, noncondenzing @ 0 1o 20°C
Ratings NEMA Typa 12, 13, 48 findoor ontyl, IPE, IPES
iod: = v, O = 5 A 1 ; -
Carifications ULszzL EELU‘::'SEE‘; 1 UIﬁTEEﬁG?UFpr‘:iB. ESF. Y UL T34 appru'._u:l: '_Iaslsj. DiwZ |UL CSA approved; L.bSIS.L OivZ] UL, el approvad: Uass_1. O 2:
N IpSA.5 cartifiad: CE marked, Groups A, B, 2, O certified; CE Groups A, B, G, D certified; CE Groups A, B, C, D canified;
Certifiet, CE marked Damia marked makar CE maked, Damin
Waight
Kaypad 100z (234 i 1434 ke (B72 ) 2T bs 1.2k /A 4415 |2 k)
Touch Screan MR i (L 2.1 Ibs. 10.53kg) Nt
Dinansions
Maypad A3 (R B2 P VAT T ik BAT i 2207 BENHI R 10T Wik 4.2 i) e TEFIH £ 11400 % 4571
(11 s 123w i 48mm) | (137w s | 40mm < Smmi | (1B7.8mm 268 Fmm % 106.7mm| [1&2mm e 290mm & 11Bmr)
. BETH = 10w x 4.2°(d) BAZ (hx T.21" Wi x 327 1d) TEE R & 11.40% i w4571
i, 7 B 1 140" w457 )
Touch Serean N il 1167,5mm x ZE6.7mm A 1067mm | (150mm x 1B3mm XBUTm) | 1S3 280mma 1B

Tabla 4.3. Tabla de caracteristicas técnicas equipos Panel View Standard.
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4.2.2 Paneles Display In View

Los paneles Display In View permiten ver en forma clara y sencilla informacién de datos o
mensajes relativos a los procesos de automatizacion. Estos consisten en paneles de distintos
tamafios y que utilizan tecnologia LED. En la figura 4.3 se muestra el aspecto fisico de este tipo de

visualizador.

Chemical Lealk

Figura 4.3. Aspecto fisico de los paneles Display In View.

Caracteristicas displays In View

e Texto del mensaje almacenado en la memoria del equipo y creado en forma simple con el
software WYSIWYG de Rockwell-Automation.

e Caracteres de 0,7 a 9 pulgadas.

e Visibilidad hasta 450 pies

e Envio de mensajes a través de todas las redes Rockwell-Automation

¢ Envio de mensajes a través de PC utilizando TCP/IP.

En la tabla 4.4 se resumen las principales caracteristicas técnicas de los equipos Displays In
View.
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2706-P43R 2706-P42R, 2706-P42C

loa Num
Gatalog Number 2706-P43C 2706-P44R. 2706-P44C

DISPLAY
| Display Type | LED malnx: Red (R) or Tn-Color (C) | LED metnx: Red (R) or Tn-Color (C)

Display Size (Wx H 68 1 xdin(1/32x102cm Sbx48in(B14x122cm)

T2x48In(182x12.2cm

Display Aray 120 x 7 pixels 120 x 16 or 240 x 16 pixels
Center to Center Pixe! Spacing (Pitch ‘ 057 in 0.3in

Number of Lines 1 Ter2

Lines of Text'Character 1lin@ ( 4 inches / 20 characters 1line / 4.8 inches / 12' or 24°

Height/Minimum C ers per Line

Zhnei 2 1inches (20 or 40

" Character Set Standard and Extended ASCII Standarc and Extended ASCII

' Approximate Viewing Distance 200 ft (60m) 200 ft (60m
ELECTRICAL & ENVIRONMENTAL
Input Voltage 120-24CV ac; 50/60 Hz 120-240V ac, 50v60 Hz
Cperating Temperature . 0-50°C (32 to 122°F) ‘ 0-50"C (3210 122°F)
Humidity [ 5 10 95% noncondensing | 5 10 95% noncondensing

' Ratings | NEMA 12 [ NEMA 12
Certfications ' ETL, CE marked ' ETL, CE marked
Enclosure Appreximate Weigh! 40 bs (18 kq) 28 1bs (12.7 kg) or 50 Ibs (22.7 kq)

- Enclosure Dmensions (W x D X H) | 1 40.38 i-f- 5x7.68 |_q.

0em) 10257 x 1397 x 20.0em

7638x55x7.88

(1980 x 1397 x 20.(

Tabla 4.4. Caracteristicas equipos In View.

4.2.3 Computadores y Monitores Industriales

Los computadores y monitores industriales son equipos disefiados especialmente para
trabajar en entornos propios de la industria. Para ello, sus chasis cumplen con una serie de
caracteristicas que los hacen resistentes al polvo, la humedad, el agua, y golpes entre otros factores
del entorno en el que se encuentran. Por otra parte, sus capacidades de proceso, memoria y sistema

operativo, entre otras caracteristicas, son las mismas que en un computador estandar de oficina. Por
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lo cual, no hay pérdida de rendimiento, pese a sus caracteristicas especiales. En la figura 4.4 se

muestra el aspecto fisico de los computadores industriales de Rockwell-Automation.

Figura 4.4. Aspecto fisico de los computadores y monitores industrials.

Estos equipos se pueden encontrar en las siguientes modalidades:
Computador con pantalla integrada

Computador con gabinete de CPU y Monitor separados

Caracteristicas

e Sistema operativo Windows (XP, 98, CE)
¢ Incluye el paquete de software Factory Talk View Site Edition
e RAapida actualizacién de pantalla con alto rendimiento
e Pantallas de gran tamafio para visualizar grandes cantidades de informacién
e Opcion de pantalla integrada o bien por separado.
e Disefiados para operacién y mantenimiento en entornos industriale

0 24 x7 discos duros o memorias de estado soélido

0 Soporta hasta 50° C y 1G de vibracion

En la tabla 4.5 se muestran las caracteristicas técnicas de los computadores industriales de

Rockwell-Automation para su Arquitectura Integrada.
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Bulletin 6155 Bulletin 6155-S Bulledin 5180 Bullesin 6181 Balletin 6182
k5 #lo
Description Fackmount Irdustrial Camputer Fackmount Industrial Ielustiial Domputar with Inclustrial Compact Computer vith | Industrial Embedded Computer with
Senver Computer Integyated Fiat Farel Display Iteqrated Flat Fanel Dizply Inteqrated Fiat Panel Llisplay
Processor Type Long-ife motherhoards and Gingle or Cual Pertium I Long-life matherhoards and Irte| Pertium or AMD KB WIFS, 225MHz RIZC
& Speeds state-of-the-art high 3ing ke Baard Camputer design state-af-the-athigh prooasscrs available in
performance Pentium | offering the highest perfarmance Fentium I speads up 1o 860Kz
processnng parformane procesins procEss0ns
Backplane Types: T slut and & slot AT Fassive bazkplane with up to T-slat ATK motherboard Passive backplane with ntegrated System Board
mathierhosrlz 9154 and 9 PC slots |deperding (It desigr D epansion slots
on options installed) B-slat ATX matharboand
HNumber of Teshot =3P}, 3 154, 1 shared TG4, 10PCI T CPLT IS4 slot Teshat=3PC] 3154, 1 shared | PU'slat, | shared 1 PO shat ffalf-lemathl
Exqansion Sloty PCINSA |1 O] slat usad by used trT Fault Tolerant Sentine! FCI/ASA 1 154 slat uzed by KID FEINSA slat |halHength)
viden card) Card, 1 PO slat uz=d by RAID oard, | Pl slot used by viden card)
B-slot=3PCI, 2 134, 1 shared coniralker| Dual CPL versian B-glat=3PC, 2|58, 1 shared
POIISA, 1 AP videa shat requires | PCI st for videc card PCIIEA, 1 AGPvideo skt
11154 slot used by KIC eard|
1] 2 zenial ports, 1 parallel port: Keyhoard part, Mause rurr, 2 semalports, | parallel port, Dazrial ports [ used with touch- 2 serialports (| used with touch-
1 FS/Z parts, Z1158 parts, 2 5enal parts, 1 Parallel port P2 ports, ZUEE parts, scraen aptian, 1 parallel port, acrean optian), | parallel port,
(s port, ZPE/2 parts (keyboard & mousz), 2 P52 porte keyboard & mouse),
2 LISE ports, 1 10/100BaeaT 21U ports, 1 10/1MBas=T
Ethamet port, | Viden Part Ethemet part, | Video Port
Nuundier 8 Type T 35" intermal hard drive bays Four 525" Front Accass drive bave T 35" hard drive biays [ine- 35" hard drive tay (ine FCACIA Type (1 Card slat
ol Drive Bays Tiwn 525" Frant Aguess drive bays Tive 25" Frart Apcess drive baye (e 5.28" drive by {lawer| (e 35" drve bay
(One 35" Front Accass dive bay One 35 drive bay (upperl
RAM T-slat: SME o 256MB 128 B to JBANB PL 100 SORAM T-shot: 3B to 126ME TME 1o VB JEME to 25EME
B-slat: SMB o 3RAMB Beskct: 3ZME 1o 51IME
Otfer Foatures Saft-start power supply, Lacking drive | Fits EIA 19 rack, Ritzred Fans, Optioral | Soft-start power supply, Lozking gold Locking gold cannectors on Dparating system embedded on
accass ooor, Front and rear keyhoard | - dual hot-swappable power suppliss, | cannectors on oritical connections, ritical parinections, Embdded Disk-On-Chip, S2MB-Z5EME
ports, Front fittered fane, Optioral hatswappable hard drives Embedded hardware diagnostics | hardware diagnostics (viltags manitor 128KE battery backad SRAM
Fits E 19 rack Cptional fault-tolerancs diagnostics eard|  (wiltage manitor, thermal manitor, thermal manitor, coling fan
uoling fan tachometer inrutl. tazhaimieter input)
| Rermivahle frorit bezel
D?h}r Types faguires estemal manitor Flanuires extermal manitor 104" ek TFT LD, 900600 resolution| 104° color TFT LCO, 8406890 rsolition | 7' calor STN LEO, G408 resolutian
& Sizes 121" color TRT LCD, BO0B00 r=salution | 12" ok TFT LCD, 80046000 resalution | 121° eolor TFT LCD, S00BO0 reslution)
15" polor TFT LCD, 1024x758 resalution
! Tomchscreen s M4 DOptional 3-wire Esistiva analog COptianal Swirs r=sistive analag Uptional 5-wire registive analg
touchserezn, optically bonded to cheereen Iouthserzen
display wirdow
Keypad Type Nere Nore Tactile palyester membrane keypad with 121" bzl keypad option Tictile palyestar membrane keypad wity
Userprogrmmable, re-legerdable Use-pragrammatile, re-legendable
function keys; 10.4" bezel: keypad, functicn keys, T* bezel: key?ad. aptiana |
miause, optioral touchecrsan; touchezreen; |2.1" bezel: keypad,
104" alpha bezel: keypad: 12.1° bezel: opticnal fouchecraan
ypad mouse, opt, touchesreen;
15" b= opt. keypad, opt. Touchecreen
Pointing Device Ne& Ni& Integral force-resistive panel mause 50 F5-2 compatible mouss S0 PS-2 compatible moiize
on 104° 121" bemsls fewtzmall [extamal)
Video Intertace AME PO videa card AME:PL! viden card o Dual Pracsssor AMB P vidan rard Embiesdded 2B FCl videa Embgdded ZME Pl viden
BB AGP video card Systarns, Embedded AMB AGF vidao AME AGP videa card
Single Processor Systems
Haril Drive B+ Gtyte EICE hard dive A4 GByte EIDE hard drive B+ Bhyte EIDE hard drive B+ iatyte EIDE hard drive [isk-n-Chip sterage cand,
Types & Sizes |2+ GByte EIDEhard drive B¢ Byte EDEhard drive. 12+ Ghyte EIDEhard drive 13+ GByte EIDE hard drive J2MB- 2R
FAIDT Tove mircred 3+ Gbyta 5031 A+ byte BIDE hard drive 4 Gbyte EIDE hard dive
hiard drives-hot-swappable RAIDT Tiwo mirrored 3 Ghyte SCSI
Faird drives
Removahle | 4B a5 fluppi diive 1200ME LS120 drive, COROM drive: | MBS quH dine | 4408 35" flappy diive POMCIA Typs Il card st
Media Optiors 120MBLEYZ0 drive, ZIP diwve, 120ME LS1 20 diwe, 100MB 2P drive COROM drive optian
COROM drive COROM drive
Pre-instalied o Windows® Windows NT 4.0 Warketation  Windows38 ~ Wirdows38 VYirdaws CE
Operaling Windows NT 4.0 Warkstation Windows NT 4.0 Sener Wirdows NT 4.0 Warkstation Windaws NT 4.0 Warkstation
Systens Windowe 2000 Windas 2000 Windzws 2000
Pre-installed See Bulletin B products See B lletin 61 B3 praducts See Bulletin 6163 products See Bulletin 6183 prducts FiSWiew Mazhine Edition
Software

Tabla 4.5. Caracteristicas técnicas de los computadores industriales Rockwell.
4.2.4 Software HMI de la plataforma ViewAnyware
La empresa Rockwell-Automation ha desarrollado los paquetes de software Factory Talk View

y RSView como sus entornos de desarrollo HMI. Estos paquetes incluyen las capacidades de disefio

y desarrollo de las ventanas de monitoreo que se observan en los monitores Panel View y en los
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computadores industriales asi como las de seguimiento de tiempos de ejecucién para monitorear

secuencias de programas y alarmas.

4.2.4.1 Factory Talk View

El paquete Factory Talk View se ofrece en dos versiones, Machine Edition y Site Edition,

orientadas a las necesidades del cliente.

a) Factory Talk View Machine Edition

Este paquete de software es un HMI del nivel de maquina que soporta interfaces de operador
dedicadas o flexibles para monitorear y controlar maquinas individuales o procesos pequefios.
Entrega una solida interfaz de operador para varias versiones del sistema operativo Windows (2000,
XPy CE).

Esta versién se compone de dos softwares:
e FactoryTalk View Studio

e FactoryTalk View Machine Edition Station Runtime

FactoryTalk View Studio: Permite el desarrollo de las ventanas que muestra el panel HMI. Una vez
terminado el disefio de la HMI, crea también el archivo de tiempo de ejecucién o run-time, que se
ejecuta en los monitores Panel View o en Computadores PC, y, que es el que lleva el seguimiento
del proceso y permite detectar cambios y alarmas, las que seran visualizadas en la pantalla HMI

disefada.

FactoryTalk View Machine Edition Station Runtime: Este programa soporta la ejecucién (run) del
archivo de los tiempos de ejecucion (run-time). Este programa esta embebido (es decir, forma parte
del sistema) en los monitores Panel View Plus. También es posible instalarlo en Computadores PC.

Entre las principales caracteristicas de operacion pueden indicarse las siguientes:

e Disefiado para funcionalidades de supervisor de una célula de manufactura o un completo sitio.

¢ Indicacion de alarmas.

e Nombre de usuario de seguridad integrado entre el sistema operativo y el paquete de software
Factory Talk View para simplificar las operaciones mientras se controla el acceso.

¢ Restricciones de acceso a ventanas HMI especificas para los usuarios.

e Permite ver capturas de pantallas desde mdltiples ubicaciones.

¢ Registro de datos para referencias histéricas.
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b) Factory Talk View Site Edition

Esta version de Factory Talk View es disefiada como un HMI para el monitoreo y control de
aplicaciones del nivel de supervision. Incluye servidores y clientes de tiempos de ejecucion (run-time).

Este paquete se compone de 6 softwares, en donde sobresale el Factory TalkView Studio, que es el

gue permite el desarrollo de las pantallas HMI y que es el mismo que en la versién Machine Edition.

La tabla 4.6 enlista los programas que componen el paquete Factory Talk View Site Edition.

Cat. No. [Descripliou

Order localized versions of FactoryTalk View Site Edition (SE) by replacing the EN in the catalog number with DE jor German,

IR for French, or JP for Japanese.

O701-YWSTENE
: TENT HMI applications

FactoryTalk View Studio - Configuration software for developing and testing machine level and supervisory level

970 1-VWSCWAENE

FactoryTalk View SE Client - Software for viewing and interacting with FactoryTalk View SE Servers

9701-YWSCRAENE

FactoryTalk View SE View Client - Provides read-only capabilities

FactoryTalk View SE Server - Stores HMI project components and serves same 1o clients, for example, graphics displays.

FactoryTalk View SE Site Edition Station

9701-VWSBO2SAENE | FactoryTalk View SE Station 25 Display

OTO1-YWSB1OOAENE | FactoryTalk View SE Station 100 Display

9701-YWSB2ZS0AENE | FactoryTalk View SE Station 250 Display

9TOI-VWSBOOOAENE | FactoryTalk View SE Station Unlimited Display

Tabla 4.6. Programas del paquete Factory Talk View Site Edition.

En la tabla 4.7 se muestra una comparacion de las principales caracteristicas de las dos versiones del

paquete Factory Talk View.

FEATURES

Customer Requirements:

FactoryTalk View Site
Edition

FactoryTalk View
Machine Edition

Animation

Visibility, color, fill, horizontal and vertical position, width, height. rotation, horizontal and vertical slider, and more and touch no touch
Tag-based and Device-
based: digital & analog; State-based

Alarming

definable alanm severities,
alarm log

(from controller); alarm log

Data Logging

20 data log models per
project; each with up to
10,000 tags; log to ODBC or
proprietary database

1 data log model; up to 100
tags; 300K records max;
export to dbf

Trending

TrendX 4.0

TrendX 4.0 (subset)

Security

Security assigned to tags,
graphic displays, macros,
commands, OLE objects;
local or Windows security

Display-based; local or
Windows secunity

Additional Features

Test run; macros; derived
tags; event detector

Test run; nucros

Pricing Model

Display-based pricing
multiple levels

Included with PanelView
Plus, PanelView Plus CE; or
Display-based pricing;
multiple levels for XP/2000

Tabla 4.7. Comparacion de caracteristica Factory Talk View.




4.2.4.2 RSView

99

El paquete RSView esta orientado a servir como un entorno de desarrollo de aplicaciones

HMI para los distintos equipos que componen la plataforma de visualizacion: Panel View, In View y

Computadores PC.

En la tabla 4.8 se muestra una tabla comparativa de las principales caracteristicas de los

paquetes HMI de Rockwell-Automation.

Caracteristicas

Customer Requirements:

FactoryTalk View Site
Edition

FactoryTalk View
Machine Edition

RSView32

Animation Visibility, color; fill, horizontal and
vertical position, width, height, rotation, horizontal

and vertical slider, and more

and touch

no touch

and touch

Alarming

Tag-based and Device-
based: digital & analog;
definable alarm severities,
alarm log

State-hased
(from controller); alarm log

Tag-based: digital & analog;
definable alarm severities,
alarm log

Data Logging

20 dara log models per
project; each with up to
10,000 tags; log to ODBC or
proprietary database

1 data log inodel; up to 100
tags; 300K records max;
export o dbf

20+ data log models; each
with up t© 10,000 tags; log
to ODBC or dbf database

Trending TrendX 4.0 TrendX 4.0 (subset) TrendX 3.1 & native
Security assigned fo tags, Securify assigned fo ags,
Secugity graphic displays, macros, | Display-based; local or graphic displays, macros,

commands, OLE objects;
local or Windows security

Windows securify

commands, OLE abjects;
local or Windows security

Additional Features

Test vun; macros; derived
tags: event detector

Test run; macros

Test run; macros; derived
tags; event detector

Pricing Model

Display-based pricing;
multiple levels

Included with PanelView
Plus, PanelView Plus CE,;, or
Display-based pricing;
multiple levels for XP/2000

Tag-based pricing; mulliple
levels

Tabla 4.8. Comparacion caracteristicas Factory Talk y RSView.

En la tabla 4.9 se muestra una comparacion de las arquitecturas de los paquetes HMI de

Rockwell-Automation.
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ARCHITECTURE

Customer Needs/Wants:

FactoryTalk View Site Edition

FactoryTalk View
Machine Edition

RSView3s2

Primary Application

Supervisory level: single-station or

Machine level:

Supervisory level: single-station or

multiple-server, multiple-client single-station single-server, multiple-client
Tag-based HMI v v v
Direct Referencing v W
Network (Distributed) |Local
Max. Number of Servers/Clients | 10/50 1/20
Web Clients v v
Thin Clients (Terminal Services) |+
Multi-user Development v
Remote Contignration at Runtime | v
Redundancy - Data Server v
Redundancy - HMI Server v Active Display

Tabla 4.9. Comparacién de las arquitecturas HMI de Rockwell.

En la tabla 4.10 se muestra una comparacion de las tecnologias de los paquetes HMI de

Rockwell-Automation.

TECHNOLOGY

Customer Needs/Wants:

FactoryTalk View Site Edition

FactaryTalk View Machine Edition

RSView32

Windows XP/2000

Windows XP/2000/NT/9x/

Openiip A Windows Server 2003 Wnprs KRNI Windows Server 2003
Embedded Plattorms v

Windows Domain Security | v v v

OPCActiveX v v v

FactoryTalk Enabled v v v

Server-side VBA v

Client-side VBA v

Tabla 4.10. Comparacion de las tecnologias HMI de Rockwell.

4.3 Ejemplo de aplicacion de la plataforma View Anyware

A continuacion se presenta un ejemplo de aplicacion que ilustra el funcionamiento de la

plataforma de visualizacién ViewAnyware, en el contexto de un sistema de automatizacion integrada.

En la figura 4.5 se muestra una arquitectura completa de un sistema de control.
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Figura 4.5. Arquitectura de un sistema de control

Puede observarse en la figura que este sistema tiene las siguientes areas:
e Sala de Control
e Laboratorio
e Sala Eléctrica 1

e Sala Eléctrica 2

Estas areas son conectadas a través de una red EtherNet. La plataforma de visualizacién se

encuentra presente en las areas Sala de Control y en las Salas Eléctricas 1y 2.
4.3.1 RSView en Sala de Control
Se observa el siguiente equipamiento en la sala de control con RSVieW

e 5 computadores PC con RSView que operan como de clientes.

e 2 computador PC con RSView que operan como servidores.

En la figura 4.6 se muestran los equipos de la sala de control con RSView.
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Figura 4.6. Servidores y Computadores Clientes en sala de control.
4.3.2 RSView en Sala Eléctrica 1
Se observa el siguiente equipamiento en la sala eléctrica 1 con RSVieW
2 Monitores Panel View Plus.

En la figura 4.7 se muestran los equipos de la sala de control con RSView.
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Figura 4.7. Monitores Panel View Plus en sala eléctrica 1.


Administrador
Línea

Administrador
Línea


103

4.3.3 RSView en Sala Eléctrica 2

Se observa el siguiente equipamiento en la sala eléctrica 2 con RSVieW

e 2 Monitores Panel View Plus.

En la figura 4.8 se muestran los equipos de la sala de control con RSView.

Etharnat

Estacion de Estacion de
Operacion Operacion
SAW LINE KONUS

Figura 4.9. Monitores Panel View Plus en sala eléctrica 1.
4.3.4 Funcionamiento del sistema

El sistema recolecta los datos desde los sensores y actuadores y son llevados hacia los PLCs
en las salas eléctricas a través de las redes DeviceNet y ControlNet. Luego esta informacion es
transportada a través de la red EtherNet hacia los servidores encargados de almacenar los registros
histdricos y bases de datos (plataforma de gestion RSBizWare). También es transportada hacia los
servidores de la plataforma RSView en la sala de control, con lo cual se generan las representaciones
del estado del sistema de produccién, como por ejemplo, el estado de las alarmas. Por otra parte, los
4 monitores Panel View Plus, presentes tanto en la sala eléctrica 1 y sala eléctrica 2, muestran en
tiempo real, los estados de los procesos. Dado el tamafio de las pantallas, tanto los operadores como
los supervisores pueden visualizar claramente la informacion representada lo que permite tomar

rapidamente las decisiones de control.
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CAPITULO V
PLATAFORMA DE GESTION

Una de las necesidades mas importantes en la industria moderna es el de la gestion de la
informacion, la cual es realizada por los gerentes y administradores de las empresas. La gestion de la
informacion se refiere al andlisis y posterior toma de decisiones, las que afectaran positivamente a la
productividad y eficiencia del negocio cada vez que éstas sean acertadas. Hoy dia, se recurre a las
herramientas informaticas, tales como las bases de datos y redes de comunicaciones, para facilitar y
acelerar este proceso de gestion de la informacién. Asi se han desarrollados paquetes informaticos

especializados los cuales se han venido a llamar plataforma de gestion.

Por ello, se puede entregar la siguiente definicion para la plataforma de gestion:

"Sistema informatico dedicado que entrega y comparte la informacion de los procesos productivos de

la empresa para la toma de decisiones".

5.1 La plataforma de gestion RSBizWare

La empresa Rockwell-Automation ha desarrollado el paquete informatico RSBizZWare como
plataforma de gestion el cual es parte de su Arquitectura Integrada. Este es un conjunto de
herramientas y servicios informaticos para la planificacion, andlisis de rendimientos y mejoras,
adquisicion de datos e integracion. Por tanto, RSBizWare trabaja en el nivel de informacion de

acuerdo con la arquitectura de red NetLinx.

Este sistema se basa en el uso de la red EtherNet, base de datos SQL (u Oracle) y navegadores web.

En las siguientes secciones se describen las caracteristicas de la plataforma RSBizWare.

5.1.1 Requerimientos del sistema

El paquete RSBizWare es instalado en un computador PC. Los requisitos que debe cumplir son los

siguientes:

Requerimientos de Hardware

e Procesador Pentium 4 o equivalente de 2GHz

e 1GBde RAM

e B800MB de espacio libre de disco duro para la instalacién
e Monitor con resolucién de 1024 x 768

e CD-ROM (para propositos de instalacion)
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e Disketera de 3, 5’ (para instalar las activaciones)

e Puerto de red Ethernet

Requerimientos de Software

e Sistema Operativo Windows 2000 Server

e Navegador Internet Explorer 6.0

e Base de datos SQL Server 2000, u Oracle

e Driver para las bases de datos

e Componentes Microsoft Data Access

e Soporte Factory-Talk (incluido con RSBizWare)

e Visor de PDF Adobe Acrobat Reader 7.0 o superior
e ODBC Driver Manager

e Conectividad a la red TCP/IP (Ethernet)

5.1.2 Componentes de RSBizWare

Como se ha mencionado, RSBizWare es un paquete informatico. Por tanto, se compone de varios
programas, cada uno con una funcién determinada. En total, son 16 los programas que componen la
plataforma RSBizWare. En la tabla 5.1 se enlistan los nombres de los 16 programas que componen
RSBizWare.

Programas RSBizWare

FactoryTalk Administration Console

RSBizWare Enterprise Manager

RSBizWare Server Manager
RSBizWare databases (SQL Server or Oracle)

RSBizWare Production Server

RSBizWare Task Manager
RSBizWare Production Client

Web-based client

RSBizWare Scheduler Server

RSBizWare Scheduler Capable to Promise Server
RSBizWare Tracker

RSBizWare Coordinator

RSBizWare Scheduler Client

RSSql Configuration Server
RSSql

PlantMetrics Server

Tabla 5.1 Conjunto de programas que componen la plataforma RSBizWare.
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Estos 16 programas interactian entre si, y de esta forma cumplen con entregar la informacién
necesaria para la correcta toma de decisiones. En la figura 5.1 se muestra una imagen representativa

de esta situacion.
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Figura 5.1 Esquema relacién programas de RSBizWare.

No es necesario instalar todos los programas que componen el paquete RSBizWare. Sino que,
algunos de los programas son imprescindibles en toda aplicacién que integra la plataforma de
gestion. Pero del resto de los programas, debe determinarse cuales son necesarios conforme a la

aplicacion particular.

Para comprender el funcionamiento del sistema, primero es necesario conocer la forma en que se
compone RSBizWare, ademas de lo que realiza cada programa. Por ello, a continuacion, se
entregard una breve descripcién de cada uno de los programas que componen la plataforma

RSBizWare. Esto se enlista en la tabla 5.2 siguiente.
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Nombre Programa

Descripcion

FactoryTalk Administration Console

Este programa es requerido. Este cumple con las
siguientes funciones: a) Crear y configurar una aplicacion,
area, y elementos del servidor de datos en un directorio
Factory-Talk; b) Configurar redundancia de servidores de
datos OPC; c) Configurar computadores clientes para
reconocer la localizacién de un servidor Factory-Talk, d)
Configurar opciones de ruteo y registro; e) Ver mensajes
de diagnostico; f) Crear y configurar grupos de sistemas y

usuarios.

RSBizWare Enterprise Manager

En el centro de la arquitectura RSBizWare, se encuentra el
programa RSBizWare Enterprise Manager. Este programa
es una Consola de Gestion Microsoft que entrega
funciones de administrativas para los servicios RSBizWare.
Asi puede controlar servicios en otros computadores a

través del uso de la red EtherNet.

RSBizWare Server Manager

Este programa es un servicio primitivo de Windows con el
cual interactla el programa RSBizWare Enterprise
Manager (descrito anteriormente) cuando éste esta

realizando sus funciones de administrador.

RSBizWare databases (SQL Server or

Oracle)

Aplicaciones como Historian, PlantMetrics y Scheduler
requieren de una sola base de datos para el
almacenamiento permanente. Aunque ellos comparten la
misma base de datos, cada aplicacién utiliza tablas Unicas
gue soportan sus funciones. Las bases de datos para
RSBizWare pueden ser Microsoft SQL Server o bien,

Oracle.

RSBizWare Production Server

Es un servicio de Windows que entrega completas
funcionalidades de servidor a los programas Historian y
PlanMetrics. Esto incluye configuraciéon y almacenamiento
de series de tiempo para Historian y, configuracion y
almacenamiento de datos de parametros de rendimiento

para PlantMetrics.

RSBizWare Task Manager

Controla la ejecucién de reportes que han sido

programados por medio del software RSBizWare
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Production Client. Generalmente, el Task Manager esta
instalado en el PC en donde esta instalado el software

RSBizWare Production Server.

RSBizWare Production Client

Entrega a los programas Historian y PlantMetrics
funcionalidades de cliente, incluyendo la posibilidad de
configurar modelos de planta, cambio de modelos,
configurar series de tiempo para la recoleccién de datos
para el Historian, configurar parametros de rendimiento
para el PlantMetrics, y, crear y visualizar informes
RSBizWare.

Web-based client (Navegador Web)

Se refiere al navegador web, tal como lo es el Internet
Explorer de Microsoft. Este permite conectarse al servidor
de RSBizWare Production Server y pueden visualizarse los
reportes RSBizWare. Asi, se utilizan las herramientas web

a través de la red EtherNet corporativa.

RSBizWare Scheduler Server

Es un servicio de Windows que entrega completad
funcionalidades de servidor al programa Scheduler, para

crear, modificar y analizar programaciones de produccion.

RSBizWare Scheduler Capable to
Promise Server

Es un servicio de Windows que entrega funcionalidades de
servidor para el envio de 6rdenes de cotizaciones y

ordenes de compra.

RSBizWare Tracker

Este es un programa para controlar el destino de los
materiales que entran al proceso productivo. También,
permite generar auditorias de los empleados y maquinas

gue participan del proceso.

RSBizWare Coordinator

Este es un programa para gestionar érdenes de trabajo,

inventarios y modelos de planta.

RSBizWare Scheduler Client

Este programa entrega funcionalidades de cliente al
software Scheduler, lo que incluye la capacidad de crear,
modificar, y analizar programas de produccion de trabajos

gue deben ser ejecutados utilizando una cantidad limitada
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de recursos.

RSSql Configuration Server Este programa es un servicio de Windows que se esta
ejecutando continuamente para entregar una interfaz tnica
para la configuracion de ficheros (.dat) que crea RSSql.
Simplifica el acceso para la configuracion pro medio de
filtrar todos los cambios para los ficheros y enlazarse con
otros servicios RSSql. Una coleccién de todos los cambios
gue afectan una configuracion puede ser grabada en un

registro auditor.

RSSql Este programa es un gestor de transacciones industriales
gue entrega un enlace bidireccional entre el sistema de

control y la base de datos corporativa.

PlantMetrics Server Es un servicio Windows que reside entre el programa
RSSql y la base de datos RSBizWare para entregar un
sistema optimizado de calculo para el programa
PlantMetrics. Todas las transacciones RSSql son
colecciones de datos creadas por PlantMetrics y que son
enviadas al PlantMetrics Server, y no directamente hacia la
base de datos. Gestiona timers, contadores, y féormulas

definidas por el programa PlantMetrics.

Tabla 5.2 Programas que componen la plataforma RSBizWare
5.1.3 Ejemplo de aplicacién de la plataforma de red
A continuacion se presenta un ejemplo de aplicacién que ilustra el funcionamiento de la

plataforma de gestién RSBizWare, en el contexto de un sistema de automatizacion integrada. En la

figura 5.2 se muestra una arquitectura completa de un sistema de control.
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Figura 5.2 Arquitectura de un sistema de control.

Puede observarse en la figura que este sistema tiene las siguientes areas:

e Sala de Control
e Laboratorio
e Sala Eléctrica 1

e Sala Eléctrica 2

Estas areas son conectadas a través de una red EtherNet.

La plataforma de gestion se encuentra presente en las areas Sala de Control y Laboratorio.

En la figura 5.3 se muestra un acercamiento a los PC que tienen instalado el sistema.
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Figura 5.3 Acercamiento de PC instalado en el sistema
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Figura 5.4 Presencia de la plataforma de gestion en el sistema de control.

El sistema recolecta los datos desde los sensores y actuadores y llevados hacia los PLCs en
las salas eléctricas a través de las redes DeviceNet y ControlNet. Luego esta informacion es
transportada a través de la red EtherNet hacia los servidores RSBizZWare, en la sala de control y
laboratorio, en donde es almacenada en las bases de datos SQL. Esta informacién es presentada en
tiempo real en forma de graficos o de tablas en los programas Historian o PlantMetrics, y puede ser
visualizada en cualquiera de los PC conectados en la red EtherNet a través del navegador web
Internet Explorer. Es posible crear reportes que presenten esta informacion. Por dltimo, el personal a
cargo de la toma de decisiones en cuanto a la produccion puede utilizar esta informacion para la
gestion y planificacién de la produccion.
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CAPITULO VI
CONSIDERACIONES PARA LA SELECCION DE EQUIPAMIENTO DE LAS PLATAFORMAS DE
ROCKWELL AUTOMATION

6.1 Introduccién

Como se ha estudiado, la arquitectura integrada del fabricante Rockwell-Automation se compone de 4
plataformas, a saber, plataforma de control, plataforma de comunicacion, plataforma de visualizacion
y la plataforma de gestidn. A su vez, cada plataforma se compone de una variedad de equipamiento,
tanto de hardware como de software, el cual esta optimizado para diferentes aplicaciones. Por ello, es
que en este capitulo se entrega una serie de consideraciones para la correcta eleccién de la

plataforma que conforman la arquitectura integrada de Rockwell-Automation.

6.2 Consideraciones de disefio de un sistema de automatizacion industrial

La tendencia de los sistemas de automatizacién industrial es a la integracion de los equipamientos o
sistemas montados en la industria.

El objetivo principal de las consideraciones de disefio es la realizacion de la automatizacién de las
industrias a través de la aplicacion de las tecnologias existentes de control e informacion. Otro
objetivo es darle un enfoque de integracion en donde se puede mejorar la comunicacion entre la
informacion de Control de planta y los sistemas gestién de informacion.

Las empresas de soluciones de automatizacion o de modernizacion de equipos y de procesos,

pueden abarcar varias areas como:

e Control de movimiento

e Controladores programables (PLCs) y redes de comunicacion.
e Control numérico (CNC).

e Control de velocidad de motores AC y DC.

e Control Discreto

e Sistemas de monitoreo, de adquisicion de datos y HMIs.

e Control de procesos de lotes (Batch).

e Control de seguridad

A continuacién se muestra en la figura 6.1 un esquema a modo general de los pasos a seguir cuando

se quiere disefiar un sistema de automatizacion:
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Figura 6.1 Pasos a seguir para el disefio de un sistema de automatizacion

Como se muestra en la figura las consideraciones de disefio son etapas que se deben cumplir y la
mas importante y primera es saber cudl es la aplicacion que se debe implementar, es decir, los
requerimientos del cliente, ya que desde aqui es donde parte el dimensionamiento del sistema.

6.3 Consideraciones de disefio de automatizacion con arquitectura integrada de Rockwell
Automation

Se habla de un proyecto de automatizacién con arquitectura integrada cuando este plantea una
solucion de integracion de todos los niveles jerarquicos de acuerdo con el modelo CIM.
En las consideraciones de disefio en forma mas general que especifica se puede enumerar 10 pasos

a seguir para disefiar un sistema de automatizacion:

1) Requerimientos del Cliente
Se debe analizar que tipo de aplicacion necesita el cliente.

2) Seleccionar plataforma de control ControlLogix



114

Se debe analizar basandose en el punto 1) cudl plataforma de controllogix es la adecuada para la
aplicacion. Las plataformas que estan disponibles para las diferentes aplicaciones son: ControlLogix,
CompactLogix, FlexLogix, DriveLogix, SoftLogix, MicroLogix.
Los tipos de control pueden estar entre las siguientes: control de movimiento, control de variadores,
control de procesos, control secuencial. Y las aplicaciones pueden ser. movimiento de motores,
regulacién de velocidad de motores, procesos de envasado, etiquetado, etc.

3) Seleccionar plataforma de red Netlinx
Una vez que hemos escogido la plataforma de Control, basandonos en los requerimientos del cliente,
debemos analizar que tipo de Red o redes son necesarias utilizar.
Existen tres redes que se pueden utilizar: DeviceNet, ControlNet y EtherNet/IP.
En una aplicacion pequefia puede usarse sélo 1 red, dependiendo de los requerimientos de datos de
ésta, 0 pueden integrarse las tres redes en una sola aplicacion mas grande.

4) Seleccionar la plataforma de visualizacion ViewanyWare
Una vez que hemos escogido la plataforma de control y de red dependiendo de los requerimientos del
cliente, es necesario analizar si se necesita sélo terminales graficos o para una aplicacion mas
completa los computadores industriales. También existen Display para mensajeria en tiempo real, los
cuales son Utiles cuando se desea informar un mensaje en la planta.

5) Seleccionar la plataforma de gestion RSBizware
Ahora que ya se tiene implementada casi completa la aplicacién, debemos analizar que paquete de
Software utilizaremos. Como ésta plataforma esta basada en la Plataforma de Red tenemos que
saber que clase de datos son los que vamos a recolectar y a la misma vez, como es que queremos
ver la informacion, puede ser a través de bases de datos o gréficos, etc. Los paquetes de Software
solucionan éstos requerimientos.
Todo lo anterior aprueba el disefio de la arquitectura integrada, por lo que los pasos posteriores a
ésta aprobacion serian:

6) Programaciony Configuracién de Controladores, HMI, Software
Todos los equipos adquiridos deben ser programados de acuerdo a la aplicacién requerida.

7) Simulaciony Pruebas
Antes de comenzar con la etapa de instalacién se debe simular la aplicacién requerida y hacerles
pruebas de funcionamiento.
Posterior a la aprobacion de los pasos 6 y 7, los pasos posteriores y finales serian:

8) Instalacion y Montaje
En la industria, planta, empresa, etc.

9) Puesta en Marcha
Probar funcionamiento una vez instalados los equipos, durante un periodo de tiempo.

10) Entrenamiento
El entrenamiento se da a algiin o algunos empleados calificados de la industria con el objetivo de que

manejen los equipos y las programaciones.
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Para hacer consideraciones de disefio mas especificas, debido a la complejidad que presenta un
proyecto con estas caracteristicas resulta conveniente dividirlo en secciones separadas, las cuales

finalmente, integran un todo.

La solucion planteada por Rockwell Automation hace precisamente esto al dividir en cuatro
plataformas (nombradas anteriormente), las necesidades de integracion de una factoria. Como ya se
ha estudiado, las cuatro plataformas de la arquitectura integrada de Rockwell Automation, son:

e plataforma de control

e plataforma de comunicacién

e plataforma de visualizacién y

e laplataforma de gestion

En la figura 6.2 se ilustran las cuatro plataformas y la interaccién que tienen entre ellas.

Web
AS View HI Intermet  Browser
| W g
RSLogix 5000
—— . =

-
p—

Ethermat

17

ControlLogix ll:nmlrolLugl':

SERCOS Interface

| I |

% B

e S—

Ulera3000  MP-Series A0 Drive  MP-Series 1294 Drive MP-Series Kinetix 6000 MP-Series
Integrated Low Inertia Law Inertia 8 g system Low |nertia
Gear Mosor Motor Motors Motors

Figura 6.2 llustracion de las 4 plataformas y su interaccion entre ellas

Para que la integracion de la factoria sea real, es decir, que exista una comunicacion entre todos los
componentes de la empresa, tanto maquinas como personas, y que ademas, esta comunicacion
permita el intercambio de la informacion realmente necesaria, a través de la implementacién de la
arquitectura de Rockwell-Automation, deben tomarse en cuenta las caracteristicas propias de cada
plataforma, asi como la de sus componentes. Una vez conocidos los alcances y limitaciones de cada
plataforma, asi como la de sus componentes, es posible visualizar de una forma panoramica la
potencial solucién a implementar en el proyecto (ingenieria conceptual). Luego de la vision
panoramica de la solucion, se deben establecer los aspectos mas especificos (ingenieria de detalle)

para cada aplicacién, los que finalmente se tomaran en cuenta para la seleccién del equipamiento.



116

A continuacién se plantean una serie de consideraciones para la correcta seleccion del equipamiento
de cada plataforma, para su aplicacién en un proyecto de automatizacion con arquitectura integrada
de Rockwell-Automation. Estas consideraciones son planteadas en términos generales, de forma de
establecer un perfil de seleccion, de manera que puedan ser aplicados a todos los componentes de

cada plataforma.

6.3.1 Consideraciones sobre la plataforma de control

La plataforma de control es el elemento principal del sistema de automatizacién. Como se present6
en el capitulo 1l, Rockwell-Automation entrega distintas posibilidades de plataformas de control, entre

las que estan ControlLogix, FlexLogix y CompactLogix entre otras.

Al seleccionar la plataforma de control de Rockwell-Automation, se han de considerar los siguientes
puntos relativos a la aplicacion:

e Tamafio de la aplicacién

e Complejidad de la aplicaciéon

e Modularidad

e Costo

La plataforma de control ControlLogix resulta ser la solucibn mas completa y puede elegirse para
cualquier aplicacién. Sin embargo, se asocia a ella un costo mucho mayor. De ahi que deben
considerarse los puntos sefialados anteriormente, puesto que las otras lineas de plataformas de
control, si bien poseen menos capacidades que ControlLogix, pueden ajustarse satisfactoriamente en
aplicaciones de control en que sus requerimientos no sean tan elevados.

Por otra parte, debe considerarse la posibilidad de integrar diferentes plataformas de control en una

sola aplicacién.

6.3.1.1 Consideraciones de los controladores de la plataforma de control

Al considerar los controladores de cada gama por separado se deben tomar en cuenta las siguientes
caracteristicas si es se requiere y si es que el controlador las posee

e Tareas de Controlador, pueden ser: Continuas, Periddicas de Eventos

e Memoria de Usuario

e Memoria de Usuario No volatil

e Puertos de comunicacion incorporados

e Opciones de comunicacion

e Comunicaciones del Puerto Serie

e Conexiones del controlador

e Conexiones de redes
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¢ Redundancia del controlador
e Movimiento simple
e Movimiento integrado

e Lenguajes de programacion

En la tabla 6.1 a continuacion se muestra las comparaciones de los controladores disponibles con las

caracteristicas nombradas arriba:

PowerFlex 7005
Caracterfsti
et 1768 1769 Phase 2 with
1756 ControlLogix |1756 GuardLogix |Compactlogix Compactlogix 1789 SoftLogix5800 | DriveLogix
Tarzzs dal cantrolader: » 100 tareas ¥ 100 iree 7/ e s : :’:'[;;asrz::uznws: : :]':!r:f:E eventas: 1ag
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* D2 gvantos

* Taraas da evantcs: tados
Inz activadares de svento

= Taraas da eventos:
todag bas activadores de
evanio

= Tarea: de evanios: 13g
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EVENT, gje y activadoras
He eventas da mowimienta

= 1760132« B taraas
* 176%-131: 4 tareas
= Tareas de eventos: 12
cangumida y activadares
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evanto, ademds de ks
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4 % 1783-L10:
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1764612 MB. b 173860
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Memeria de usuaria no }iggtggmg nere CompactFlash CompactFlash CampactFlash Mong CompactFlash
i 1766 LEEMZ3 :22
! - N
1756-LEEM 24 yas
1756-LEx: CompactFlash
# 17E3-131: 2 R5-232
ports
* 1769-L32C, -L35CR: 1
Puertcs de comunicacién AR i £ 3 ComtrolNat port and 1 RS- | Depands on parsanal 2
i 1 port RS-232 serial 1 port RS-232 zerial 1 port RS-232 sarial 237 sarial port computar * 1 port RS5-232 serial
* 1769-L32E, -L3EE: 1
Ethemet/F port and 1 RS-
237 sarial port
+ EtharMatP (stardard
and safaty)
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« Ramat gg| /0 E and safaty) = Davicehat = Davicehet » DewvicaMet * Devicalat
. = [ata Highway Plus
= Hmentink + Aemote [0
= Synchlink

Tabla 6.1 Comparacién de caracteristicas entre controladores
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Comunicaciones del
puero &n savie

* OF1 fullhalf-duplex
* OF1 radio modam

» DOF1 full half-duplax
* DF radic modem

* OF1 full/half-duplax
* [IF1 radic modem

» OF1 fullhalf-duplax
= OF1 radia modam

* ASCI
* OF1 fullhalf-duples
» DH-AE5

PowerFlex 7008
1768 1769 Phase 2 with
Characteristic 1756 ControlLogix |1756 GuardLogix |Compactlogix CompactlLogix 1789 SoftLogix5800 | DriveLogix
* ASCI « ASO * ASEI « ASCI * ASCII

» OF1 ful /half-duplex
= [F1 radia madem

+ [H435 + DH-495 * [H-485 + [IH-485 « Madbus via lagic » OH435
* Madbus via logic = Wodbus via logic * Modbus via logic = Modbus via lagic ] = Madbus via lagic
Cantrallar connections =0 =0 250 100 28 100

Natwark cornactions

Par netwark module:

# 100 ContralNat {CNZA)
* 40 ControlMat {CNB)

* 255 EtharMatAP; 123
TCP [ENZx

* 123 EtharNat/AP; B4 TCP
{ENET)

Par netwark modula:

+ 100 Contral Net [CN2 /4]
» 40 CanitralMat {CNE)

= 795 EtherNatyIP; 123
TCP [ENZA

+ 124 EtherNat/IP; 64 TCP
(ENET)

Far natwork modula:
* 43 Contral Net
54 EtherNat/IP; 22 TCP

Per controllar:
* 37 ContralNet
* 37 EtherbetAP; 32 TCP

Per network module:
* 48 CantrolNat
» 123 EtharMat/IF; B4 TCP

Par netwark module:
= 32 Controliat
= 22 EtharMetP; 32 TCP

Redundancia dal controladar

Full suppart

Naong

Backup via Devicalat

Eackup via DaviceNat

NA

N&

Movimianto zsimple

= Wator paso a paso
= Zervo madianta DeviceMat
= Variadar de CA anzldgica

= Wator paso & paso
= Eervo madianta DeviceMat
= Variadar da CA analdgica

= Mator paso & paso

» Whator paso & paso

» Senvo icehlet
= Variadar d= CA analdgica

* Servo madianta Devicehet
= Variadar da CA analdgica

= hator paso a paso
= Eervo madianta DeviceMat
= Yariadar da CA analogico

» Wator paso & paso
= Servo madianta Devicehet
= Veriadar da CA analfgica

M ovimisnta imegrado

SERCOS inerface
Opcianas analdgicas:
= Entrada de ancodsr
= Entrada LOT
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Tabla 6.2 Comparacién de caracteristicas entre controladores (continuacién)

6.3.1.2 Consideraciones de disefio de un controlador especifico

Ya escogido un controlador debemos considerar lo siguiente:

e Seleccion de médulos de E/S

e Seleccion de requisitos de control de movimiento

e Seleccion de comunicaciones de red

e Seleccion del chasis

e Seleccion de fuentes de alimentacion eléctrica

e Seleccion del software

6.3.2 Consideraciones sobre la plataforma de comunicacién

Tal como se presenté en el capitulo XX, la plataforma de comunicaciéon de Rockwell-Automation

soporta 3 redes de comunicacion industrial, las cuales son:

e EtherNet/IP

e ControlNet

e DeviceNet
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6.3.2.1 Consideraciones de disefio generales

En la arquitectura integrada de Rockwell-Automation estas tres redes de comunicacién trabajan en
conjunto para integrar todos los niveles de automatizacion. De ahi que deben considerarse los
siguientes aspectos al elegir la red de comunicacién para una determinada aplicacion:

e Determinar el nivel jerarquico dentro de la arquitectura del sistema a enlazar,

e Determinar los requerimientos de comunicacién de la aplicacion,

e Determinar la red o redes necesarias para la aplicacion, y

e Determinar el costo asociado a la red de comunicacion

6.3.2.2 Seleccién de red o redes de comunicaciones

Dependiendo de la aplicacién se puede configurar el sistema para el intercambio de informacién entre
una gama de dispositivos, plataformas informéticas y sistemas operativos. Se debe tomar en cuenta
lo siguiente:
Redes: Ethernet/IP, ControlNet, DeviceNet
2. Mdbdulos de comunicacion (si es que los controladores u otros equipos no lo tienen
integrado).
3. Los cables necesarios y los equipos de red (Switch, Router, etc.)

Si el sistema es redundante debe haber suficientes mdédulos y cables.

1. Para EtherNet/IP
Admite tanto la transmision de mensajes en tiempo real de E/S como el intercambio de mensajes.

EtherNet/IP utiliza medios fisicos y pastillas de comunicaciones comerciales.

Médulos de comunicacion
Para ésta red existen dos mddulos que se usan dependiendo de la aplicacién:
a) 1756-ENBT

El médulo de comunicaciéon EtherNet/IP:

. Controla E/S mediante una red EtherNet/IP

. Actla como adaptador para E/S distribuidos en vinculos EtherNet/IP remotos

. Conecta en puente vinculos EtherNet/IP para encaminar mensajes a dispositivos de otras
redes

b) 1756-EWEB
El modulo del servidor Web mejorado ofrece un explorador Web para acceder a los controladores
ControlLogix de modo que se puedan monitorear y modificar datos de forma remota mediante
paginas Web XML. EI médulo del servidor Web admite:
. acceso de datos (lectura y escritura) a los controladores ControlLogix

. conexion en puente y encaminamiento de mensajes
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. paginas Web personalizadas

. capacidad para mensajes de correo electronico

Suficientes médulos y cables si esta planificando un sistema redundante
Para EtherNet/IP no existe médulos de redundancia

2. Para ControlNet

ControlNet usa el protocolo de control industrial (CIP) probado para combinar la funcionalidad de una

red de E/S y una red entre dispositivos similares.

Modulos de comunicacion

Para esta red existen dos médulos dependiendo de la aplicacién, como se muestra en la tabla 6.3:

Velocidad de Disipacion de Corriente del Comiente del
Cat. No. comunicacion conexiones Cahle potencia, max. backplane ImAlaSV |backplane ImAlaZ4V
175e-CNE Cable coapl R4 Sl W G970 m4 I mA
I7 8- RGAE (eable coaxil Dexite con Hindaye de
cuadranuga ) ressten o de lermunac i 1786XT
1758-CNER Moy Hornemions por vk Seleccione [as omas. S14W 1000 4 2 mA
* 1TE-TIVR (e en ¥ rectangulary
* 178-TIS (oo en ¥ recta )

Tabla 6.3 Médulos de comunicacién controlnet

Suficientes médulos y cables si esta planificando un sistema redundante
El médulo de redundancia 1757-SRM proporciona transferencias de datos a alta velocidad entre el
chasis primario y el secundario.

Cat, No,

Cable

Vohaje/comiente

Dizipacion de energia,
max,

Capacidad de comriente
(Amperios)a 3.3V

Corriente del backplane
imAralsy

Corriente del backplane
ImAla 24V

1757-5RM

30 VEAKLD miime

T . meccima

104

(IS

Tabla 6.4 Modulo de redundancia

3. Para DeviceNet

Médulos de comunicaciéon

Velocidad de Dizipacion de energia, |Corriente del Cormiente del
Cat. No. comunicacion Conexiones Cahle max. backplane imA) a5V |backplane ImAla24V
. Seleccione
v 125 Kb 2 coneviones « medios Dicos rlancs KsikLigk ™
1756-DNB |+ 250 Kbps controbdor Controllog, | © "7 Usces plancs Kxikliok SAW A mA S md
. 500 Ry decdicado o medios Gaces redondos groescs
o medios baces redepdos lincs

Tabla 6.5 Médulo de Comunicacién Devicenet
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Suficientes médulos y cables si esta planificando un sistema redundante

No existen modulos de redundancia para DeviceNet.

6.3.3 Consideraciones sobre la plataforma de Visualizacién

En el capitulo IX se mostraron las diferentes alternativas que ofrece Rockwell-Automation como

plataforma de visualizacion.

A continuacidon en la siguiente tabla 6.6 se muestran las consideraciones de disefio segun los

requerimientos de la aplicacion:

Requerimientos de la aplicacion

Cosas a considerar

Requerimientos de Comunicacién

Tipo de controlador o dispositivo remoto
Protocolo de comunicacién requerido
Comunicacién sobre una o multiples redes

Frecuencia de actualizacién de los datos

Requerimientos de Informacion de entrada

Partida y Parada
Entrada numérica

Test de entrada

Requerimientos de Informacién de Display

Estados ON y OFF, valores numéricos, cartas de
tendencia, alarmas de procesos, estados e
instrucciones manuales, produccién programada,

dibujos, video

Condiciones de Ambiente

Temperatura, Vibracién, gas, polvo, aplicacion al
aire libre o sol intensivo.
El cierre de alimentacion requerida

Removimiento de poder imprevisible

Requerimientos de seguridad

Login,
Acceso restrictivo por grupos o usuarios,
seguridad en pantalla o displays

Cambios de aplicacidn restrictivos.

Requerimientos de Mantencién

Firmware y software compatible con el tiempo
Nivel de Experiencia en Windows del personal de

mantenimiento

Tabla 6.6 consideraciones de disefio segun los requerimientos de la aplicacion
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6.3.4 Consideraciones sobre la plataforma de gestion

La plataforma de gestion opera al nivel mas alto de la jerarquia en la arquitectura integrada de

Rockwell. Al seleccionarla se deben tener en consideracion los siguientes aspectos:

¢ Registro histdrico de los datos.
e Capacidad de accesibilidad a la informacion.
e Capacidad de seguridad de la informacion.

e Costo y condiciones de las licencias.

Al tener en consideracion estos puntos, se debe escoger el Software apropiado.
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CAPITULO VI
COMENTARIOS SOBRE APLICACION REAL DE LA ARQUITECTURA INTEGRADA DE LA
MARCA ROCKWELL AUTOMATION

7.1 Introduccién

En éste capitulo se describe un ejemplo de aplicacién real para la automatizacion de una planta de
fabricacion de tableros OSB, en la cual estan involucradas todas las partes de una solucién de
automatizaciéon como son la parte de Control, de comunicaciones, de gestiéon y de visualizacion.

Si vemos ésta aplicacién de un modo general, las partes centrales y mas importantes son la de
control y de comunicacion, ya que la de control es la hara toda la tarea de automatizar los procesos y
la de comunicacion es la que enlazara los equipos de control para su total funcionamiento. La parte
de visualizacion es una interfase de operacién y supervision del proceso que es muy Util a los
operadores de planta.

La parte de gestion es muy Util, ya que es donde se recolectan los datos de produccion y de ése
modo se toman decisiones a nivel gerencial.

Todas las areas o partes proporcionan informacion valiosa para conformar asi una aplicacion real,
eficiente para la industria.

En éste capitulo se plantean las areas involucradas en una aplicacién de control ocupando la
arquitectura Integrada de Rockwell Automation, a través de un ejemplo de aplicacion real de

automatizacion, tomando dispositivos especificos que componen cada parte de la solucion.

7.2 Descripcion de la Aplicacién

Esta aplicacion contempla el sistema de gestién, Supervisién y Control de una Planta de Tableros
OSB.

La aplicacion incorporara 5 PLC's. Cada PLC tendra un sistema de E/S que seran distribuidas segin
lo requiera el cliente y comunicadas mediante una red ControlNet. También tendra modulos
especiales para comunicacion con CCM y Drives y éstos estaran conectados al PLC mediante
DeviceNet.

La aplicacion también incorporara servidores, PC de Ingenieria, Consolas de operaciones, PC de
laboratorio y HMI, los cuales estaran conectados a través de una red Ethernet, A su vez estas
estaciones de supervision estaran conectadas mediante switch los cuales estaran conectados a un

anillo de fibra optica.
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7.3 Planteamiento del Problema

Se plantea la instalacién de una planta de proceso para la elaboracion de tableros OSB.

Y para ello se ha decidido la implementacion de la tecnologia que ofrece la marca Rockwell
automation, que esta basada en su Arquitectura Integrada, denominada asi mismo, Arquitectura
Integrada de Rockwell Automation, la cual integra todas las partes o niveles de automatizaciéon que
define CIM.

7.4 Solucién Planteada

La solucién planteada se desglosa en cuatro partes, de acuerdo al modelo CIM:

7.4.1 Solucién de Control

La solucidon de control esta compuesta por 5 PLC’s ControlLogix. También se compone de E/S
distribuidas FlexLogix comunicadas a los PLC’s mediante red ControlNet. También conectados a los
PLC'’s estan los relés inteligentes que se comunican mediante DeviceNet.

Los PLC’s se conectan a switch ethernet, para la recoleccion de los datos de éstos mismos hacia el

nivel de supervision.

7.4.2 Solucidén de Supervision

La solucion esta basada en el Software de supervisibn RSView Supervisory Edition de Rockwell
Automation, que opera en el sistema operativo Windows, el cual se comunicard con los PLC's
mediante Ethernet, de ésta forma el nivel de supervisién podra adquirir los datos de los PLC's.

Esta solucién se implementara con 4 servidores, dos de almacenamiento de datos, uno de dominio y
el otro de respaldo. También se instalaran 6 consola de operaciones o de supervision, dos PC de

Ingenieria, un PC de Laboratorio y 4 HMI PanelView Plus.

7.4.3 Solucién de Gestiéon

Con esta solucion se podra gestionar distintas variables del proceso productivo.

La plataforma de Gestion ofrecida por RA, llamada RS Bizware propone ésta solucién para la planta,
en donde se utilizaran 3 servidores. Uno de ellos servird para el motor de base de datos SQL Server
2000 y otro servidor sonde se instalara el Software RsBizware Historian y el Planmetrics. Estos

software operaran bajo el ambiente Windows 2003 server.
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7.4.4 Solucién de Comunicacion

La solucién de comunicacion est4 basada en comunicar todos los equipos, desde los dispositivos
hasta el nivel de gestién, mediante las redes, DeviceNet, ControlNet y EtherNet. Para ello se
ocuparan switch para etherNet, y médulos de comunicacion ControlNet y DeviceNet para enlazar los
PLC y dispositivos.

La solucién total es la que se muestra en la figura 7.1, en donde se ve el plano de la arquitectura de

Control:
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Figura 7.1 Plano de arquitectura de Control
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7.5 Descripcion del Sistema

Cbémo se ha escogido la Al de RA, los componentes del sistema se han estructurado en los niveles de
acuerdo al modelo CIM, que se explicé en el capitulo I. Cada nivel que se nombré anteriormente

esta constituido por los siguientes equipos:

Nivel 1: Nivel de Control
Equipos:
e PLC's ControlLogix
e E/S FlexLogix, distribuidas
¢ Relés Inteligentes ubicados dentro de los CCM
e Switch con alimentacion

e Cables para la conexion a Ethernet.

Este nivel permitira:

e Controlar todos lo procesos que son requeridos por el cliente

Nivel 2: Nivel de Supervision, Ingenieria y Mantencion
Equipos:
e PC Industrial con monitor LCD plano de 17" para las estaciones de Ingenieria, estacion
de Mantencion, y las estaciones de supervision.
e Sistema Operativo XP Pro.
e Softwares de Control RSView Supervisory Edition, ESView Studio, RSNetworkx,
RSLogix 5000 de RA.

El nivel 2 permitira:

e Tener una vision general del proceso

e Desplegar gréficos de las salas eléctricas en planta, con un boton de acceso por equipo para
acceder a ventanas de despliegue de las variables eléctricas.

o Desplegar graficos del sistema eléctrico por CCM en forma de diagrama unilineal interactivo
con indicaciones de las variables medidas, como voltaje, corriente, potencia, etc, ademas de
estados de operacion y fallas.

e Despliegue gréafico de los CCM en elevacion, con botones para desplegar los estados de los
elementos.

e Desplegar tendencias con visualizacién histérica

e Sefializacion de las condiciones de alarma de los equipos de la planta en la consola.

e Se podran generar reportes e informes de mantencion de equipos

e Se desarrollaran rutinas de autodiagnéstico para deteccion de fallas.
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En la figura e muestra una representacion del modo de operacion del nivel 2:

RSVYiew SE Client RSView SE Server RSView Studo

Remate or

/ Mehle
/ Computing

Contelogix PLCS Third-Party SLC 500
DPC Sarvers

Figura 7.2 Esquema general de modo de operacion del nivel 2

Nivel 3: Nivel de Comunicacién
Equipos:
e Switch
e Cableado para ethernet
e Fibra optica
e Modulos de comunicacion Devicenet

e Mobdulos de comunicacion ControlNet

Este nivel permitira:

e Comunicar todo el equipamiento del Nivel 1,2y 4.

Nivel 4: Nivel de Gestion
Equipos:
e Las estaciones de gestidn son PC Industriales Pentium IV con monitor LCD Plano de 17”.
e Sistema Operativo Windows Server 2003 Standard Edition
e Softwares RSHistorian, RSPlanMetric 5 workcells, SQL Server 2000 Estandar.

Este nivel permitira;


Administrador
Línea


129

e Analisis sobre datos de procesos, tanto detallados como estadisticos, con informacion
en linea e historica

e Andlisis sobre datos de calidad, tanto detallados como estadisticos, con informacién
en linea e historica

e |dentificacion y caracterizacién de los ciclos de fabricacién

e Liberacién parcial y total de la produccion

e Ejercicios de trazabilidad desde y hacia cualquier etapa del proceso, con informacion
en linea e historica

¢ Identificacion de motivos de detencion

e Interaccién con otras herramientas como MS Office

Los item nombrados anteriormente son los objetivos que se deben cumplir por le nivel de gestion,

pero también seran las metas a cumplir para la integracion del sistema.

7.6 Costos de la aplicacion

En la tabla 7.1 se muestra el valor total cotizado para la aplicacién de automatizacion comentada en

este capitulo.

Item | cant DESCRIPCION Precio UNIT | Precio TOT
USD USD
1 1 |Eardwars v softwars de conrrel v rades de 350433 - 350433 -

CONMMUCaciQNes

2 1 I—.a:';:l\_x'are v softwars de  supervision 131.579 - 131.579 -
2230101

3 1 Servicios de Ingemisria. levantanuento v
defune:idn en terreno con 2l clienre. planos.
programac:on v configuracion.  prusbas, 169.840.- 169.840.-
supervision de mstalacion. pussta en marcha
v asietenaia recnica en plante,

4 1 Capaciracion sobre aplicaciones en planta. 7114 .- 7114
TOTAL 658,966.-

Tabla 7.1 Costos totales de la aplicacion

De acuerdo con la tabla 7.1, la solucién completa tiene un costo de U$ 658.966.- que en moneda
chilena corresponde a un total de $ 287.968.142.- (valor del ddlar: U$ 1 = $437 al 03 de Abril de
2008). Se puede observar que la solucidn del proveedor del servicio de ingenieria de automatizacién
industrial, se desglosa en 4 items, incluyendo la capacitacion del personal.

En la tabla 14.2 se muestran individualmente el costo de algunos de los equipos utilizados en esta

aplicacion:



Cidigo Allen- Descripeion Precio en
Bradley U+
1756-A4 Chasis ControlLogix 4 slots 333,75
1756-1.55M12 Procesador (PLC) ControlLogix 4.583,50
1756-CNB Madulo comunicacién ControlNet 1.379,50
1756-CNBR Madulo comunicacién ControlNet 1.913,50
redundante

1756-DNB Madulo comunicacion DeviceNet 1.157.00

1756-ENBT Madulo de comunicacion EtherNet/IP 1.785, 34

1794-0OB16 Madulo /O Flex, 16 salidas discretas 302,60
de 24 VDC

1794-OB16 Madulo I/O Flex, 16 entradas discretas 302,60
de 24 VDC

1794-1E8 Mddulo I/O Flex, 8 entradas analGgicas 872,20

22B-DO10N104 Variador de Frecuencia PowerFlex 40, 1.143.25
4KW, 3 fases 480VAC

2711P-K6M20D HMI PanelView plus 600 con EtherNet 1.850,00

1794-ACN Mdédulo comunicacion ControlNet para 473,00
Flex I/O

22-COMM-D Tarjeta comunicacién DeviceNet para 261,00
VDF PowerFlex40

20-COMM-D Tarjeta comunicacion DeviceNet para 341,50

partidor suave SMC-Flex

Tabla 7.2 Precios unitarios de algunos equipos utilizados en la aplicacion
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CAPITULO VIII
LINEAS FUTURAS DE TRABAJO

8.1 Disefio e implementacion de un laboratorio de automatizacién con Arquitectura Integrada:
De acuerdo con la informacién entregada en este trabajo de titulacién, es posible plantear el disefio e
implementacion de un laboratorio de automatizacion con equipos Rockwell-Automation, el cual podria
formar parte de uno o mas cursos dentro de la carrera de Ingenieria C. Electronica, para fortalecer la
especialidad en el area de automatizacion. Este laboratorio puede incorporar dispositivos tales como
PLC ControlLogix, un VDF PowerFlex, Sensores y otros elementos que sean representativos de un
sistema mayor de control automatico. Este posibilitaria adquirir un nivel de conocimiento practico de

los actuales sistemas de automatizacion.

8.2 Estudio de las plataformas de automatizacién de otros fabricantes: Asi como Rockwell-
Automation plantea como solucién para sistemas de control automatico su Arquitectura Integrada,
otros fabricantes de importancia mundial, plantean otras soluciones. Asi puede continuarse, siguiendo
esta misma linea de investigacion, un estudio de otras arquitecturas de automatizaciéon de los
fabricantes Siemens (de Alemania), Schnneider (de Alemania), Yokogawa (de Japén) vy

Telemecanique (de Francia), entre otros.

8.3 Disefio de un Curso de Manejo de Software de automatizacién: Asociado al conocimiento del
hardware y su funcionamiento en sistemas de control automatico, hoy cobra gran importancia la
capacidad de programar tales dispositivos. De ahi que practicamente todo equipo dentro de un
sistema de automatizacion debe ser configurado y programado. Por ello, se plantea el disefio de un
Curso de Manejo de Software de Automatizacién, en donde pueda profundizarse en los lenguajes de
programacion de PLC como Ladder y Function Block y en programas especificos para la

configuracion de sistemas como el RSNetWorx o RSLinx.

8.4 Disefio de un Taller de Proyectos en Automatizacion: Siguiendo el perfil de investigacion de
este trabajo, se propone el disefio de un taller de Proyectos de Automatizacion en donde, a partir de
los conocimientos técnicos involucrados en un sistema de control, pueda pasarse al nivel de gestionar
un proyecto de automatizacion, en donde deba dimensionarse el equipamiento de hardware y de
software, asi como el costo de la implementacién, a partir de una aplicacion simple y cercana a la
realidad.



132

CAPITULO IX
CONCLUSIONES

Conclusiones capitulo I: Introduccién y concepto de CIM

Es interesante ver como la tendencia a la integracion de equipos de automatizacién ha
planteado un modelo con distintos niveles llamado CIM (Manufactura Integrada por Computadora), el
cual cumple el objetivo de modelar la empresa, integrando todos los recursos para conformar un

sistema completamente automatizado.

La empresa Rockwell cubre los requisitos que implican la implementacién de CIM en la
industria incorporando la integracién, tanto en sentido horizontal como vertical. Asi, la Arquitectura
Integrada de Rockwell-Automation se presenta como una solucion al problema de la integracién de

los niveles CIM.

Conclusiones Capitulo 2: Plataforma de Control

Desde el punto de vista de control, la plataforma con mayor importancia seria la plataforma de
Control Logix, ya que en todas sus lineas de equipos, integra, todas las aplicaciones que una

industria podria requerir.

Cuando hay que introducir mejoras en el proceso, existe la posibilidad de agregar médulos de
E/S a un sistema ControlLogix en funcionamiento, es decir, elimina el tiempo de parada y obviamente
amplia las capacidades del sistema, porque no es necesario parar el controlador o la red con el fin de

hacerla mas funcional.

Visto desde el punto de vista de la arquitectura integrada, la plataforma que pasa a cumplir un
papel mas importante es la plataforma de red ya que es la que comunica todas las plataformas y a
través de la cual es que la parte de supervision puede tomar decisiones en base a los datos que
arrojan los equipos o dispositivos.

Las plataformas de Visualizacion y gestion cumplen la tarea de dar a conocer los datos

recogidos desde los equipos que estan en planta.

Todo lo anterior no se podria si todas las plataformas en conjunto no estuvieran enlazadas, es

por eso que la solucién que propone Rockwell Automation integra todos los equipamientos.

Los equipos mostrados en éste trabajo de titulacién y también en los actuales sistemas de
automatizacion superan por mucho a los tradicionales, ya que un solo equipo de toda la gama que

existen cumple con muy altas prestaciones.
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Fue asi que Rockwell tuvo que dividir sus lineas o gamas de controladores desde los que
tienen mas altas prestaciones o para aplicaciones mas complejas hasta las que sirven para

aplicaciones mas pequefas.

Evidentemente la tendencia de los sistemas modernos de automatizacion va hacia la
integracion, es decir, que debe haber una transparencia en la forma en que se accede a la

informacion desde cualquier parte de la industria, planta, fabrica, etc.

Las ventajas que proyecta Rockwell Automation son una mayor facilidad de comunicacion

entre distintos equipos, permitiendo integracién de los equipos nuevos y antiguos de toda la planta.

Conclusion Capitulo 3: Plataforma de Red

Las redes de comunicacion industriales de protocolo abierto, como DeviceNet, ControlNet y
EtherNet/IP, son pilares fundamentales en permitir la integracion de las distintas tecnologias que
componen un sistema jerarquico de automatizacién industrial basado en CIM como lo es la

Arquitectura Integrada de Rockwell-Automation.

Conclusién Capitulo 4: Plataforma de visualizacién

Visto desde un punto de vista general, la plataforma de visualizacién pasa a ser un accesorio
muy importante dentro de la arquitectura, ya que es capaz de entregar informacion en planta, y dar

aviso de alguna falla, por ejemplo.

Conclusiones Capitulo 5: Plataforma de Gestién

Los sistemas integrados de automatizacion estan tendiendo al acceso de la informacién de los
procesos de automatizacion en todo momento y desde cualquier nivel de la arquitectura del sistema

de automatizacion.

La plataforma de gestion vista generalmente, entrega los datos proporcionados por los equipos, lo
cual permite que la seccidon de gerencia, pueda analizar los datos de produccion y tomar buenas

decisiones en base a la produccion.
Conclusiones Capitulo 6: Consideraciones de disefio
De acuerdo al modelo CIM, se puede hacer consideraciones de disefio tanto a nivel de maquina

como de empresa. Y cémo se concluyé antes, Rockwell Automation puede producir una integracion

total ya que cumple con los requisitos CIM.
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Conclusiones generales

Rockwell Automation se dedica a la automatizacién de plantas y fabricas, pero a parte de la venta de
los equipos para la automatizacién, también se ha tenido que ampliar a la parte de servicios de
ingenieria y postventa, como por ejemplo, la administracion de datos y también la capacitacion de

personal.

Por lo estudiado en éste trabajo se nota que la tendencia de dispositivos inteligentes esta llegando
hasta los dispositivos de campo y componentes como sensores y botoneras, es decir, el

procesamiento que realizaba el PLC se esta haciendo presente en todos los elementos de la planta.

La Al de RA es una arquitectura bastante flexible, integrable, que permite mejorar los procesos y
también ganar tiempo en las operaciones de la planta. Eso permite que las fabricas prefieran invertir

en éste tipo de tecnologia

Una ventaja importante de ésta tecnologia es el que ofrece el sistema que proviene de su
programacion, ya que resulta sencillo realizar cambios en el PLC en linea, ademéas de que permite

idear nuevas pantallas de proceso.

Rockwell Cuenta con muchas mas herramientas de control y gestién que antes. Con la plataforma de
gestion se tiene la capacidad para analizar con precision las pérdidas o ganancias dentro de las
mediciones de los productos, verificar si existen errores en la férmula de elaboracién o si un medidor
es adecuado para un determinado proceso. Se puede hacer una gestién directa sobre los procesos, lo

que antiguamente se podia hacer.

El futuro de Rockwell Automation, por lo estudiado, es que es una tecnologia que va en mucha
demanda tanto a nivel local, nacional e internacional, ya que esta muy bien posicionado dentro de las

otras compafiias del rubro, y ademas con ventas que superan también a las otras compafiias.
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GLOSARIO
B
Bloque de funciones
Lenguaje gréafico y textual que sirve como base para programaciéon de PLC'S.

Los bloques ejecutan algoritmos como reguladores PID.

Bridge
Es un dispositivo que conecta subredes (Subnetworks). El Bridge conecta dos o mas subredes, pero

necesita tener alguna topologia l6gica como por Ej: Ethernet...

Broadcast
En castellano difusién, es un modo de transmisién de informaciéon donde un nodo emisor envia
informacién a una multitud de nodos receptores de manera simultanea, sin necesidad de reproducir la

misma transmisién nodo por nodo.

C

Cambio de estado

Mecanismo de disparo (trigger) para activar una comunicacioén (transferencia de mensaje).

En devicenet es el nombre dado al método de comunicacién que se basa en el mecanismo de disparo

de cambio de estado.

CIP
Protocolo desarrollado especialmente para ser usado en redes de comunicacion industriales. CIP
define lo que corresponde a la capa de aplicacién segin el modelo de referencia 1ISO/OSI. Es

administrado por ODVA y ControlNet International.

Comunicacién maestro-esclavo
En redes de Computacion, master/slave es un modelo para el protocolo de comunicacién en la cual

un dispositivo controla una o mas dispositivos 0 procesos.

ControlNet
ControlNet es una red de comunicacion digital serial de tipo determinista que entrega un transporte de
alta velocidad para I/O de tiempo critico y para mensajeria de datos. ControlNet es desarrollada e

introducida por la empresa Rockwell-Automation en 1997 como una red de comunicacion abierta.

ControlNet International
Es una asociaciébn comprometida de vendedores, distribuidores y usuarios de soluciones de

automatizacion de la industria, incorporando tecnologia de redes ControlNet.
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D

DeviceNet

El bus de campo DeviceNet es una red comunicacion industrial de tipo serial que conecta a los
controladores de una red con los dispositivos de entrada y salida, o I/O. Es desarrollado por la

empresa Rockwell Automation como un bus de comunicacion abierto y hace su aparicion en 1994.

Drives
Equipo electrénico disefiado para el control de motores.

E
ERP
Sistema de Gestién actual, utilizado para enlazar la informacién de la empresa con otros sistemas a

través de internet.

E/S
Entrada, Salida

EtherNet/IP (Industrial Protocol)
Es un protocolo industrial de la capa de aplicacién para aplicaciones de automatizacion industrial.

Construido sobre los protocolos TCP/IP.

F
Factory-Talk
Sistema de recoleccion de datos usado por Rockwell Automation.

G
Guardband

Porcién de ancho de banda de ControlNet que es asignado para la transmision de moderador trama.

Gateway

Dispositivo capaz de enlazar redes de comunicacion

|
1/0 data

Entrada salida de datos

K
Kinetix

Control de movimiento para plataforma de Control LOGIX.
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L

Ladder

Denominado lenguaje de contactos o en escalera, es un lenguaje de programacion grafico muy
popular dentro de los autématas programables debido a que est4 basado en los esquemas eléctricos

de control clasicos.

M

Mensajeria Explicita

Los mensajes explicitos son usados para transferir datos que no requieren actualizaciones continuas.

Estos se usan tipicamente para configurar, monitorear y diagnosticar un dispositivo en la red.

Modelo fuente/destino

Modelo Basico en el que se enmarca cualquier tipo de comunicacién. En el caso de fuente/destino un
nodo emite un mensaje a cada nodo destino, debiendo repetir ese mensaje para cada uno de los
nodos si es que desea que el mensaje llegue a varios nodos pues la trama del mensaje enviado
contiene una cabecera donde figura el nodo fuente y el nodo destino. De este modo no es posible la
llegada simultanea del mismo mensaje a todos los nodos, utilizando la red de comunicaciones
durante un largo periodo de tiempo. Ademas, el tiempo de emisién a todos los nodos cambia segun el
namero de nodos a los que se desea hacer llegar el mensaje. Este modelo es empleado por

protocolos como Ethernet, Profibus, Modbus, etc.

Modelo 1ISO/OSI

Modelo de interconexion de sistemas abiertos, que es la propuesta que hizo la Organizacién
Internacional para la Estandarizacién (ISO) para estandarizar la interconexién de sistemas abiertos.
Contempla 7 niveles o capas las cuales son: Capa fisica, capa de enlace, capa de red, capa de

transporte, capa de sesion, capa de presentacion y capa de aplicacion.

Multicast

Un paquete es enviado a miltiples paquetes en la red, donde el receptor decide si acepta el mensaje.

Modelo productor/consumidor

Emplea un sistema por el que todos los nodos reciben los mensajes que se transmiten, siendo la
tarea de cada nodo decidir si ese mensaje debe aceptarlo. Todos los nodos reciben el mensaje
simultaneamente y no es necesario repetirlo para cada uno de los nodos a los que estéa dirigido, con
el consiguiente ahorro en el tiempo de utilizacién del bus. Asi el tiempo de transmision resulta
constante independientemente del nimero de nodos a los que se desea hacer llegar el mensaje. En
este caso, la trama del mensaje incluye un identificador de mensaje; este identificador permite que los

nodos receptores conozcan si debe aceptarlo o no. (Broadcast, multicast)
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N
NetLinx
Plataforma de Comunicacién de la marca Rockwell Automation. Dentro de la plataforma de

Comunicacion se encuentran las redes DeviceNet y ControlNet.

Nodo

Una conexion hacia un link que requiere un simple MAC ID

o]

ODVA

ODVA es una asociacion internacional que abarca a miembros de las compafias principales de la
automatizacion del mundo. Colectivamente, ODVA y sus miembros apoyan las tecnologias de red
basadas en el protocolo industrial comdn (CIP™). Estos incluyen actualmente DeviceNet™,
EtherNet/IP™, CompoNet™, y las extensiones principales a CIP - CIP Safety™, CIP Sync™, y CIP
Motion™. ODVA maneja el desarrollo de estas tecnologias abiertas, y asiste a fabricantes y a
usuarios de las redes del CIP con las herramientas, el entrenamiento y las actividades de la

comercializaciéon

P

Paquete

El término datagrama es usado a veces como sinénimo.

Un paquete estd generalmente compuesto de tres elementos: una cabecera (header en inglés) que
contiene generalmente la informacion necesaria para trasladar el paquete desde el emisor hasta el
receptor, el area de datos (payload en inglés) que contiene los datos que se desean trasladar, y la

cola (trailer en inglés), que comunmente incluye cédigo de deteccion de errores.

Partidores de motores

Equipo electronico capaz de hacer partir un motor de diferentes formas y en diferentes tiempos.
PLC

Equipo electrénico, programable en lenguaje no informéatico, disefiado para controlar en tiempo real y

en ambiente de tipo industrial, procesos secuenciales.
Programacion orientada a objetos

La Programacion Orientada a Objetos (POO u OOP segun siglas en inglés) es un paradigma de
programacion que define los programas en términos de "clases de objetos", objetos que son

entidades que combinan estado (es decir, datos), comportamiento (esto es, procedimientos o
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métodos) e identidad (propiedad del objeto que lo diferencia del resto). La programacion orientada a
objetos expresa un programa como un conjunto de estos objetos, que colaboran entre ellos para
realizar tareas. Esto permite hacer los programas y médulos mas faciles de escribir, mantener y
reutilizar. De esta forma, un objeto contiene toda la informacion, (los denominados atributos) que
permite definirlo e identificarlo frente a otros objetos pertenecientes a otras clases (e incluso entre
objetos de una misma clase, al poder tener valores bien diferenciados en sus atributos). A su vez,
dispone de mecanismos de interaccion (los llamados métodos) que favorecen la comunicacion entre
objetos (de una misma clase o de distintas), y en consecuencia, el cambio de estado en los propios
objetos. Esta caracteristica lleva a tratarlos como unidades indivisibles, en las que no se separan (ni

deben separarse) informacion (datos) y procesamiento (métodos).

R
Routers
En espafiol, enrutador o encaminador. Dispositivo de hardware para interconexion de redes de las

computadoras que opera en la capa tres (nivel de red)

RTB

Bloques de terminales extraibles

RPI

RPI El Intervalo entre Paquetes Solicitados (RPI) es la velocidad a la que el usuario solicita que los
datos se muevan a o desde el médulo. Los valores RPlI minimo y maximo se muestran entre
paréntesis a la derecha del control de caja/giratorio. El usuario ingresa el RPI. Los datos sélo se

pueden transferir en multiplos binarios (1, 2, 4, 8, 16, 32, 64 y 128) multiplicados por el NUT.

S
SINEC

Sistemas abiertos
Los sistemas abiertos son aquellos sistemas informaticos que proporcionan alguna combinacién de

interoperabilidad, portabilidad y uso de estandares abiertos.

Strobe

Mecanismo de comunicacion La Conexion 1/0 Bit-Strobe es un tipo de conexion Multicast

Sistemas Redundantes

Sistemas que se utilizan para el respaldo de alguna red, fuente de alimentacion, etc.
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T
Taps
Punto de conexién

Tiempo real

El concepto de tiempo real viene del procesamiento digital de sefiales. En una descripciéon muy corta
un sistema de tiempo real es aquel capaz de procesar una muestra de sefial antes de que ingrese al
sistema la siguiente muestra. “Un sistema de tiempo real es aquel en el que para que las operaciones
computacionales estén correctas no depende solo de que la l6gica e implementacion de los
programas computacionales sea correcto, sino también en el tiempo en el que dicha operacién
entregd su resultado. Si las restricciones de tiempo no son respetadas el sistema se dice que ha

fallado.”

U
Unicast (punto a punto)

Es un envio de informacién desde un Unico emisor a un Unico receptor.
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