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Resumen.

En la actualidad es de vital importancia para las industrias 0 empresas comunicar equipos
para gque estos tengan un mayor desempefio y produccion como también es de mucha
necesidad facilitar la manipulacion de dichos equipos a los técnicos que controlan los
procesos. Todo esto se facilita debido a los distintos protocolos de comunicacion y opciones

que entrega hoy la tecnologia.

Teniendo en cuenta lo anterior, se estudian los métodos de comunicacién disponibles y
compatibles como también la transferencia de datos y control para asi poder enlazar y
asimilar a procesos industriales los equipos disponibles en el laboratorio 1. Considerando
problemas en la practica se buscan soluciones concretas que ayuden a los alumnos y
profesores a facilitar y sustituir tanto equipos como también softwares necesarios para dicha

comunicacion.
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Introduccion.

Hoy en dia los procesos industriales se componen por areas de Instrumentacion y Control
Automatico basado también en Electrénica de potencia. ¢Por qué se utilizan estos modos de
trabajos? La electronica hace afios atras ha implementado diversos sistemas en donde la
produccion industrial se ve realmente favorecida gracias a los equipos de control
automaticos, ya que, disminuye considerablemente el uso de mano de obra y a la vez, la
produccién sube considerablemente, por lo que hoy en dia es indispensable contar con
equipos automaticos. Uno de los equipos que se esta solicitando Gltimamente son los
servomotores debido a su excelente comportamiento en diversos trabajos en el que se

necesite, ya sea, por su tamafio, rapidez, comodidad, rendimiento, torque etc.

Objetivos Generales.

e Obtener comunicacion entre DRIVER y PLC mediante el protocolo de comunicacion

disponible en estos equipos.

Objetivos Especificos.

e Estudiar modos de comunicacion en equipos a utilizar.
e Escoger la mejor alternativa para poder comunicar los equipos.

e Proponer ideas y mejoras en caso de presentar problemas en la comunicacion o control

de los equipos.



Capitulo 1: “Introduccion a Servomotores.”



¢ Qué es un servomotor?

Un servomotor es un tipo especial de motor que permite controlar la posicion del eje en un
momento dado. Estd disefiado para moverse determinada cantidad de grados y luego
mantenerse fijo en una posicion. Al hablar de un servomotor se hace referencia a un sistema
compuesto por componentes electromecanicos y electronicos.
Hoy en dia, los servomotores han permitido eliminar muchas funciones mecanicas asociadas
a sistemas de freno y embrague, para asi tener un movimiento controlado en posicion,
sincronismo Yy velocidad, que otorga una precision productiva nunca vista.
Los servomotores con su correspondiente driver son dispositivos de accionamiento para el
control de precision de velocidad, torque y posicién. Estos reemplazan los accionamientos
neumaticos e hidraulicos (salvo en aplicaciones de alto torque) y constituyen la alternativa
de mejor desempefio frente a accionamientos mediante convertidores de frecuencia, ya que
éstos no proporcionan control de posicion y son poco efectivos a bajas velocidades, como
frente a soluciones con motores paso a paso, ya que éstos ultimos otorgan un control de
posicién no de tanta precision y estan limitados a aplicaciones de baja potencia. La principal
desventaja de los sistemas con servomotores es que son en general mas caro que las otras
alternativas eléctricas.
Existen diversos tipos de servomotores que ofrece SEW EURODRIVE, estos son:

e Servomotor Sincréonico

e Servomotor Asincrénico

Servomotor Sincrono.

Los servomotores sincronos son accionamientos en los cuales el rotor es manejado de forma
sincronizada por el campo giratorio en el estator utilizando los polos permanentes aplicados.
El motor sincrono tiene un movimiento que es sincronico con la frecuencia del campo

giratorio aplicado.

Servomotor Asincrono.

Los servomotores asincronos son adecuados en aplicaciones en las cuales altas inercias
externas tienen que ser trasladadas en plantas y maquinas y controladas de forma segura. Con
este objeto la serie de motores DRL. SEW-EURODRIVE proporciona soluciones adecuadas
de accionamiento.

Los servomotores en la industria, hoy en dia, tienden a reemplazar los motores paso a paso
ya que sus caracteristicas logran que este, tenga un mejor rendimiento en cuanto a

capacidades fisicas y técnicas como también la produccion en si.



Principio de Funcionamiento del Servomotor.

Para operar el servo motor siempre sera necesario saber en qué posicion estd, es decir, en que

angulo se encuentra entre el campo magnético del rotor y estator. Para esto el servo motor

requiere de una etapa de realimentacion y asi obtener informacion con respecto a la posicion

en la que se encuentra. Junto con esto el equipo “esclavo” (servomotor) necesita siempre de

un “Master” (driver) quien tenga la capacidad de controlarlo.

Caracteristicas y ventajas de los Servomotores.

Precision en el posicionamiento.
Precision en el control de velocidad.
Control en todo el rango de velocidad.
Alto torque estatico.

Capacidad de sobrecarga.

Performance dinamica.

.. llustracion 1-1 Servomotores.
Compacto y liviano.

Partes de un servomotor:

Bobinas del Estator

Estator. 2 N\ aawn?

Ranuras.

Rotor Laminado. == VAN Y ==

Imanes Permanentes.

Orificios Longitudinales.

lustracién 3-1 Bobinas del Estator.
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llustracién 4-1 Bobinado.

(Los bobinados van dentro de los espacios de las laminaciones del estator).

Los servomotores SEW, que son aquellos motores con los que se trabajaré en este proyecto,
se caracterizan por tener 6 imanes permanentes en el rotor (polos) y, ademas, estos estan
ubicados de forma aleatoria, es decir, ubicados no a la misma distancia entre si. Esto ayuda
de gran forma para obtener el llamado “coggin aleatorio” generando asi una mejora en la

performance a baja velocidad.

nxp
)c 2 % fS F = Frecuencia Suministrada 2 = Obtencién de Pares de Polos
p = Cantidad de Polos fs = Frecuencia de la red.

llustraciéon 5-1 Formula.

De esta manera se tiene que la cantidad de imanes no se pueden modificar. Es por esto que
la Gnica forma de variar o conocer la velocidad en caso de que se necesite despejar dicha
informacién, es modificando o conociendo dependiendo del caso, la frecuencia suministrada
por el driver al estator del servomotor. El driver o controlador tiene la capacidad de variar la
frecuencia gracias a la electrénica avanzada que presenta, al igual que los VDF (variadores
de Frecuencia) con los motores de induccion.

En las figuras 6 y 7 se muestra lo mencionado anteriormente:

Todos los servos SEW
tienen 6 polos

\ -~

f= n p :3000rpm 6poles:1501_2
2* 60 120

llustracion 6-1 Formula.

Veloc. nominal RPM
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Todos los servos SEW
tienen 6 polos

\ —

o n-p _ 60000m ™ Bpoles — 300k
2* 60 120

lustracién 7-1 Formula.

Veloc. nominal RPM

¢Porque se utilizan los servomotores?

Una caracteristica esencial que forma parte de un servomotor es su baja inercia. Como
concepto la inercia se define como una propiedad fisica que tienen los cuerpos de permanecer
en su estado de reposo relativo o movimiento relativo. Dicho de forma general, es la
resistencia que opone la materia a modificar su estado de movimiento, incluyendo cambios
bruscos en la velocidad o en la direccion del movimiento. Como consecuencia, un cuerpo
conserva su estado de reposo relativo o movimiento rectilineo uniforme relativo si no hay
una fuerza que, actuando sobre él, logre cambiar su estado de movimiento. La baja inercia
del servo motor hace que éste se pueda posicionar de forma rapida y precisa de acuerdo a los
comandos que se le den a este. Los servos motores aguantan movimientos bruscos a grandes
velocidades, es decir, son capaces de partir y frenar muy rapidamente siendo incluso capaces
de realizar movimientos que son imperceptibles al ojo humano. A pesar del alto costo de los
servomotores, la eficacia que representan estas caracteristicas (velocidad y precision) hacen
que los clientes elijan este método 0 mecanismo de trabajo ya que las producciones tienden
a aumentar considerablemente con estos equipos.

En la siguiente figura se puede apreciar la diferencia entre el rotor de un motor de induccion

y el rotor de un servomotor, ambos con un mismo torque nominal.

llustracién 8-1 Rotor del servomotor.
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En la imagen se logra apreciar una serie de huecos en el interior del rotor del servo motor.
De esta forma los ingenieros de SEW se han encargado de disminuir los mas que se pueda,
la masa inercial del rotor para asi tener un maximo desempefio. Cabe sefialar que los imanes
permanentes van ubicados dentro de los huecos a lo largo del rotor.

Se muestra a continuacion una tabla comparativa entre un motor de induccion y un servo
motor.

Motor Type Inertia J,,,, | Factor
(x10-4 Kgm2)

6 pole induction 6,6 66

4 pole induction 4.4 44

2 pole induction 4,6 46

6 pole servo 3000 rpm 0,1 1

6 pole servo 4500 rpm 01 1

6 pole servo 6000 rpm 01 1

llustracion 9-1 Valores en comparacion de un motor con torque de 2,7 Nm.

En la siguiente figura se muestra un grafico Velocidad v/s Tiempo indicando las rampas de
aceleracion y frenado, entre un servomotor y motor de induccion. Claramente se ve reflejado

una gran diferencia de tiempo en cuanto a variaciones de velocidad, esto debido a su baja

inercia y su poder de hacer cambios bruscos, ya sea de velocidad o frenado.

speed e Induction

speed | | Vo \

time

time

lustracion 10-1 Comparacion motor de induccién y servomotor.
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Los servomotores también son utilizados debido a que el espacio que ocupa es minimo ya
que a pesar de la potencia que entregan, en comparacion con los motores de induccion, estos

son mucho mas pequefos.

lustracion 11-1 Diferencias entre motor induccion y servomotor.

En las imagenes se observa la diferencia en cuanto a tamarfio de los servomotores comparados
con los motores de induccion convencionales. EI de mayor tamarfio es un motor de induccion,
por consecuencia el mas pequefio es el servo, que aln asi, como se ha comentado, puede
tener la misma o mas potencia que su similar induccion, ya que en los motores de induccion
el tamafio depende de la potencia que estos poseen 0 nos puedan entregar, en cambio, en los
servomotores la potencia o torque de estos depende de otros factores, como la inercia, su

aceleracion angular, cuya relacion matematica es la siguiente:

T)rque
a.— —
J

Donde: a: Aceleracion angular.
T: Torque.

J: Inercia total.
Asi mismo, otro factor influyente en la potencia del servo es el volumen, cuya densidad de
torque la podemos ver reflejada en la siguiente ecuacion:

Donde: p = Densidad de torque.
p = T = Torque.

<1 S
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En este caso, teniendo un motor de induccion y un servomotor con el mismo torque, el
volumen determinaré la densidad de torque. Por lo tanto, se puede deducir que el servo tendra
la mayor densidad de torque, esto es posible debido a que el volumen de este motor es mucho

menor que el de un motor de induccion.

Estructura de un Servomotor.

Bobinado del estator

Rotor con
Imanes permanentes

Resolver o encoder
de alta resolucién (Hiperface)

llustracion 12-1 Partes de un servomotor.
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Realimentacion de los servomotores. (Control)

La realimentacion o retroalimentacidn es un mecanismo de control en diversos sistemas por
el cual una cierta parte o proporcion de la sefial de salida se redirige a la entrada de dicho
sistema, y asi adquiere datos necesarios para analizar y controlar el comportamiento de un
dispositivo o del mismo proceso en el que se esta trabajando.

En los servomotores, la definicion de realimentacion no se aleja mucho de la realidad, pero
para saber si un proceso, sistema o servo en este caso esté siendo realimentado, se necesita

saber en qué lazo se esta trabajando, ya sea en lazo abierto o lazo cerrado respectivamente.

e Lazo abierto: Principalmente, un sistema de lazo abierto no tiene realimentacion, es
decir, no comunica su salida con la entrada, haciendo asi que no haya un control o
manipulacion y correccion de errores. Sin embargo, si existen sistemas de lazo
abierto que son utilizados para controlar velocidad, no asi la posicion como se
necesita en los servomotores.

e Lazo cerrado: Al contrario del lazo abierto, la mayor o la caracteristica mas
importante del lazo cerrado es la realimentacion, siendo asi altamente utilizado en
todo tipo de sistemas donde se necesite saber, controlar o manipular una sefial (error,
dato). En este caso, para poder tener un control preciso de velocidad y posicion, el

lazo cerrado y la realimentacion sera absolutamente necesaria.

Sin embargo, la realimentacion en los servomotores consta de diferentes partes necesarias
para lograr el control preciso; estas partes pueden ir incorporada al servo (dentro de la
estructura de este), o acopladas de forma externa (pieza fisica conectada al servo). Se habla
del “resolver” y el “encoder”, que envian la informacion necesaria al driver para que este,
por su propia cuenta o en conjunto con un PLC analicen, descifren y controlen los datos de

la realimentacion (velocidad y posicion).
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Encoder: Los encoder son sistemas digitales de deteccién que proporciona una
informacidén y convierten el movimiento en una sefial eléctrica que puede ser leida
por algun tipo de dispositivo de control de movimiento (driver) o plc. El encoder
envia una sefial de respuesta que puede ser utilizado para determinar la posicion,

velocidad o direccion de un motor (servo).

S
-

re Greo-min wenl
N s

ConnescTION

Wi a
Sw

lustracién 13-1 Encoder.
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Existen dos tipos de deteccion en los encoders:

Encoder con deteccidn incremental: Basicamente este tipo se caracteriza por
poseer sefiales incrementales que no indican la posicion especifica en la que esta,
solo detecta el cambio en si, al igual que la distancia recorrida en dicho
movimiento.

Las ventajas de este tipo de encoder es su costo y que permite mantener la
precision independiente de la longitud o distancia que “recorra”. Una desventaja
es que el encoder, para poder iniciarse, necesita posicionarse en un cero

predeterminado.

Encoder con deteccidén absoluta: Estos consisten en que indican la posicion
exacta del servo, tal como su nombre lo dice, son capaces de indicar que el
movimiento, la distancia recorrida y la posicion absoluta, en otras palabras, esto
quiere decir que tienen una “palabra” Gnica para cada posicion y/o movimiento.

Este tipo proporciona ventajas tales como poder conocer la posicion sin siquiera
moverlo, o que, al contrario del incremental, estos si pueden “reiniciarse” y

volver a posicionarse en un cero predeterminado.

llustracién 14-1 Encoder conectado a servomotor.

18



Resolver: Estos dispositivos son sistemas analdgicos principalmente utilizados para
medir los grados de rotacion en un motor. Estos parecen pequefios motores, aunque
no lo son, constan de transformadores y bobinados existiendo asi dos tipos

principales.

llustracion 15-1 Resolver.
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Resolver con escobillas: Consta de dos bobinados en el estator que detectan
sefiales senoidales emitidas por una bobina desde el rotor; una de las bobinas del
estator detecta el seno, y la otra el coseno respectivamente (ubicadas y separadas
en 90°). La bobina excitadora del rotor es alimentada por una sefial alterna
senoidal que le llega a través de contactos ubicados sobre el eje y escobillas.

La desventaja de este sistema es que las escobillas se van desgastando

continuamente, lo que puede producir ruido en la sefal.

Resolver sin escobillas: Estos son la solucion a los que poseen escobillas, ya que
al no poseer estas, no sufre desgaste por lo tanto no es sensible a las vibraciones
0 golpes que podrian producir el ruido causando asi los errores al realimentar. Su
configuracién es similar al resolver con escobillas a diferencia que los sin
escobillas poseen transformadores rotativos. En este caso el resolver tiene dos
bobinados en el estator, que detectan la sefial senoidal que proviene del rotor. En
el rotor existen otros dos bobinados, uno es el excitador, que emite una sefial
alterna senoidal, y el otro es el secundario de un transformador por el que llega al

rotor la sefial de alimentacién de la bobina excitadora.

lustracion 16-1 Resolver acoplado a servomotor.
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Para poder utilizar y controlar el servomotor se necesita de un DRIVER (controlador) cuyo
proposito basicamente es controlar y manipular la frecuencia, modificandola y haciendo asi
variar la velocidad (rpm) en el rotor del servo. La diferencia principal de los DRIVER’s con
los VDEF’s es que el driver lo podemos comunicar con el PLC y/o computador (PC) y asi
utilizar diversos comandos para controlar de manera que el usuario prefiera.

Para poder llevar a cabo esta conexién y control desde el pc respectivamente necesitamos
saber los datos de placa del servomotor los cuales se encuentran en la carcasa de dicho
equipo.

En este caso los datos del servo son los siguientes.

Alimentacion. 400V 3~.
I nominal. 0,95 A.

I méxima. 6 A.
Velocidad maxima. 3000 rpm.
Torque. 0,80 Nm.
IP. 65.

Peso. 1.728 kg.

llustracion 17-1 Datos de placa de un servomotor.
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Capitulo 2: “SEW Movidrive”

22



¢ Qué es Movidrive?

Un MOVIDRIVE es un equipo convertidor de frecuencia, es decir, un aparato electronico
que permite controlar un motor o servomotor AC.

Si los motores eléctricos, también llamados motores AC se operan directamente desde un
sistema de suministro de voltaje AC, s6lo pueden servirse de una velocidad fija basada en el
numero de polos y en la frecuencia de suministro del sistema de electricidad en ese lugar.
Sin embargo, si una aplicacion o proceso de produccion requiere controlar distintas
velocidades se usan los variadores de frecuencia. Estos variadores de frecuencia pueden,
como lo dice sunombre, generar distintas frecuencias segun se requieran y consecuentemente

poder controlar y variar la velocidad rotacional de un motor de corriente alterna (AC).

Controlador Universal.

[’_'5 '&@ Motor asincronico sin encoder
Ed
w - Transportadores

- Ventiladores/ bombas

- Cortadores

= Motor asincronico con encoder
- Sistemas de almacenamiento
- Control de velocidad preciso
- Posicionamiento

A v '
S

= Motores sincronicos

m - Manipulacion dinamica
lbﬁ
|

- Sincronizacion de posicion
- Maquinas de procesamiento

lustracién 18-2 Control Universal.
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Caracteristicas del Equipo:

N o g b~ w

©

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.

Controlador universal: Posibilidad de manejo de Motores sincronicos y asincrénicos.
Plug & Play: Posibilidad de adicionar tarjetas mientras que el equipo las reconocera
autométicamente.

Programacion de movimientos y secuencias a traves de IPOS Plus incorporado.
Funcion “Safety Stop” integrada.

Tarjeta de Memoria integrada.

Modulo de Aplicaciones.

Programacion répida acorde a los datos transferidos directamente desde el encoder al
equipo.

8 entradas digitales / 6 Salidas digitales

1 salida a relé / 1 entrada anal6gica.

Borneras removibles

Control automético de freno

Circuito chopper de frenado integrado.

Control PID integrado.

Memoria de fallos.

Puesta en marcha desde un panel o desde un PC.

Interfaces de comunicacion: RS-485, Sbus y CanOpen integradas. Profibus, DeviceNet,
Ethernet/IP.
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Caracteristicas de Tarjeta de Memoria.

Tarjeta de memoria insertable

Como estandar para cada unidad

Conjunto de datos completo: Pardmetros, IPOS, variables, curvas

Remplazo de la unidad sin startup

Tiempos de inactividad (Down time) reducidos.

Datos Técnicos Convertidor de Frecuencia.

Voltaje de entrada:

Potencia del Motor:

Sobrecarga:

Temperatura:

Aprovaciones:

3x 200V - 240V
3x 380V - 500V

0.55 kW - 250 kW

125 % Sobrecarga permanente
150 % Sobrecarga por 60s

200 % Sobrecarga por 1s hasta el modelo 1.5 kW

-10°C —40°C (operacion)

-25°C - 70°C (almacenamiento)

e @

Europe USA - Canada

C

Australia

lustracién 19-2 Datos Técnicos.

25




Funciones del Equipo.

Entradas y salidas digitales configurables libremente.

Funcion de Elevador (Hoist)

Funcion de arranque en vuelo.

Funcion de memorizacion de la consigna.

Funcion de osciloscopio digital (SCOPE) via PC

Version de la aplicacion: Leva Electronica y Sincronismo Interno (ISYNC)
Modulos de Aplicacién (solo configuracion)

Funciones de proteccion integrada: Sobre-Corriente, Sobre-Temperatura, Falta de
Fase y Monitoreo de Velocidad.

Ventajas y Desventajas.

Ventajas.

Usar variadores de velocidad nos permite tener muchas ventajas, entre ellas:

Reduccidn en el consumo de energia eléctrica por efectos de reduccion del pico del
par de arrangue.

Mejoramiento de la rentabilidad y la productividad de los procesos productivos,
debido a la posibilidad de aumentar la capacidad de produccion incrementando la
velocidad del proceso.

Proteccion del Motor por contar internamente con sistemas de proteccion ademas de
permitirle mayor vida atil al motor por reduccion de impactos mecanicos a través de
la asignacion de rampas de aceleracion y desaceleracion para eventos de arranque y
parada.

Ahorro en mantenimiento, por no contar con piezas mecanicas que puedan sufrir
envejecimiento por desgaste mecanico.

Posibilidad de realizar lazos de control y de interactuar con el proceso gracias a que
actualmente muchos variadores de velocidad cuentan con funciones de control PID,
ademas de activar sefiales de alarmas en casos de falla del proceso entre otras muchas

posibilidades.
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e Contar con la posibilidad de funciones de PLC bésico, y de frenado dinamico.
e Tener accesibilidad y control desde cualquier punto de la planta través del puerto

RS485 Modbus que permite enlazarse con otros quipos.

Desventajas.

La instalacion, programacion y mantenimiento, debe ser realizada por personal calificado.

e Derivacion de ruidos e interferencias en la red eléctrica, que podrian afectar a otros
elementos electronicos cercanos.

e Para aplicaciones sencillas puede suponer mayor inversion, que un sistema simple
(contactor-guardamotor), si bien a la larga se amortiza el gasto suplementario, por el
ahorro energético y de potencia reactiva que aporta el variador.

e Las averias del variador no se pueden reparar in situ (hay que enviarlos a servicio
técnico). Mientras tanto debe disponerse de otro variador equivalente, o dejar la
instalacion sin funcionamiento.
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Nomenclatura.

MDX60 B 0011

5 A 3 -4 00

|— Versién

Cuadrantes

Tipo de
conexion

Supresion de
interferencias
por parte de red

Tension de
conexion

Potencia de motor

recomendada

Version B

Serie

00 = Estandar
0T = Tecnolagica
XX = Modelo especial

4 = 4Q (con freno chopper)

3 = trifasica

B = Supresidn de interferencias
clase B (categoria C1)

A = Supresion de interferencias
clase A (categoria C2)

0 = Sin supresion de interferencias

5=380..500V
2=200..230V

0011 =11 kW

60 = no dispone de opciones
61 = dispone de opciones

llustracién 20-2 Nomenclatura del driver.
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Capitulo 3: “Comunicacion entre Driver y PLC”
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Investigacion para comunicacion.

La comunicacion entre un Driver y un PLC es de vital importancia en procesos industriales,
ya que facilita el trabajo, la produccion y también un sistema de trabajo. En los Gltimos afios
estas tecnologias de control se han pulido de manera en la que se prefiere utilizar equipos
electronicos en vez de mano de obra, esto es debido que se caracterizan por la precision,
rapidez y eficacia la hora de ejecutar una maniobra o trabajo.

Para lograr lo mencionado anteriormente sera necesario que estos dos equipos, driver y
controlador, se hablen y escuchen al mismo tiempo, para realizar maniobras y censar las
maniobras realizadas. El encargado de realizar la maniobra fisica sera el servomotor que sera
controlado en posicion y velocidad por su controlador correspondiente o variador de
frecuencia, y este Gltimo serd comandado por su Maestro, es decir, el controlador légico
programable.

Esta secuencia debe estar totalmente comunicada para saber qué es lo que se esta ejecutando
y que orden decidamos ejecutar. Para esto, se requiere establecer un canal de comunicacion
que sea compatible con los equipos (PC, Driver y PLC), es decir, se debe seleccionar el
protocolo de comunicacion correcto para que los datos enviados puedan ser correctamente

escritos y leidos, y a la vez que exista una transmision en sintonia entre ambos equipos.

Ethernet/IP Ethernet/IP
y TR T
‘g : ! T J 1
.
B
; ' - = g =] , h ! ’ l

Buses de Campo (PR ® INTERBUS® Devicedet® of

lustracion 21-3 Comunicacion posible.
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En cuanto al movidrive (inversor de frecuencia), este tiene integrado un protocolo de
comunicacion Serial RS-485. Para establecer una comunicacion entre el driver y PLC, el
PLC debe contar con un protocolo de comunicacion Serial RS-485. En el caso del PLC Allen
Bradley RSLogic500, ubicado en el laboratorio 1 de Electrénica, se procedio a investigar en
base a que protocolo se podria realizar una comunicacion, y el resultado fue que el PLC
RSLogic500 contaba con un puerto de comunicacién DH-485, al ser ambos XX-485 se tiende
a confundir que son compatibles entre si, pero la verdad es que corresponden a protocolos de
comunicacion distintos.

En cuanto a la opcién de comunicacion Serial RS-485 no es factible realizarla ya que no se

cuenta con un controlador l6gico programable de dicho protocolo.

Se intentd realizar una comunicacion entre el mismo Driver, pero con distinto PLC,
controlador Siemens S7-1200, disponible en el Laboratorio 1. Se procedi6 a investigar de
qué forma se puede acceder a una Optima comunicacion entre los equipos ya mencionados.
En las librerias del TIA Portal V13 (Software del PLC), se encontrd una opcion de afadir
dispositivos de campo externos, en el cual se mostraban dispositivos como partidores,
actuadores, drivers, etc...

En la libreria se selecciond como dispositivo de campo un driver o variador de frecuencia,
en el cual se desplegaron ciertas opciones con el nombre de los Controladores SEW
EURODRIVE. Como por ejemplo el DFE11b, DFE32b y DFE24b. Tanto el Driver y el PLC
contaban con estrada RJ-45, se procedi6 a buscar en la tarjeta de comunicaciones ethernet
del inversor que c6digo presentaba esta. EI codigo que presentaba era el DFE33b, el cual no
estaba dentro de las opciones de dispositivos de campo SEW. En el TIA Portal V13 se
descubrié una funcién que permite afiadir dispositivos de campo para luego sincronizar el
driver con el PLC, por lo que en la pagina oficial de SEW EURODRIVE se inici6 la busqueda
del archivo correspondiente a la libreria del TIA Portal V13. En la pagina oficial de soporte
online de SEW EURODRIVE se encontraron diversos archivos correspondientes a librerias.
Estos archivos eran de extension GSD, GSDML, ESD, XML y XDD. Se buscé el archivo
para el médulo de comunicacion DFE33b y solo se encontr6 un archivo de extension EDS el
cual no era compatible con TIA Portal V13 ya que este software admite solo archivos de tipo
GSD. Entonces se realizd una investigacion con respecto a que se referian este tipo de
extensiones (GSD. GSDML, ESD, XML y XDD). La investigacion arrojo los siguientes

resultados.
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GSD —> Profibus

GSDML > Profinet 1/0
EDS > Ethernet/IP
XDD > POWERLINK
XML > EtherCAT

Este tipo de extensiones corresponden a cada bus de campo compatible con la interfaz del
equipo. Por lo tanto, un bus de campo se refiere a un sistema de transmisién de informacion
utilizado para un control distribuido dentro de una planta, esto significa que simplifica
instalacion y operacién de maquinas como también la comunicacién entre equipos o los
distintos procesos industriales.

Profibus (GSD): Estandar de comunicacion que deriva de las palabras “PROcess Fleld
BUS” (proceso de bus de campo). Este sistema consta de 3 versiones:
1. DP-VO0: Facilita funciones bésicas e incluye transferencia ciclica de datos.
2. DP-V1: Agrega la comunicacion aciclica de datos para transferencia de
parametros, operacion y visualizacion.
3. DP-V2: Permite la comunicacion entre esclavos ya que esta orientada a drives
permitiendo la alta velocidad para sincronizacion.
Este bus de campo tiene diferentes tecnologias de transmision, tales como:
1. RS-485: Utiliza un par de cobre apantallado y permite velocidades de 9,6kbit/s
hasta 12Mbit/s.
2. MBP: Manchester Coding y Bus Powered, es transmisidn sincrénica y con una
velocidad unica de 31,25kbit/s.
3. RS-485 IS: Las versiones IS son intrinsicamente seguras y se utilizan en zonas
peligrosas (explosivas).
4. MBPIS.

Fibra Optica: Fibra de vidrio multimodo y monomodo, fibra plastica.
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Profinet 1/0 (GSDML): Este bus de campo es un estandar para la comunicacion de

datos mediante ETHERNET con una fortaleza particular en la entrega de datos bajo

restricciones de tiempo ajustadas (del orden de 1 ms). Profinet 1/O implementa

interfaz con periféricos conectados y comunicados en campo y su base es un concepto

de tiempo real en cascada. Esta tecnologia define 3 protocolos:

1.  TCP/IP: Para datos no criticos en el tiempo y la puesta en servicio de una planta
con tiempos de reaccion en el rango de 100 ms.

2. Protocolo RT (tiempo real): Para aplicaciones PROFINET 10 hasta tiempos de
ciclo de 10 ms.

3. IRT (Is6crono tiempo real): Para aplicaciones PROFINET 1O en sistemas de

accionamiento con tiempos de ciclo inferiores a 1 ms.

Ethernet/IP (EDS): Es un protocolo de red industrial que adapta el protocolo
industrial comun al ethernet estandar. Es decir, el protocolo industrial comun utiliza
su disefio para proporcionar a Ethernet/IP los servicios necesarios para las

aplicaciones de control en tiempo real.

Powerlink (XDD): Protocolo de comunicacion en tiempo real basado en Ethernet.
Su principio de funcionamiento hace que este sea apto para comunicar varios
elementos de control, entre ellos servocontroladores y variadores de frecuencia, de
forma rapida, sincrona y precisa garantizando que esta comunicacion sea fiable. Este
protocolo es un software que funciona sobre un hardware estandar como el de

ethernet.

Ether/CAT (XML): Ethernet para Control de Tecnologia de Automatizacion es un
protocolo informatico de alto rendimiento creado para utilizar protocolos de ethernet
en un entorno industrial. La tecnologia ETHERCAT supera las limitaciones de otras
soluciones de ethernet, es decir, el pagquete ya no es recibido y luego interpretado y
copiado como proceso de datos, sino que se interpreta sobre la marcha, esto hace que

sea unos de los sistemas mas rapidos actualmente.
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Conexion ETHERNET/IP.

Tal como se comenta anteriormente, al existir solo un tipo de extension de libreria para el
modulo de comunicacion DFE33b que posee el movidrive, se decidid investigar mas a fondo
este modulo y como resultado se obtuvo que el médulo de comunicacion DFE33b cuenta con
un protocolo de comunicacion Ethernet/IP.

Por consecuencia se realiza el cambio de PLC a uno que tenga compatibilidad con el
protocolo Ethernet/IP. En el laboratorio 1 de electronica existe un PLC que es el
CompactLogic L23b que cuenta con el protocolo Ethernet/IP al igual que el Movidrive.
Para lograr la comunicacion entre los 3 equipos se ha pensado utilizar la red local del
laboratorio 1, por lo cual esta permitira conectar los equipos dentro de un mismo rango de ip
y poder establecer la comunicacion de manera segura y facil, teniendo en cuenta que se debe

actualizar dicha ip en los equipos poder trabajar dentro de dicho rango.

Ethernet/IP

llustracién 22-3 Red Ethernet/IP.
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Comunicacion.

Antes de dicha comunicacion y cambios de ip, se descargan los archivos ESD para asi ser
instalados en el PLC CompactLogic L23E.

En cuanto a la instalacion del archivo, este se debe instalar en el programa RSLinx Classic
(Software de Comunicacion Allen Bradley) teniendo el PLC conectado a la computadora a
través de un Cable Ethernet configurado previamente con sus respectivas direcciones IP para

obtener una éptima comunicacion entre computadora 'y PLC.

IP PC.

Para cambiar la IP del pc se realizan los siguientes pasos:

1.  En el panel de control, se debe hacer click en la opcion RED e INTERNET, se abre

“Configuracion de Red e Internet”.

& Configuracién - X

Configuracion de Windows

g Sistema Dispositivos D Teléfono Red e Internet E;-/j Personalizacion
Pantalla, sonido, notificaciones, 2l Bluetooth impresoras, mouse Vincular Android o iPhone Wi-Fi, modo avidn, VPN Fondo, pantalla de blogueo
energla

B— - . - .
a—  Aplicaciones p\ Cuentas (D$ Hora e idioma @ Juegos ( 17. Accesibilidad
B Desinstalar, valores Cuentas, correo electrénico, A Vaz, region, fecha Barra de juegos, DVR, = Narrador, lupa, contraste alto
predeterminados, sincronizar, trabajo, familia retransmisidn y modo de juego
E.I Privacidad N Actualizacion y seguridad Buscar
/

Ubicacién, camara Windows Update, recuperacion,

copia seguridad

Idioma, permisos, historial

lustracion 23-3 Configuracion IP PC 1.
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2.

Al abrir se dirige a la siguiente pantalla, donde se sebe hacer click en “Cambiar

opciones del adaptador”.

Estado

Estado de red (Tienes alguna pregunta?
Obtener ayuda

g @ Ayidanos a mejorar Windows

Envianos tus comentarios

No esta conectado
No estas conectado a ninguna red.

Mostrar redes disponibles

Cambiar la configuracion de red

3 Cambiar opciones del adaptador
Visualiza | deredy de
conexidn.

% Opciones de uso compartido
Decide qué quieres compartir en las redes a las que te conectas.

Ver las propiedades de red
Firewall de Windows.

Centro de redes y recursos compartidos

lustracion 24-3 Configuracion IP PC 2.

Luego de realizar la instruccion anterior, se abrira una ventana que se muestra en la
siguiente imagen, en donde hacer click derecho en el icono que diga “ETHERNET”,

posterior a esto, entrar a propiedades.

U&F Conexiones de red - ] X
4 @ > Paneldecontrol » RedeseIntemet » Conexiones dered » v & | Buscaren Coneiionesdered
Organizar v Deshabilitar este dispositivo de red  Diagnosticar esta conexién ~ Cambiar el nombre de esta conexién ~ Cambiar I configuracin de esta conexién B m @
Ethernet - GRS
;. Cable de red desconectad{ @) Desactivar
3 @ Realtek PCle FE Family Cor Estado 956...
Diagnosticar
& Conexiones de puente
Crear acceso directo
@ Eliminar
& Cambiar nombre
% Propiedades
2elementos 1 elemento seleccionado F==

llustracion 25-3 Configuracion IP PC 3.
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4. Al entrar en propiedades, se abrird una ventana mas pequefia en donde se debe buscar
y seleccionar con un click la opcion que dice “Protocolo de Internet version 4
(TCP/IPv4) y al seleccionar hacer click en propiedades.

5 Propiedades de Ethernet X

Funcones dered  Uso compartido

Conectar con
¥ Reatek PCle FE Famiy Cortroler

Configuresr.
Esta conendn usa los spuentes elementos
v ERCierte para redes Mcrosoht ~
v T Uso companido de archivos @ Imprescras para redes M
¥ 5P Programadr de paquetes GoS
EAPR Protocolo de Intemet version 4 (TCP/IPv4)
C] 4 Protocolo de mutiplexor de adaptador de red de Mecros
¥ 4 Controlador de protocolo LLDP de Mcrosoft

¥ 4 Protocolo de ktemet version 6 (TCP/IPvE) v
< >

Instalar. Oesnesy PM " |
Descripodn

Protocolo TCP/IP. B protocolo de red de &rea externa
precetenmnado que permte L) ComUNICacin entre varas
redes conectadas entre 3|

Aceptar | Cancelar

llustracion 26-3 Configuracion IP PC 4.

5. Al finalizar se abrira una ultima ventana, cuya informacién que se observa es la ip que
tiene el pc. Por lo tanto, segun el rango de ip que se necesite para poder comunicar los
3 equipos (pc, plc, driver) se asignara una ip (dentro del rango permitido) que sea capaz

de enlazarse a los demés equipos y al laboratorio.

.
i L

Funciones dered sy compartido Ma I

gomem Atherg unciones de red | Ly compantide :-e-:‘.ac!c
Eemm Atherc
i : P | I 4 =N b
i Propiedades: Protocolo de Inbernet versitin 4 (TCF/IPw) Propeedades: Protocolo de Intemnet version 4 (TOP/1Pw) =
o Genersl
Es  Puede hacer que b configuracdn IF se asigne sutomdbcamente s la
— red es compatble con ests funconaldad. De lo contranio, deberd Pmﬁfumuhmmﬁ'mmmm_nh
3 tar £or ol ad ador de red cudl es ba corouraddn IP red &3 compatible con exta funcionaldad, De lo contraria, deberd
i apropisda corguiter con el administrader de red oudl es b configuracidn P
9 . apropeada.
] . .
; (2 Olsberser Ly dreccide TP automd beamente () Obtener una direciin IP sulombticamants
] () Usar L siguserite: drwcoidn TP () Usaxr I sguienite drecsin 1P
5 Darecoidn I 192 . 168 . 10 . 45 Direcciin P! [0 . 4.8 .w,d]
3 . r 1 . .
) Miscara de gubred: | 255.3255.256. 0 | Miscars de subred: 85 , 255, 255, 0
= Pusrts de enlace pradeterminbda: [ 192 .168 . 10 . 1 ] Pusrta de erlace predetermnads: .4 .8 .1
Cbiterer ls dinecoidn del servidar DNS automdboasents Obiener b drecodn del servidor DNS automd Bcamente
() Usar las siguientes drecoiones de servidor DHS: (@ Usar las siguientes dreccones de servidor DRS:
Sarvidor DS preferida: ] Servdar DN prefendo: [
Servidor DS alternative: [ . .11 Servidor OIS altematvo:
[Dvabder confguracein ol sl Oipsciores ayvanzades. . Dlvalsctar corfiguraadn al sale Opoanas iyvanrades
elarme
- [Caceear ] | concea [Chcwr ] | cancelr

lustracion 27-3 Configuracion IP PC 5.
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IP PLC.
Luego de realizar el cambio de ip en el pc, procedemos al cambio de ip en el PLC, esto es
muy necesario para, primero que todo, instalar los archivos EDS que nos permitiran

reconocer el driver en el plc.

1. Como primer paso se abre el programa RSLINX CLASSIC ubicado en el escritorio

como acceso directo o también en inicio.

 Fle Edt View Communications Station DDE/OPC Security Window Help
@ &) 218 Bl %)
W puieomss_Fateh | 183 ] Sromaeg deves

e
= g ABETHIP-1, Etn
=|- W 104555, 1769-L23E-QB1 Ethernet Port, 1769-L23E-QB1 Ethemet Port
- ]D Backplane, CompaciLogix System
L2 ] 00, 1769-L23E-Q81 Compactlogix Processor, Pruebal
¥ 01, 1769-L23E-Q81 Ethernet Port
* ﬂ 03, Local 1768 Bus Adapter, VALT69/A

4 & 104556 PanefView Plus 6 700, PaneiView Plus 6 700

For Help, press F1 KUM 03/21/19 [01:32 PM

lustracion 28-3 Configuracion IP PLC 1.
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2. Ya abierto el programa, teniendo en cuenta que ya se cambio la ip del PC y que este
junto al plc estén conectados, se observa en la pantalla la cpu del plc y con esto la

direccidn ip que tiene el equipo.

—
&k file Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help

@] & 218 |ie] ¥

¥ Autobrowse | ols !I Not Browsing
= E Workstation, PC-01-PC Em
# g UnGateways, Ethemet Backplane

x
=) g AB_ETHIP-1, Ethemet Compaction

=
= () Backolane. Compactiogix System
+ ] 00, 1769-1236-QB1 CompactLogix Processor, Pruebal
% 01,1769-L23€-QB1 Ethernet Port
<+ ﬂ 03, Local 1769 Bus Adapter, VA1769/A
+ h 10.4.5.56, PanelView Plus_6 700, PanelView Plus_6 700

NUM 03/21/19 | 0132°PM

For Help,press F1

llustracion 29-3 Configuracién IP PLC 2.

3. Cuando se observa la IP que tiene el equipo, se selecciona con click derecho para
luego hacer click en “MODULE CONFIGURATION”.

ok File Edit View Communications Station DDE/OPC Security Window Help
= &) 2|8 |)iz| |
7 Avctiowse iln_.ﬂ Nt Browsing
= Ewa.maump{-m-x m
# g LinkGateways, Ethernet Backplane
& CompactLog...
= g ABETHIP-L Etmemet mpoctag
SR B 104555, 1762
= ) sackeia
5 ; 4o Driver Diagmastics
: Configure Driver
W 0L Ugload EDS file from device
# j 03 Security.
<+ r.- 10:4.5.56, Par Device Properties
Module Statistics
Module Configuration

For Help, press F1 UM [ (032119 [0132°M

lustracion 30-3 Configuracion IP PLC 3.
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4. Luego se abrira una ventana en la cual aparecen algunos datos del plc, por lo que se
debe seleccionar y entrar a “PORT CONFIGURATION” en donde se encuentra la ip

para asi ser modificada.

W Fe Edit View Communications Station DOE/OPC Security Window Help
| % I8 8lie| ¥

[ Auobrowse | EI'_" ﬂ Not Browsing

= gwuhmmpc-m-x AB_ETHIP-1\10. .% v X))

4 g5 Uk Gateways, Etheret General] PortConbgueaton
= g ABETHIP-1, Ethernet Network Conbigurabon Type
= ¥ 104555, 1769-123E-QB1 Ethemet Port, 1769-123€-QB1 Ethd| 9 Snsc Dynamic
- @summ.mmpmnogmsmm g
* g 00, 1769-L236-QB1 Compactlogix Processor, Profd | e = 3 .
% 01, 1769-L23€-QB1 Ethemet Port i 5 e o
* i 03, Local 1769 Bus Adapter, VALT69/A iy Ao o 5 5 .
[=F & 104556, PanelView Pius_6 700, PaneiView Pius_6 700 imory e 5 5 = =
+ Backplane, 1789-A17/A Virtua) Chas:
B9 e saak i imd Secondary Name o > 0 >
Sarver
Doman Name
HostName

] Autornegotiste port speed and duplex
Current Pot Speed

Cument Duplex

Status Notwork inerface Corfigured

) [ oo |

For Help, press F1 NUM 03/21/19 [01:35PM

lustracion 31-3 Configuracion IP PLC 4.

5. Posteriormente se procede a cambiar la IP por una que esté dentro del rango a utilizar
y que se pueda conectar a la red del laboratorio 1. Finalmente se da click en aplicar y

aceptar.

¥ File Edit View Communications Station DDE/OPC Security - Window Help

2| &l S13) |liz| ¥

¥ Autobrowse | o[ m| voeomng

= I wonstation PC-01-5C AB_ETHIP-1\1045 @! 2 i
% g UnxGateways, Ethernet Geneeal] Port Conbiguraton
< z‘?! AB_ETHIP-1, Ethemet Network Conbiguraton Type

= % 104555, 1769-L236-QB1 Ethemet Port, 1763-1236-QB1 Etnd e Oyoemic

- @ Backplane, CompactLogix System confgu ‘
+ j 00, 1769-123¢-QB1 Compactlogix Processor, P | 0 T i
% 01.1769-123€-QB1 Ethernet Port bl e %5 25 %% 0
@ [ 03 tocal 1769 8us acapter varzena A R T R
= § 104556 PaneiView Pius_6 700, PanelView Pius 6 700 PamayName o o ] o
< ) Backpiane, 1789-A17/A Virtual Chassis Secondery Hiema
Saar 0 0 0 0
Doman Name.
HostName:

¥ Autornegosate port speed and duplex
Cument Port Speed: 0
Current Duplex:

Status Network Intartace Coréguied

([ pcepm ] [ comcan

For Help, press F1 NUM 03/21/19 1 01:35PM

llustracion 32-3 Configuracion IP PLC 5.
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Instalacion archivos EDS.

Para comenzar con la instalacion de la libreria del Movidrive (tarjeta de comunicacion
DFE33b) es necesario descargar y tener en una carpeta los archivos EDS a instalar en el PLC.
1. Primero que todo se debe abrir el programa que ayudara a la instalacion de los
archivos, este se llama “EDS HARDWARE INSTALLATION TOOL” el cual se

puede encontrar en la busqueda de inicio. (Tener en cuenta que esté instalado al igual

que el RSLINX y los softwares que se usan para poder llevar a cabo todo tipo de
configuraciones). Al abrirlo aparecera una ventana, en la que se debe hacer click en

“ADD” para poder agregar los archivos a instalar.

This tool allows you to chanqe the hardware descripﬁ 3
information currently installed on your P '

Launch the EDS Wizard and add selectod hardware descripion files only,

Launch the EDS Wizard and remove selected hardware description fles
only.

Remove

lustracién 33-3 Instalacion archivo EDS 1.

2. Al hacer click en ADD se abrird una ventana en donde se debe seleccionar la
ubicacion de los archivos para luego, al encontrar la ubicacién, hacer click en aceptar

para que el programa los busque en esa carpeta al instalarlos.

Rockwell Automation's EDS Wizard. 2 Rockwell Automation's EDS Wizard. [——— ——
Registration Registn
Elecvonc Data S " your system for use in Rockwed poicato Tieevsee ota Sho i {3} will b acided o your sysiem for use in Rockwed Auiomaton applcabons

€ Rogister a segle fie  Register a single fis

[ @ Rogiswra dreciary v ofEDS flgs [ Loakin sublolders

Intolger
[F Biowss. ‘

@ Register a direcory of EDS fies

Infolder

e

< EDS FLES (F:) ‘

l) ere ia an icon e (ico) with om e ico) e sare a3 i M) fou e kg i B3
mg Wl bo associated with 8 1 ng il e aasocistoc il o vk

<<<<< Next To perform an installaton 1! on the la(s). cick Next

llustracién 34-3 Instalacién archivo EDS 2.

41



3. Posteriormente, al hacer click en siguiente, se muestran los archivos a instalar ya
encontrados por el programa. Se debe seguir haciendo click en siguiente para cargar
los archivos.

et oo 05 e ST o T I 0 1 8 oo 5 ———

EDS File Installation Test Results Il change Graphic image
The . ge hat adevice.

Product Types.

@ & Installaton Test Resuls
¥] FASEWISEW_EDS-ENP_DFEX)_ V1-NSEW-MOVIORIVE-OFE3I8 eds -
| FISEW\SEW_EDS-ENP_DFE33_V1-JISEW Gateway-DFE338 eds (G4 Jooa. = ﬁ Viendor Specite Type
¥ FASEW_EDS-ENP_DFEI3_V1-3\SEW-MOVIDRIVE-DFEXI8 eds
| FASEW_EDS-ENP_OFEI3_V1-31SEW-Gateway DFEXI8 eds z SEW-MOVIDRIVE-DFEX08

SEW-GATEWAY-DFEE
SEW-MOVIDRIVE DFE3S
' SEW-GATEWAY-DFEIB

<Awss Siguierte > cancatar |

<arss | Siguene> |  Cancelar

llustracién 35-3 Instalacién archivo EDS 3.

4. Finalmente, al hacer click en siguiente, se muestra por ultima vez los archivos a
instalar para comenzar la carga. Por ultimo, se visualiza una ventana en la que
debemos hacer click en finalizar, en ese momento los archivos EDS ya estaran

instalados y todo listo para poder conectar el driver, plcy pc.

Rockwell Autemation's EDS X
|| Final Task Summary i |
“This i 3 rewiow of o task yOU WaNt 12 Complet. -
l 1( &
P
2 Youwauld ke o registed the fol waces

SEW-GATEWAY-DFE3S

e [oems] | coomm | [

lustracion 36-3 Instalacion archivo EDS 4.
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IP MOVIDRIVE.

Luego de la instalacion exitosa de los archivos EDS se procede a cambiar la ip del controlador

del servomotor, para esto se deben seguir pasos para hacerlo de manera correcta.

1. Enprimer lugar y antes de comenzar a configurar la ip en el software se debe cambiar
el switch (DEF IP) que trae la tarjeta DFE33B. Este switch tiene mucha relevancia ya
que permite cambiar la IP (0) o también volver a la IP que traia de fabrica (1). Por lo

tanto, disco switch debe estar en el valor cero para poder configurar una IP.

AS =%
ETHERNET/ IP I 0 1

s |

ETHERNET/ IP

MAC-1D :00-0F
69-04-E2-61 MAC-1D:00-0F
IP: 69-04-E2-61

IP:

llustracion 37-3 Configuracion IP DRIVER 1 (Tarjeta de comunicacion DFE33B).
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2. Luego de cambiar de estado el switch, para llevar a cabo el cambio de ip del
controlador es necesario abrir el programa llamado “ADDRES EDITOR” para asi

acceder a los datos de ip del driver. Este programa se encuentra en inicio, en el

paquete de herramientas que nos facilita SEW MOVIDRIVE.

£

Address Editor

llustracion 38-3 Configuracion IP DRIVER 2.

3. Al abrir se muestra una ventana en donde se debe seleccionar el tipo de conexion del

movidrive con el pc, en este caso, mediante red ethernet.

DDRESS EDTOR

o _—

PCinlerface

o

o @ Please choose the req!

- D X
o
2
Unitinterface
comy
-~ Diagnostc
( d e inotace
Emomet
intertace
== f '—n
) t
X Cw L e €

lHustracion 39-3 Configuracion IP DRIVER 3.
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4. Al seleccionar el tipo de conexion se dirige a los datos de ip del movidrive, esto
permite ver la ip que tiene el controlador antes de ser modificada.

e —— [ M R
lustracion 40-3 Configuracion IP DRIVER 4.

5. Para modificar la IP se hace click en la que muestra el controlador, asi se da paso a
escribir la nueva IP, que es la que debe estar dentro del rango del laboratorio para

lograr la comunicacion con los otros dos equipos (PC-PLC).

B MOVITOOLS® MotionStudio ADDRESS EDTOR - O X

@B 0. ¢
[2s.25.2%. 0
[G.0.0.0

X Coce [@ B | Oowioss @)

lustracion 41-3 Configuracion IP DRIVER 5.
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6. Luego de escribir la IP que se utiliza para comunicar los equipos, se presiona “enter”,

sin embargo, al hacer click en “download” se muestra un cuadro de texto en el que se

debe hacer click en “aceptar”.

X e |@

llustracion 42-3 Configuracion IP DRIVER 6.

7. Finalmente se debe reiniciar el controlador, esto es posible al desconectar y conectar
nuevamente el driver a la red trifésica.
Al buscar conexién nuevamente en el programa este mostrara la nueva ip con la que

sera posible trabajar en comunicacion con los 3 equipos.

X o (@ oa | owew 8 Eme—— X < (@ o | oo @)

lustracion 43-3 Configuracion IP DRIVER 7.
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Comprobacién de comunicacion.

Finalmente, luego de hacer las configuraciones necesarias para establecer la comunicacion,
se procede a conectar y verificar que el RSLINX reconozca cada uno de los equipos a

comunicar tal como se muestra en las siguientes imagenes.

Station DDE/OPC Security Window Heip

» (]
1769-L236-Q..  SEW-MOVID.
- met Port, 1769-L23E-QB1 Ethemet Port

For Help, press 1 NUM 0372119 [0157 M

llustracién 44-3 PC, PLC, DRIVER comunicados mediante ETHERNET/IP.

Tal como se muestra en las imagenes, el RSLINX automaticamente logra reconocer al PLC,
PC y DRIVER, esto significa que ya existe una comunicacion entre los 3 equipos debido a

la conexion mediante ethernet ya hay una transmision de datos.
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Capitulo 4: “Configuracion CompactLogic y Movidrive.
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Configuracion entre CompactLogic y Movidrive.

Como se menciond anteriormente, esta a disposicion el PLC Allen-Bradley CompactLogic
L23E, quien en teoria es compatible con el protocolo Ethernet/IP al igual que el variador de
frecuencia MDX61B con su moédulo de comunicacion DF33B. En el sitio oficial de SEW
Eurodrive se logré encontrar un manual de configuracién entre el MDX61 y un PLC Allen-
Bradley “CompactLogic L32E”, (no del “CompactLogic L23E”) en el cual se logra la
comunicacion entre ambos dispositivos. Los PLC al no ser de un mismo modelo, es posible
que no exista un resultado 6ptimo y esperado.

Para iniciar la configuracién entre ambos equipos serd necesario contar con los programas
RS LINX Classic y RS Logix 5000 para que por un lado se pueda corroborar que los
dispositivos (PLC, Variador de Frecuencia y Computadora) cuenten con una direccion
similar entre si para que estén dentro de una misma red y asi intercambiar datos de forma
correcta como también para configurar e implementar la programacion y configuracion de
estos dispositivos.

A continuacion, se mostrara el paso a paso para la configuracién de ambos Dispositivos:

Configuracion PLC CompactLogic L23E.

Luego de verificar que los equipos estén conectados y en linea, se procede a iniciar el
programa RS Logix 5000, en cuanto se abre se visualiza la estructura en arbol en la mitad
izquierda de la imagen. Dentro del directorio “I/O Configuration” (en la estructura en arbol)
hay que seleccionar el registro “1769-L23E Ethernet Port LocalENB”, luego pulsar el boton
derecho del raton y seleccionar la opcion “New Module”. Después de seleccionar la ultima
instruccidn aparecera en pantalla una ventana llamada “Select Module Type”.

Dentro de la ventana “Select Module Type” hay que seleccionar el elemento “ETHERNET

MODULE?” en la categoria de “Communications”, luego confirmar la seleccion con <OK>.
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lustracion 45-4 Configuracion CompactLogic L23E 1.

Una vez seleccionado el boton <OK> aparecera en pantalla una ventana llamada “NEW
MODULE”. En primer lugar, hay que indicar el nombre del nuevo médulo en el cual se
almacenaran los datos de los Controller Tags, en seguida se selecciona en “Comm Format”
“Data — INT” ya que los datos de proceso en el DF33B siempre tienen un tamafio de 16 bits
(INT). Es muy importante indicar la direccién IP del modulo que vamos a agregar, en este
caso es la direccion IP 10.4.8.15 que corresponde a la tarjeta de comunicacién DF33B.

Es importante también indicar los valores de “Connection Parameters” que estan indicados

en la siguiente imagen. Estos valores son recomendados por la compania “SEW”. Luego de

Completar todos los campos mencionados se procede a seleccionar <OK>.
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New Module N

Type: ETHERNET-MODULE Generic Ethemet Module
Yendor: Allen-Bradley
Parent: LocalENB '
Name: [DFE338_Option — Connection Parameters
Description: = Instance: ~ Size:
Input [130 =
| ouww [ [10 =] nebiy
CommFovmatlData-INT 3 ‘ - ‘
Address / Host Name igustion | =
% |P Address: I Status Input: I I
" Host Name: I Status [Hutput I
¥ Open Module Properties [ ok | concel |  Heb |

lustracion 46-4 Configuracion CompactLogic L23E 2.

Luego de la pasada configuracion aparecera la siguiente ventana “Module Properties:

LocalENB” el cual tambien es sumamente necesario indicar la velocidad de transferencia de

datos. En este caso el valor RPI sera de 10.0 ms. Para finalizar con la configuracion en RS

Logix 5000 solo queda por seleccionar <Apply> y luego <OK>

x
General Connection I Module Iriol
Bequested Packet Interval [RPIE | 0.0 3: ms (1.0-3200.0 ms)
[~ Inhibit Module
I~ Major Fault On Controller If Connection Fails While in Run Mode
I~ Use Scheduled Connection over Controliet
—Module Fault
Status: Offfine | (1].4 I Cancel | Apply Help

llustracion 47-4 Configuracion CompactLogic L23E 3.

La finalidad de esta configuracion es poder integrar el modulo DF33B MOVIDRIVE al

proyecto correspondiente al PLC CompactLogic L23B y poder comunicar ambos

dispositivos, obtener también una Lectura y Escritura entre éstos.
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Configuracion Movidrive MDX61B.

Para controlar el variador de frecuencia a través de Ethernet/IP es muy importante ajustar los
parametros de éste. También hay que considerar de que esta configuracion hay que realizarla
una vez ya configurado el Médulo de Comunicacion DF33B.

A continuacion, en la ventana de opciones del variador de frecuencia habré que indicar ciertos

valores o estados las cuales se muestran en la siguiente imagen.

TR B NDD

|

ax

(=]

g.

3

=128 MOVIDRIVE®E parametess
B L Display vahues
=123 1.. Setponks/integrators
3 10 Setpont preselecton
(=] 11. Analog input 1 (B-10V)
(=] 12. Analog inputs option
[=! 13 Speed ramps 1
[=5] 14. Speed ramps 2
|=5] 15 Motor patertiometer function
~=| 16. Fzd setpoints 1
| 17 Fried setpoits 2
@ 2. Cortroller patarmoters
=3 3. Mol paramelers
4., Reference sugnal:
B 5. Cortrol unctons
2l 6. Termina assignment
m ED. Binary inputs basic unil
~= B1. Binary inputs oplion
[=] B2 Binary oulputs basic unil
55| B3 Binary oulputs ophon
1= B4 Analog outputs option
| B3 7. Contol functions
=2 B Unit funchions
1= B0, Setup
|=5 81, Senal communication
=] 82 Biaking operzhon
[=5] B3 Fault responses
|77 BA. Reset bahavicr
= B Scaling speed actual vakie
[=] 5. Modulation
[ B7. Process data parameter settir
=] B8, Senal communscahon SBus 1
| == B9 Senal communcaion $Bus 2
- @& 9. IPOS parameters
[+ B Apohications
1[0 ApolicationBulder spplications
= Manual operaton

e

+

- [#

_.!:E 10 Setport preselsction

100 Setpoint sousce [Freldbus
101 Corirol source [Feldbus
102 Frequency scaling  [kHz] {10 00

18 60. Binaty inputs basic unit

600 Binasy ingut D101 ¥ [Ho funchion

601 Binasy input D102 [ [Na function

602 Binary input D102 [ [Ha funcion

603 Binasy ingut D104 T [No function

604 Binasy ingut DI0S ™ Mo funciion

605 Binasy input D106 [ [Ha funciion

606 Binary input DIDT [ [Ma funciion

uuuuuqu qu

__!E 87, Process data parameter seffing

b
x

870 Setpaint desciipton P01

Itar'lrol word 1

871 Setport descipson P02

IS:! speed

672 Sexpaint desciipson P03

|Mo function

873 Actual value descrption P11 [Status woid 1

874 Actual value desciplion P12 [4ctual speed

875 Actual value descrption PI3 [Apparent output current

876 PO data enable [res

LafbedLaflefbefLa]Led

llustracion 48-4 Configuracion Movidrive MDX61B 1.

Finalizada esta corta configuracion, a continuacién, se comprobara en el programa RS Logix
5000 si efectivamente existe comunicacion de lectura y control. Hay que recordar de que esta
configuracién corresponde a un PLC diferente con el que se trabajo.
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Prueba de Comunicacion entre SEW Movidrive y PLC L23E.

RSLogix 5000 - Comunicacion_SEW_Compactogic [1769-123E-QB1] - [Controller Tags - Cor
Fle Edt View Search Logic Communications Tools Window Help

T T T = Ve - TRV
Offline E:. II:EEN E‘ Pait: [AB_ETHIP-1V10.4 8 35\Backplanstl ;I@I

No Forces

I BaT
Mo Edis 2 in T I = I A ) A e | 0
B|| i Favorites T Tmerc:
(£ Contraller Comunicacion_SEW_Compactogic = Scops: |ﬁ€|Enmum:a:mmSj SML' Shiws Al
o T e | [Neme o [Value FoceMask €| Syl Data Type Desciption
(23 Power-Up Handler [-DFE33B_DptionC i [-.-1 AB:ETHERNET_
2450 Tasks DFE336_Optior| i {-..1 AB:ETHERKET_.
68 MainTask DFE338_Option:0 { [-.-1 AB:ETHERNET_
CFJ MainProgram Local1:C fs fizoci) AB:Embedded_|0..
ot uuns?eduled Programs | Phases Lonil] i fooed 6 Embedded_I0
= lotion Groups
£ Ungromed Aces Local2C I3 oS! B Embedded 0.
631 Add-On Tnstructions Localzl i {-..1 4B:Embedded_0..
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L User-Defined
- Strings
L Add-On-Defined
Predefined
Module-Defined
~[3 Trends
=45 1O Configuration
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lustracion 49-4 Prueba de comunicacion entre SEW Movidrive y PLC L23E 1.

RSLogix 5000 - Comunicacion_SEW_Compactogic [1769-L23E-QB1] - [Controller Tags - Comunicacion_SEW_Compactogic{controller)]
Fle Edit View Search Logic Communications Tools Window Help
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(3 Trends FF-DFE338_Option 1. Data[8] 0 Decimal INT
= 3 10 Configuration [+-DFE33E_Option | Datal9] 0 Decimal INT
e %WE“‘“E‘“HMQE‘ System DFE338_Dption:D To..} To..} AB:ETHERNET
1769-.23E-QB1 Comunicacion_SEW/_Compactogic
[ 4¥ 1759-L23E-QB1 Ethernet Port LocalENE Locat1.C {.-.} {---1 AB:Embedded 10
- Ethemet LocatT:l {..1 {..1 AB:Embedded 1]
& 1759-123E-QB1 Ethernet Port LocalENE Local:2.C foool foool AB:Embedded 0...
ﬂ ETHERNET-MODULE DFE338_Option Laocal2:1 {...1 {...} AB:Embedded O
| Conoadtis Loca [ Local2.0 [ [ AB:Embedded_0..

lustracion 50-4 Prueba de comunicacion entre SEW Movidrive y PLC L23E 2.
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lustracion 51-4 Prueba de comunicacion entre SEW Movidrive y PLC L23E 3.

EI PLC Allen-Bradley L23B en su programa RS Logix 5000 indico lo que se puede visualizar
en las imagenes anteriores.

Se pueden ver diversas variables con valores “1”’ y “0” las cuales representan solo lectura ya
que se intentd modificar o escribir en estas lo que fue imposible.

Hay detalles los cuales llaman la atencion, ya que en la variable DFE33B_OptionData[1]
muestra valores los cuales varian cada vez que se acciona el Variador de frecuencia desde las
entradas de este. Esto confirma que existe comunicacion y existe por sobre todo un
intercambio de datos entre ambos equipos. También se logra modificar esos valores
moviendo el eje del servomotor con la mano, e indica nimeros positivos y negativos en

cuanto al sentido que gira el eje.

[t Tasks [ HFUFE S55_U pUOML U 3ta feunt faeap|mEx 201 AU
=168 MairTask = DFE338_Mptionc| [ [--1 AR-ETHERNET_
- 155 Marrogram =1 DFE338_Optioril. Data [N {...}|Decimal INTH0]
& Sﬁﬂg:?::ied Programs [ Phases FF-DFE338_Option . Data[0] 262 Decimal INT
.23 Ungrouped Axes [+-DFE336_0Option:|.Data(1] 1] Decimal INT
—[77 Add-On Tnstructions [+-DFE33B_Optior: |.D'ata[2] 2 Decimal INT
=X ﬁ Data Types [+-DFE338_Option:|.Data[3] a Decimal INT
L ear Nafined R . rooeran ~ [ wiT

lustracion 52-4 Prueba de comunicacién entre SEW Movidrive y PLC L23E 4.
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llustracion 53-4 Prueba de comunicacion entre SEW Movidrive y PLC L23E 5.

lustracion 54-4 Prueba de comunicacion entre SEW Movidrive y PLC L23E 6.

A pesar de esta experiencia se comparo el resultado que muestra el manual de configuracion
que recomienda SEW del PLC Allen-Bradley L32B, quien muestra un comportamiento

distinto a nuestro resultado con el PLC Allen Bradley L23B. A continuacién, se mostraran
iméagenes de la comparacion.
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Scope: |@ Camunicacion_Sj Show... Show Al

PLC Allen-Bradley L23E.

Mame & | Walue & | Force hask + | Shple Data Type [
=] DFE338_OptionC [ [ AB:ETHERMET_
[+I-DFE33E_Option:.C.Data ool {aua]|Hex SINT[400]
=I-DFE338_Opiorel [ ... AB-ETHERMET_..
[/ DFE338_Optior:l.Data 1.} {-..}|Decimal INT[10]
[+-DFE33B_Optior:|.Datal0] 262 Decimal INT
[+/-DFE33B_Optiar:].Data[1] [1] Decimal INT
[ DFE338_Optior:|.Datal2] 2 Diecimal INT
[+-DFE33E_Option:|.D'atal3] [1] Decimal INT
[+-DFE338_Optiore|.Datal4] [ Decimal INT
[ DFE338_Option:|.Datal5] [ Diecimal INT
[+-DFE33E_Option:|.Data[k] [1] Decimal INT
[¥-DFE338_Optiore|.Datal7] 0 Decimal INT
[ DFE338_Option:|.Datald] [ Diecimal INT
[+-DFE33E_Option:|.Data[d] [1] Decimal INT
[#]-DFE338_Dptior:0 [ [...] AB:ETHERMET_.
[+ Locak1:C fooclh {...] AB:Embedded |0
[+-Lacat1:l fooal foocd AB:Embedded |0..
[F-Locat2:C Ioea} {ann] AB:Embedded 0.
[ Locak2:| {...} {-..1 AB:Embedded 0
[+-Locak2:0 Mooal) f---1 AB:Embedded_0...

lustracion 55-4 Comparacion PLC L23E y L32E 1.

PLC Allen-Bradley L32E.

# Controller Tags - Sample(controller)

Scope: | §aSample -| Show.. | Showal

|| Name & IAias Folealange Style Descrption
SEW _Diive Process-data
| 10 words | Piocessdata fiom Diive
|INT Hex | StalusWord 1
2 IﬁT H&iActual Speed
= JNT |Hex ;Apparenlomputtmm
INT Hex  |IPos-Pi_wordd
[INT Hex  |IPos-Pi_wordS
[+-Movidrive. Pl.wordé INT Hex IPos-FI_word6
| \T";'Movidrive.Ptvmd? INT Hex 1Pos-PI_word?
[+ -Movidiive.Pl.word8 INT Hex IPos-Pl_word8
[+-Movidrive. Pl.word9 INT Hex Pos-P1_word3
[+-Movidiive. Pl.word10 [INT Hex  |IPos-FI_word10
|| E-Movidive.PO | |10_words |Process-data
& Movidive PO.word1 INT Hex | ContidlWord 1
|1 EBMovidive PO.word2 | JINT Hex | Set Speed
[+ Movidiive. PO.word3 {INT Hex Mo Function
-Movidive PO.wordd | [INT Hex  |IPos-PO_wordd
i Movidiive PO word5 INT Hex |IPosPO_words
|| [ Movidive PD.wordS INT Hex |IPosPO_words
[+ Movidiive PO.word? INT Hex  |IPos-PO_word?
i+ Movidiive PO.word8 | [INT Hex |IPos-PO_wordd
1+ Movidrive. PO.word3 INT Hex  |IPosPO_wordd
+ Movidiive PD.word10 | [INT Hex |IPosPO_word10

llustracion 56-4 Comparacion PLC L23E y L32E 2.

Claramente se puede observar que ambos resultados son distintos en cuanto a las diferentes
variables que se muestran. Se menciona en el manual de SEW que existe control y lectura
del PLC L32E, en cambio, nuestro resultado solo arrojé o mostro lecturas puntuales, como
el detalle mencionado anteriormente. Tambien una de las principales diferencias son las
descripciones de las variables, las cuales en el PLC L32E son descripciones muchos mas
precisas y deja muy en claro que la tarjeta de comunicacion DF33B es completamente
compatible con este. Mientras que con el PLC L23E la tarjeta de comunicacion DF33B no
es del todo compatible ya que muestra solo lecturas de unas pocas variables. Una de las
causas de este detalle en cuanto a la comunicacién puede ser de que el PLC L23E tiene mas
limitantes que el PLC L32E, el cual este ultimo puede ser un equipo mas depurado y

preparado para este tipo de conexion y comunicacion.
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Capitulo 5: “Soluciones”.
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Soluciones.

A pesar de que se haya logrado una comunicacion entre el PLC Allen-Bradley CompactLogic
L23E con el variador de frecuencia SEW Movidrive MDX61B, esta fue muy bésica a lo que
esperabamos. En cuanto a los dispositivos existentes en laboratorio solo hay un PLC que
tenga un protocolo de comunicacion Ethernet/IP, es el PLC CompactLogic L23E, que fue
utilizado para esta investigacion y experiencia. Por otro lado, por parte de nosotros se busco
una solucion para aprovechar los equipos disponibles en el Laboratorio de Electronica.
Nuestra propuesta se basa en que la universidad adquiera una nueva tarjeta 0 médulo de
comunicacion compatible con el variador de frecuencia MDX61B que sea compatible con la
serie de PLC Siemens S7-1200. Para esto la tarjeta corresponderia a un modulo DF32B que
incluya switch. Esta tarjeta trabaja con un protocolo de comunicacion igual al que trabajan
los PLC Siemens S7-1200 (Protocolo PROFINET) y en manuales correspondientes a esta
tarjeta indican la compatibilidad con la plataforma TIA Portal. Existen una gran variedad de

maodulos compatibles con diferentes plataformas, estos son:

B Viodbus/TCP
¥ EEE) PROFINET Profisafe/PROFINET + CAN | &
. LR~ 5

S Cthemet/IP Profisafe/PROFINET _ - 5

lgliui;n

Lt EtherCAT

Ethernet/IP &
8 Modbus/TCP incl
switch

llustracion 57-5 Tipos de modulos de comunicacién.

En la figura anterior se muestran las tarjetas con sus respectivos protocolos de comunicacion,
el cual, también a futuro se pueden adquirir controladores logicos programables e

implementar sistemas nuevos y modernos.
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Conclusion.

Se recomienda realizar estudios de los equipos disponibles en el laboratorio antes de
realizar una orden de compra, para asi evitar conflictos de compatibilidad en cuanto
a comunicacion y asi sacar el maximo provecho de los dispositivos.

Se estudiaron principios basicos de los servomotores y controladores (variadores de
frecuencia), se estudiaron temas de comunicacién de equipos en base a protocolos, se
estudiaron también las diferentes tarjetas o mddulos de comunicacién de los equipos,
se estudiaron manuales de fabrica pertenecientes al equipo.

Luego de estudios realizados se procedid a poner en marcha la comunicacion los
equipos mencionados por supuesto con una previa configuracion proporcionada por
estos. Se concretd la comunicacion de los equipos, pero de una forma incompleta y
muy baésica, por lo que se proporcionaron soluciones para la solucion de este
problema.

Para finalizar este estudio busca incentivar a los estudiantes a que tomen esta

experiencia y estos puedan seguir con las soluciones propuestas.
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