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RESUMEN

El presente proyecto de titulo esta enfocado en la configuracion de un variador de
frecuencia ATV600 marca SCHNEIDER cuyas sefiales son llevadas hacia un PLC AC500
de la marca ABB por medio de la configuracion del OPC Kepserver.

El documento se divide en 4 capitulos donde:

+ En el capitulo 1 tenemos los objetivos generales y especificos

* En el capitulo 2 se presenta informacion tedrica de los elementos a utilizar,
el PLC AC500, el variador de frecuencia, el protocolo Modbus.

+ En el capitulo 3 encontraremos el desarrollo de la experiencia con la
configuracion de cada uno de los elementos mencionados y la lectura final de
la sefial en el sistema.

+ Finalmente, en el capitulo 4 tenemos las conclusiones, donde se explica las

aplicaciones de la experiencia en la industria.

Mediante la configuracion de un nodo modbus ethernet en el OPC kepserver es
posible tomar las lecturas de las variables tanto en el PLC ABB AC500 como del variador
de frecuencia SCHNEIDER ATV600, teniendo los 2 equipos en el OPC es posible realizar
la lectura de las sefiales entre los equipos para implementar un sistema de control.

Esto es un ejemplo de las posibilidades para implementar un sistema de control con
equipos de distintos fabricantes, realizando la comunicacion entre ellos de una forma

confiable para su implementacién en la industria.

AUTOMATIZACION — VARIADOR DE FRECUENCIA — PROTOCOLO DE
COMUNICACION
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ABSTRACT

This title project is focused on the configuration of a SCHNEIDER brand ATV600
frequency converter whose signals are taken to an ABB brand AC500 PLC through the
configuration of the OPC Kepserver.

The document is divided into 4 chapters where:

+ In chapter 1 we have the general and specific objectives

* Chapter 2 presents theoretical information on the elements to be used, the AC500
PLC, the frequency inverter, the Modbus protocol.

+ In chapter 3 we will find the development of the experience with the configuration
of each one of the damaged elements and the final reading of the signal in the system.

* Finally, in chapter 4 we have the conclusions, where the applications of the

experience in the industry are explained.

By configuring a modbus ethernet node in the OPC kepserver it is possible to take the
readings of the variables both in the ABB AC500 PLC and in the SCHNEIDER ATV600
frequency inverter, having the 2 devices in the OPC it is possible to read the signals between
equipment to implement a control system.

This is an example of the possibilities to implement a control system with equipment from
different manufacturers, communicating between them in a reliable way for its

implementation in the industry.

AUTOMATION — FREQUENCY INVERTER — COMMUNICATION PROTOCOL
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CAPITULO |
INTRODUCCION

1.1 Antecedentes Generales

Existe la necesidad de tener un sistema de control que entregue confiabilidad y
versatilidad tanto en operacion normal o cuando se generan condiciones anexas a la
operacién normal de los sistemas para lograr una integracion y automatizacion de equipos de

distintos fabricantes.

Cada vez que se genera un fallo en los sistemas de las industrias y no se cuenta con la
posibilidad de utilizar equipos de distintos fabricantes los tiempos de respuesta son
relativamente largos, debido a que se esta sujeto a disponibilidad de stock que cuenten los
proveedores y los traslados que se deben realizar para la adquisicion. Es por esto que para
tratar de generar una ayuda a la operacion en las industrias y contar con mayor versatilidad
en los sistemas de control para una reposicion de estos equipos sin necesidad que sea de un
mismo fabricante, se sugiere utilizar equipos con protocolo de comunicacion ModBus y asi
lograr tener un control y supervision a través de protocolos de comunicacion para asi evitar
realizar l6gicas cableadas adaptadas a un fabricante y/o tensiones de control especificas,
obteniendo asi la posibilidad de reponer los equipos aun cuando estos sean de distintos
fabricantes, como también la posibilidad de implementar y modificar las l6gicas de control
en forma remota, identificando de manera mas rapida mejoras posibles en el proceso

generando un tiempo de respuesta menor para la optimizacion de recursos y procesos.

Debido a que las industrias cada vez buscan aumentar sus producciones y reducir sus
costos, es de vital importancia optimizar los tiempos de integracion y reposicion de equipos,
como también contar con mas variables de proceso para obtener mayores antecedentes del
funcionamiento de los equipos dado a que cuando existe un fallo, se debe realizar una

revision completa del sistema para detectar las posibles causas del evento.



Por lo que, si se tiene una visualizacion remota del estado y de variables de control del
sistema, se podria generar una reposicion de los equipos mas eficiente obteniendo asi una
mejora importante en el aumento de horas de trabajo en las industrias, lo cual permite obtener

una mayor produccién al final de cada turno de trabajo.

Evaluar la posibilidad de automatizar los sistemas mediante el uso de modbus en
complemento con OPC KepServer para lograr tener visualizacion remota y centralizada del

estado de cada equipo.

Al implementar un sistema robusto con la posibilidad de una supervision y control remoto
de cada equipo, se reduce de manera considerable los tiempos de revision y optimizacion de

los procesos.

1.2 Objetivo general

+ Desarrollar un modelo de control de red mediante software OPC para optimizar la
integracion de equipos de diferentes fabricantes a través del protocolo Modbus. El
objetivo es agilizar la gestion de informacidn y variables de estos equipos, reducir los
tiempos de integracién en sistemas, y, en consecuencia, aumentar la productividad

industrial.

1.3 Objetivos especificos.

+ Instalar y configurar el software OPC KepServer.

+ Configurar un PLC de la marca ABB, modelo AC500, para su conexién a una red
Modbus ethernet y su configuracion en Kepserver.

+ Establecer la configuracion en KepServer para la lectura de variables de un variador
de frecuencia marca SCHNEIDER, modelo ATV600.

* Implementar la comunicacion y lectura de sefiales entre el PLC ABB y el variador
de frecuencia SCHNEIDER a través del OPC KepServer.



CAPITULO I
MARCO TEORICO.

2.1 Protocolo Modbus.
2.1.1 Sobre el protocolo Modbus.

Modbus es un protocolo de comunicaciones situado en los niveles 1, 2 y 7 del Modelo
OSI, basado en la arquitectura maestro/esclavo (RTU) o cliente/servidor (TCP/IP), disefiado
en 1979 por Modicon para su gama de controladores légicos programables (PLCs).
Convertido en un protocolo de comunicaciones estandar de facto en la industria, es el que

goza de mayor disponibilidad para la conexidon de dispositivos electronicos industriales.1

Las principales razones por las cuales el uso de Modbus en el entorno industrial se ha

impuesto por encima de otros protocolos de comunicaciones son:

+ Se disefi6 teniendo en cuenta su uso para aplicaciones industriales
+ Es plblico y gratuito
+ Es facil de implementar y requiere poco desarrollo

+ Maneja bloques de datos sin suponer restricciones

Modbus permite el control de una red de dispositivos, por ejemplo, un sistema de
medida de temperatura y humedad, y comunicar los resultados a un ordenador. Modbus
también se usa para la conexion de un ordenador de supervision con una unidad remota
(RTU) en sistemas de supervision adquisicion de datos (SCADA). Existen versiones del

protocolo Modbus para puerto serie y Ethernet (Modbus/TCP).

Cada dispositivo de la red Modbus posee una direccién Unica. Cualquier dispositivo
puede enviar érdenes Modbus, aunque lo habitual es permitirlo s6lo a un dispositivo maestro.
Cada comando Modbus contiene la direccion del dispositivo destinatario de la orden. Todos

los dispositivos reciben la trama, pero solo el destinatario la ejecuta (salvo un modo especial
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denominado "Broadcast™). Cada uno de los mensajes incluye informacion redundante que
asegura su integridad en la recepcion. Los comandos basicos Modbus permiten controlar un
dispositivo RTU para modificar el valor de alguno de sus registros o bien solicitar el

contenido de dichos registros.

Existe gran cantidad de modems que aceptan el protocolo Modbus. Algunos estan
especificamente disefiados para funcionar con este protocolo. Existen implementaciones para
conexion por cable, Wireless, SMS o GPRS. La mayoria de problemas presentados hacen

referencia a la latencia y a la sincronizacion.

2.1.2 Versiones del protocolo.

Hay muchas variantes de protocolos Modbus, existen versiones del protocolo
Modbus para el puerto serie, para Ethernet, y otros protocolos que soportan el conjunto de
protocolos TCP/IP de Internet:

+ Modbus RTU — Es la implementacién mas comun disponible para Modbus. Se
utiliza en la comunicacion serie y hace uso de una representacion binaria compacta
de los datos para el protocolo de comunicacion. El formato RTU sigue a los
comandos/datos con una suma de comprobacion de redundancia ciclica (CRC) como
un mecanismo de comprobacion de errores para garantizar la fiabilidad de los datos.
Un mensaje Modbus RTU debe transmitirse continuamente sin vacilaciones entre
caracteres. Los mensajes Modbus son entramados (separados) por periodos inactivos
(silenciosos).

+ Modbus ASCII — Se utiliza en la comunicacion serie y hace uso de caracteres ASCI|
para el protocolo de comunicacion. El formato ASCII utiliza un checksum de control
de redundancia longitudinal (LRC). Los mensajes Modbus ASCII estan entramados
por los dos puntos principales (":") y la nueva linea (CR/LF).

+ Modbus TCP/IP o Modbus TCP — Se trata de una variante Modbus utilizada para
comunicaciones a través de redes TCP/IP, conectandose a través del puerto 502.2 No

requiere un célculo de suma de verificacion (checksum), ya que las capas inferiores
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ya proporcionan proteccion de checksum.

+ Modbus sobre TCP/IP o Modbus sobre TCP o Modbus RTU/IP — Esta es una
variante de Modbus que difiere del Modbus TCP en que se incluye una suma de
comprobacion en la carga atil como en Modbus RTU.

+ Modbus sobre UDP — Algunos han experimentado con el uso de Modbus sobre
UDP en redes IP, lo que elimina los gastos generales necesarios para TCP.3

+ Modbus Plus (Modbus+, MB+ 0 MBP) — Es una version extendida del protocolo y
privativa de Schneider Electric y a diferencia de las otras variantes, soporta
comunicaciones peer-to-peer entre multiples masters.4 Requiere un co-procesador
dedicado para manejar HDLC. Utiliza par trenzado a 1 Mbit/s y sus especificaciones
son muy semejantes al estandar EIA/RS-485 aunque no guarda compatibilidad con
este, e incluye transformador de aislamiento en cada nodo. Se requiere hardware
especial para conectar Modbus Plus a un ordenador, normalmente una tarjeta
disefiada para bus ISA, PCl o PCMCIA.

+ Pemex Modbus — Esta es una extension de Modbus estandar con soporte para datos
historicos y de flujo. Fue disefiado para la compafiia petrolera Pemex para su uso en
el control de procesos y nunca alcanzo un uso generalizado.

+ Enron Modbus — Esta es otra extension del estandar Modbus desarrollada por Enron
Corporation con soporte para variables enteras de 32 bits y de punto flotante y datos
historicos y de flujo. Los tipos de datos se asignan utilizando direcciones estandar.5
Los datos historicos cumplen con un estandar de la industria del American Petroleum
Institute (API, por sus siglas en inglés) segun la forma en que deben almacenarse los

datos.

El modelo de datos y las llamadas de funcidn son idénticas para las primeras 4
variantes de protocolos; Solo la encapsulacion es diferente. Sin embargo, las variantes no son

interoperables, ni sus formatos de trama tampoco.

2.1.3 Modelo de Datos Modbus



El modelo de datos en Modbus distingue entre entradas digitales (discrete input),
salidas digitales (coils), registros de entrada (input register) y registros de retencion (holding
registers). Las entradas y salidas digitales ocupan, evidentemente, un bit; mientras que los

registros, tanto de entrada como de retencion, ocupan dos Bytes

La siguiente es una tabla de tipos de objetos proporcionados por un dispositivo

esclavo Modbus a un dispositivo maestro Modbus:

Figura N° 2.1: Modelo de datos Modbus.

Tipo de objeto | Acceso | Tamaho
Discrete input | Solo leer 1 bit
Coil Leer/escribir | 1 bit
Input register | Solo leer 16 bits

Holding register | Leerfescribir | 16 bits

Fuente: Manual modbus.



2.1.4 Formato de la trama

Una trama Modbus esta compuesta por una Unidad de Datos de Aplicacion (ADU),

que incluye una Unidad de Datos de Protocolo (PDU):6

+ ADU = Direccién + PDU + Comprobacion de errores,
+ PDU = Cddigo de funcién + Datos.

Todas las variantes de Modbus usan uno de los siguientes formatos de trama.

Figura N° 2.2: Formato de trama Modbus.

Nombre | Longitud (bits) Funcién

Inicio | 28 Al menos 3 1% Tiempos de silencio
Direccion | & Station address
Funcién |8 Indica el cddigo de funcidn; Por ejemplo, leer los registros de bobinas/retencion
Datos | n=x8 Datos + La longitud se rellenara dependiendo del tipo de mensaje
CRC 16 Verificacidon de redundancia ciclica (CRC)
Fin 28 Al menos 3 14 Tiempos de silencio entre tramas

Fuente: Manual modbus.

Nota sobre la verificacion de redundancia ciclica.:

+ Polinomial: x16 + x15 + x2 + 1 (CRC-16-ANSI también conocido como CRC-16-
IBM, Polinomio algebraico hexadecimal normal siendo 8005 e inverso A00L).

+ Valor inicial: 65.535

+ Ejemplo de trama en hexadecimal: 01 04 02 FF FF B8 80 (Calculo CRC-16-ANSI

desde 01 a FF da 80B8, que se transmite el byte menos significativo primero).



Formato de trama Modbus ASCII (utilizado principalmente en lineas serie asincronas de 7 u
8 bits)

Figura N° 2.3: Formato de trama Modbus ASCII.

Nombre | Longitud (Bytes) Funcion
Inicio 1 Comienza con dos puntos : (Elvalor hex ASClles 3z
Direccién 2 Direccion de la estacion
Funcién |2 Indica los codigos de funcion como leer bobinas / entradas
Datos n=x?2 Datos + La longitud se rellenara dependiendo del tipo de mensaje
LRC 2 Verificacioén de redundancia longitudinal (LCR)
Fin 2 Par retorno de carro/avance de linea (CR/LF) (Valores ASCllde oD, 0&)

Fuente: Manual modbus.

Direccion, funcién, datos y LRC son todos pares legibles de caracteres
hexadecimales que representan valores de 8 bits (0-255). Por ejemplo, 122 (7 x 16 + 10) se

representara como 7A.

LRC se calcula como la suma de valores de 8 bits, negados (complemento de dos) y
codificado como un valor de 8 bits. Ejemplo: si la direccion, la funcion y los datos codifican
como 247, 3, 19, 137, 0 y 10, su suma es 416. EI complemento de dos (-416) recortado a 8
bits es 96 (por ejemplo 256 x 2 - 416) Que se representara como 60 en hexadecimal. Por lo
tanto el siguiente trama: :F7031389000A60<CR><LF>.

Figura N° 2.4: Formato de trama Modbus TCP.

Nombre Longitud (Bytes) Funcién

Identificador de la transaccién | 2 Para la sincronizacion entre mensajes de servidor y cliente
Identificador del protocolo 2 0 para Modbus/TCP
Campo de longitud 2 Mamero de bytes en esta trama
Identificador de unidad 1 Direccion del esclavo (255 si no se usa)
Codigo de funcién 1 Codigos de funcién como en otras variantes
Bytes de datos n Datos como respuesta o comandos

Fuente: Manual modbus.



El identificador de unidad se utiliza con dispositivos Modbus/TCP que son compuestos de
varios dispositivos Modbus en las pasarelas Modbus/TCP a Modbus RTU. En tal caso, el
identificador de unidad indica la direccidn de esclavo del dispositivo detras de la pasarela.
Normalmente, los dispositivos compatibles con Modbus/TCP ignoran el identificador de

unidad.

El orden de bytes para valores en tramas de datos Modbus es big-endian (MSB, byte méas

significativo de un valor recibido primero).

2.1.5 Implementaciones

Todas las implementaciones presentan variaciones respecto al estandar oficial. Algunas de

las variaciones mas habituales son:

+ Tipos de Datos

o Coma Flotante IEEE

o Entero 32 bits

o Datos 8 hits

o Tipos de datos mixtos

o Campos de bits en enteros

o Multiplicadores para cambio de datos a/de entero. 10, 100, 1000, 256...
* Extensiones del Protocolo

o Direcciones de esclavo de 16 bits

o Tamafio de datos de 32 bits (1 direccion = 32 bits de datos devueltos.)



2.1.6 Limitaciones

+ Dado que Modbus fue disefiado a finales de los setenta para comunicarse con
controladores l6gicos programables, el nimero de tipos de datos se limita a aquellos
entendidos por los PLC en ese momento. Los objetos binarios grandes no son
compatibles

+ No existe una forma estandar para que un nodo encuentre la descripcion de un objeto
de datos, por ejemplo, para determinar si un valor de registro representa una
temperatura entre 30 y 175 grados.

+ Dado que Modbus es un protocolo maestro / esclavo, no es posible que un dispositivo
de campo "informe por excepcion™ (excepto a través de Ethernet TCP / IP, llamado
open-mbus) - el nodo maestro debe rutinariamente encuestar cada dispositivo de
campo y buscar cambios en los datos. Esto consume ancho de banda y tiempo de red
en aplicaciones en las que el ancho de banda puede ser costoso, como por ejemplo
un enlace de radio de baja velocidad binaria.

+ Modbus esté restringido al direccionamiento de 254 dispositivos en un enlace de
datos, lo que limita el nimero de dispositivos de campo que pueden conectarse a una
estacion maestra (una vez mas, Ethernet TCP/IP es una excepcion).

+ Las transmisiones Modbus deben ser contiguas, lo que limita los tipos de dispositivos
de comunicaciones remotas a aquellos que pueden almacenar datos para evitar
lagunas en la transmision.

* El protocolo Modbus no ofrece seguridad contra 6rdenes no autorizadas o

interceptacién de datos.
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2.2 PLC ABB AC500.

La plataforma de automatizacién de un AC500 se distingue por su escalabilidad,
flexibilidad, oferta muy amplia de comunicaciones y ademas por su facilidad de
configuracion, programacion y puesta en marcha. La compatibilidad total entre CPU AC500
y AC500- eCo y modulos de E/S S500 y S500-eCo, las comunicaciones integradas y
opcionales y la programacion estandar mediante la misma herramienta de ingenieria
Automation Builder hacen de la plataforma AC500 la solucion ideal para aplicaciones
sencillas, arquitecturas avanzadas, aplicaciones en condiciones extremas (AC500-XC) e
incluso sistemas redundantes con el sistema AC500 High Availability. Las capturas de
pantalla en este documento se han hecho con Windows 7, Windows® siendo una marca

registrada del grupo Microsoft.

2.2.1 Elementos de funcionamiento, conexion de la CPU AC500-eCo

+ LED de estado: PWR (alimentacion), RUN, ERR y estado de las Entradas / Salida

+ Conmutador Run / Stop. Operacion de control de la CPU.

+ CPU Ethernet con el puerto RJ45 con funcionalidad FTP (servidor),

+ HTTP (servidor Web), SNTP (protocolo de tiempo de red simple), SMTP (correo
electronico), BACNet (comunicaciéon de datos), KNX IP (control de Home &

building) y MySQL (gestion de base de datos).

+ COMI1: Acceso en linea, Modbus RTU (RS485), Maestro de bus CS31, ASCII.

Entradas / Salidas integradas.
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Figura N° 2.5: Partes PLC ECO.

o 8

*tUBRSRcasA RN TR Ruyt®

Fuente: Manual ABB AC500-eco.
2.2.2 ¢{Qué accesorios puede incorporar?

La CPU AC500-eCo ofrece todo lo que pueda esperar de un PLC moderno. Desde

un software completo incluyendo una herramienta para visualizacion mediante el servidor.

Figura N° 2.6: Accesorios PLC ECO.

" -

Montaje en pared Cublerta (TAS70) Adaptador de taneta SO
it (TASE6) i o (MC503)

meom

Fuente: Manual ABB AC500-eco.
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2.2.3 Como montar las CPU AC500-eCo en un carril DIN

Las CPU AC500-eCo se pueden montar en carril DIN o con tornillos en una placa
de metal. A continuacion, aparecen los procedimientos para montarlas y desmontarlas:

1. Desembale la CPU de la caja.
2. Coloque la CPU en la parte superior del carril DIN y presione suavemente hacia abajo.

3. La CPU se bloguea automaticamente en el carril DIN con un chasquido audible.

Figura N° 2.7: Montaje PLC ECO.

1. Cologue Ia CPU n |3 parte supenor de &a guia DIN. a 2 La CPU emits un chasquido y 52 acopla de forma
continuacion, acépiela por debaje automatica

‘——‘

Fuente: Manual ABB AC500-eco.

—
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2.2.4 Cémo montar las CPU AC500-eCo en una placa metélica

Las CPU AC500-eCo también pueden ser montadas con tornillos en pared con los
accesorios de montaje TA 566 (este ultimo opcional). A continuacion aparecen los

procedimientos para montarlas y desmontarlas:
1. Desembale la CPU de la caja.
2. Coloque el TA 566 en la parte posterior de la CPU (consulte la ilustracion siguiente).

3. Fije la CPU con dos tornillos (diametro maximo: 4 mm) en la placa de metal.

Figura N° 2.8: Montaje PLC ECO, en placa metélica.

1 Acepe o TAGES po s oty pewtwrer d¢ L CPU (whene e Asiincndn 2 Agote 1 CFU con tes oenibes iidevts sl & o 4 0 TR
ol =]

L)
(n

r

‘ J
=

—
=
—
=T

Fuente: Manual ABB AC500-eco.
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2.2.5 Como conectar la fuente de alimentacién a la CPU AC500-eCo.

En funcidn de la variante de la CPU AC500-eCo, el modulo tiene que ser alimentado
a 24V DC o 100- 240V AC.
Un bloque de terminales de tornillo permite la conexion de la alimentacion. Cabe

tener en cuenta que la alimentacion ha de conectarse en las entradas IN del conector.

Figura N° 2.9: Alimentacion PLC ECO.

20VDCIN 24VDC OUT 100-240VACIN 24VDC OUT
L+ M|FE [L+ M L NIFE|L+ M
24V CC 100 - 240 V CA

Fuente: Manual ABB AC500-eco.
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2.2.6 AC500.

La gama de PLC AC500 proporciona una plataforma fiable y potente para disefiar

y crear soluciones de automatizacion escalables, flexibles y competitivas.

Escalables

La escalabilidad del PLC AC500 se logra ofreciendo una gran variedad de
dispositivos para disefiar e implementar configuraciones adecuadas para tareas de control
sencillas o soluciones de automatizacion complejas.

Mediante una herramienta de ingenieria Unica es posible realizar aplicaciones

simples hasta las mas complejas.

Competitivas.

La plataforma AC500 dispone de varias CPU, mddulos de E/S, modulos de
comunicacion y accesorios, entre otros.

La combinacion perfecta entre los diferentes tipos de médulos de E/S y CPU permite
adaptarse a los requisitos individuales de cada aplicacion y asi ofrecer una solucién

competitiva.

Flexibles

La plataforma AC500 ha sido disefiada para ofrecer la facilidad necesaria, seguridad
y fiabilidad para expandir el sistema de automatizacion a nuevos retos.
La memoria, el rendimiento y las posibilidades de comunicacion significan mayor
funcionalidad, visualizacion avanzada y mas comodidad de operacion para obtener mejores

soluciones.
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2.2.7 Médulos de comunicacion AC500

Se han desarrollado diferentes opciones de comunicacion para la plataforma AC500,
tanto a nivel de control como de campo. Esto beneficia a los clientes para que su solucion de

automatizacion sea compatible con el pasado, adaptada al presente y preparada para el futuro.

La base de la CPU AC500 dispone de 4 interfaces de comunicacion (serie y Ethernet
entre otros) y permite afiadir hasta 4 modulos de comunicacion (segun la base de terminales
escogida).

Estos modulos de comunicacion opcionales proporcionan una gran variedad de
posibilidades de comunicacion y pueden ser integrados en diferentes combinaciones para

soluciones de automatizacion grandes y pequefias.

Los protocolos de comunicacidn que ofrecen los dispositivos son:

Serie (Modbus RTU / ASCIl / RCOM / ABB CS31)
Ethernet (Modbus TCP/IP / UDP)

PROFIBUS DP

CANopen

DeviceNet

PROFINET

EtherCAT

RCOM

ABB CS31

-+ F F F F F F ¥
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2.3 VARIADOR DE FRECUENCIA SCHNEIDER ATV600

Schneider Electric S.A. es una compafiia francesa que actua principalmente en los
sectores de energia e infraestructura proporcionando equipos para redes de distribucion y
optimizacion eléctrica y automatizacion industrial. En este ambito, los principales productos
y servicios de solucion que ofrece a sus clientes son: Procesos de control y supervision,
fuentes de alimentacién y distribucion, seguimiento y control de energia, redes eléctricas
inteligentes, sistemas de prepago para entregar electricidad a sectores lejanos, entre otros. La
empresa tiene presencia en 190 paises alrededor del mundo, regionalmente esta presente en
naciones como: Argentina, Brasil, Chile, Colombia, México, Pert, Venezuela, por

mencionar algunos. Registra mas de 130 mil empleados.

Altivar Process, la nueva generacion de variadores de velocidad se ha disefiado para
ofrecer ventajas relacionadas con el Internet de las cosas industrial (110T).
* Un variador conectado e inteligente habilitado para EcoStruxure y con inteligencia
incorporada para recopilar datos y compartir informacion a nivel de empresa.
* Incrementa la eficiencia de las actividades, aumenta la rentabilidad y reduce el coste total
de propiedad (TCO).
* Ofrece un intervalo de entre 0,75 kW y 2600 kW para todas las tensiones, con una
experiencia de uso sencilla en todo momento para disfrutar de funcionalidad, rendimiento y
flexibilidad.

2.3.1 Ventajas y especificaciones

Ventajas

+ Optimizacion de procesos

Aporta inteligencia a tu sistema permitiendo que tus activos proporcionen datos de proceso

avanzados para operaciones mas inteligentes.
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+ Incremento de la efectividad de los equipos
Incrementa la productividad y la disponibilidad en hasta un 20 %.

+ Gestion energética

Optimiza y reduce tu consumo de energia en hasta un 30 %.

+ Gestion de activos

Reduce el tiempo de inactividad y salvaguarda el rendimiento de tus activos principales.
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Especificaciones

Principal

Figura N° 2.10: Especificaciones ATV600.

Gama

Allivar Procass ATVEDD

Tipo de producto o componente

Variadar de velocidad

Aplicacion especifica de

producto

Process ¥ ulildades

Mombre corto del dispositivo

ATVESD

Varianta Con interruplor de desconexitn
Destine del producto Molores ssincrongs
Molores sincronos
Filtro CEM Integrated {(7)) 50 m conborme & ENIEC 61800-3 cabegoria C2

Integrated {(")] 150 m conlarme & ENAEC §1800-3 categoria C3

Grado de proteccian IP

IPES conformne a IEC 60528
IFPES conforme a IEC 61800-5-1

[Us] tension de alimentacian
nominal

380._4B0 W

Tipo de refrigeracion

Convenc forzada

Frecuencia de alimentacion

50.60Hz-5.5%

[Us] Tensidn nominal de
alimentacion

380._4B0 W - 1510 %

Potencia del motor en kW

18,5 KW carga pesads)
23 KW carga morrmal)

Potencia del motor en HP

25 hp canga pesada
30 hp canga nodmal

Corriente de linea

4.4 A g 480 V carga nermal)
24,1 A g 380V carga pesada)
20.0 A a 480V carga pesada)
206 A a 380V carga nermal)

Corriente de cortocircuito de la
red

50 kA

Potencia aparente

24.9 VA a 480\ carpa pesara)
8.6 WVA a 480V earga normal)

Corriente de salida en continuo

39.2 A a4 kHz para canga pesada
46,3 A a 4 kHz para carga normal

Maxima corriente transitoria

SB.8 A B0 5 cargh pesada)
50,9 A 60 5 carga normal)

Perfil de control de motor
asincrono

Estandar de par consiante
Moda dplima para el par
Esléndar de par consiante

Perfil de control de motor
sincrong

Synchronous reluctance mabor
Molor de Bmanes penmanenies

Fuente: Manual Schneider ATV600.
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2.3.2 Aplicaciones.

Altivar Process ATV600 variador de frecuencia con servicios integrados,

conectividad y funciones de aplicacién dedicadas integramente a la gestion de fluidos.

Totalmente enfocado a aplicaciones como:

*

Bombas.

Ventiladores.

Compresores en el proceso de la industria.

Ideal para los segmentos del tratamiento de aguas limpias:

Ideal para los segmentos del tratamiento aguas residuales.

Marino e instalaciones en clima industrial.
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CAPITULO 111
DESARROLLO.

3.1 Configuraciéon de PLC AC500.

3.1.1 Creacion de proyecto.

En primera instancia se abre el software Automation Builder, en este caso se utiliza

la version 2.1, y elegimos “New Proyect”.

Figura N° 3.1: Automation Builder.

A8 Agtomation uilder 2.1 - Standard - 0 X

e Gt fer Dost Qe Dy Tk Wedw b \¢

Aw #

. -3 x| Srtpae x E
2 Automation Builder 2.1

;2: :”:jm e A== PLC Automation Automation Builder ABB Ability

Getting Started

+ Onlin

Download

&
3
g
&
]
e
pos
&
-3

L1 T T T

A Ciose page e prject oad
Gomem Qo= | Dowpageonsany

Vessges Tatl0 e, Dvarmeg’s, Onesaceld X

All messages - © Derror(s) |* 0warning(s) [@ 0 message(s) | X ¥

©

Lastbuid: 00 &0 Precompie: v/ Comest e ko]

Fuente: Manual software Automation Builder.

En la ventana emergente elegimos un nuevo proyecto de AC500.
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Figura N° 3.2: AC500 project.

|=] New Project >
Categories: Templates:
3 Libraries E
----- oo ] i
ACS00 project  ACS330 project CIS2x-MODTCP
Configuratio. ..
DCX880 project Empty project
A project containing one AC500 PLC |
Name:  [Project1 |
L(.quu |C:V..lsers\user\Documents £y |

-

Concel

Fuente: Manual software Automation Builder.

Seguido de esto debemos elegir la CPU con la que se esta trabajando, en este caso la
AC500 PM573-ETH.

Figura N° 3.3: Escogiendo CPU.

New project >

Object path:
Cr\Users\user\Documents\Project1_project

Object name: |PLC_AC500_V2

Categories ~ |'Sea|'-:h object name... oY
B PLC - ACS00 V2 Name Short Description

AC31 replacement [T AC500 PM5T2 AC500 CPU 128kB
SRS AC500 CPU 512B, Bthemet
[ZJAC500 PM582 AC500 CPU 512kB
[ZJACS00 PM5S3-ETH  AC500 CPU 1MB. Ethemet
[ZJACS00 PM5S5-ETH  AC500 CPU 1MB. Ethemet
[ZJACS00 PM590-ARC  AC500 CPU 2MB, ARCHET
[ZJACS00 PMSS0-ETH  AC500 CPU 2MB. Ethemet
[ZJAC500 PM591-2ETH  AC500 CPU 4MB, 2xEthemet
[ZJACS00 PM5S1-ETH  AC500 CPU 4MB. Ethemet
[TJACS00 PM592-ETH  AC500 CPU 4MB/AGE, Ethemet
[ZJACS00 PM595-4ETH  AC500 PLC 16MB. 2xEthemet, 2

< >

Close this dialog after each [] Display all versions

Reset filter Add PLC Close

Fuente: Manual software Automation Builder.
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Se requiere agregar el protocolo de comunicacion Modbus en el proyecto, esto para
poder establecer la comunicacién con el OPC, se requiere agregar el protocolo de servidor

como el de cliente.

Figura N° 3.4: Agregando protocolos Modbus.

LDk 9090 mecompl: Q

Fuente: Manual software Automation Builder.

Figura N° 3.5: Protocolo Modbus Client y server.

Add object below : Protocols >
Object path:
PLC_ACS00_V2\nterfaces\Ethernet\Protocols
Object name:
= i ~ | [Search obiect name @,
[l Bthemet protocols Name Short Description  Version  Orde
' Pting 5| FTP Server 27.00
~Fr |IEC 60870-5-104 Controlstation 2.7.0.0
-1 |IEC 60870-5-104 Substation 2700
=6 Modbus TCP/IP Client 2700
(5 Modbus TCP#IP Server 27.00
L[ Script
IBE SMTP Client 2.7.00
|=E| SNTP Cliert 2700
5| SMNTP Server 2700
UDP {no AC31 header) 2700
UDP data exchange 2.7.00
5 wWeb Server 2700
< >
Close this dialog after each tran [ ] Display all versions
Reset filter Add object | | Close

Fuente: Manual software Automation Builder.
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Para terminar con la configuracion de protocolos se aumentan las conexione
méaximas de modo de que el equipo se comunique al OPC sin problemas.

Figura N° 3.6: Aumentando el nUmero de conexiones maximas.

M Project] project* - Automation Builder 2.1 - Standard

Be Dt Jeu Pet Qi [ehg [uis Wedw teb

o x
L4
1@ @8« L) %
Devess e 3% Powws g MedusToFCent Modbus_TCP_IP_Server x
=5 Aoty To| | Modbus TCR/IP Server
Seitings
e csn e sz a1 ¥
5 Bl ki Modbus Server Settings N
O App Information Senver connections L
@wps Task timeout 0] (ms)
= o
OMBtime 8] (ms)
Send timeout (ms)
Connedt timeout (mg)
Case treout (ms)
Byte oy Egenim
Mot I et Pocs TP P ] S
Mashus TCP JP Server Pdkus TP/ Serve)
9 Erren iz
L TR
H soame
P e ()7
Messages - Tobal 0 emarfs], 0 marmingls], 2 ressages) T
I messages - o Derror(s) |# 0 warning(s) |@ 1 message(s) | ¥ ¥
Lastbuld: 00 # 0 Precompie: v Camet users (rabady ]

Fuente: Manual software Automation Builder.

3.1.2 Configuracion de IP.

Con esto podemos proceder a configurar la IP del PLC, para esto se debe hacer clic

en ETH1 y deseleccionar “DHCP” para poder agregar una IP de forma manual.
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Figura N° 3.7: Cambiando la IP.

TR0 ek g ke 10 G PR i ETHL x

P andress w0 w
Subnetmask | 3 @ @ 0
Dottt gateaay] ¢ 7 0 ©

Hate: The priority sequence & BOOTR, DHCF, Fix IF

Unkmode | s emstaton

R oo
88 NetConfin protocoi e =

2 vevers [

[RRE R ——) “an
Pr— - [0 0 errorts) [+ 0 warning(s) [® 0 message(s) | x ¥

Fuente: Manual software Automation Builder.

En “IP configuration” se realiza un scan teniendo el PLC conectado a la con el PC

mediante un cable de red, el PLC aparecera en la lista donde se le debe cargar la IP deseada.

Figura N° 3.8: Scaneando PLC.

& =
v
gured 1P Ad Auth =
-8 ox
« [© 0 errorten) [® 0 scvartencia(s) [@ 0 mensaje | >
,,,,,,,, bjeto Posicion
o pidd © 0 ® 0 Pracomotars o Uniaro actuali (hade) )

Fuente: Manual software Automation Builder.
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Finalmente, en el ment Download manager, se descargan los cambios del proyecto
hacia el PLC.

Figura N° 3.9: descargando proyecto al PLC.

e Gt G Bust Qi D Dk leon deb v
1= | L ]
Davons -3 X |3 ook W Mo TP P Cent Madkus TP JP_Servr # e TP Confiuration 43 Download Manager x
=3 Project! -\ Apphcations  Firmware
= 8 e _acsn 2 pusr e -Taszi T Download Create Boot Project Desice Name  Desice Type Content State Reqired Change  Detais Connected
= Bl acaten v % FLC_ACS00_2 | PST3-ETH (V23 PLT) App Unikovm 2
R Aways perform ful downioat nstsd of aniine change
[} Delete al V3 PLC applications that are not part of the project
startall PLC appiications after download or caine change
Somim )0 €2 Update Downioad Info bh)
Meseages Totl D (e, € warmegle, O message(s) 3 x
Al messages - @ Derror(s) | 0 warning(s) [® 0 message(s) | ¥ ¥
Last buid: © 0 ® 0 Precomple: v/ Curertuser (oot ]

Fuente: Manual software Automation Builder.

Con esto el PLC queda en condiciones para la escritura de la l6gica y la configuracion

del OPC.

3.2 Configuracién de PLC en OPC.

3.2.1 Configuracion de PLC en kepserver.

En el software Kepserver procederemos a configurar un dispositivo para la lectura de
las sefiales PLC AC500.

Para esto con el software abierto procederemos a agregar un nuevo “channel”.
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Figura N° 3.10: creando nuevo canal.

(23 KEPServerEX 6 Configuration [Connected to Runtime]

File Edit View Tools Runtime Help
DS d& % |E
=@ Project Channel Name Driver c
= [Elmmcmm £ New Channel f@ Channel2 Modbus RTU Serial E
i ETHER4INET fETHERNET Modbus TCP/IP Ethemet E
= Aliases
~£A] Advanced Tags
=%} Alarms & Events
[ Add Area..
-8 Data Logger
.81 Add Log Group.
=@ EFM Exporter
.18 Add Poll Group.
=& IDF for Splunk
£.{2) Add Splunk Connection
=% 10T Gateway
L8 Add Agent
=) Local Historian
1) Add Datastors...
i Scheduler
L@ Add Schedule
=-&) SNMP Agent
L& Add Agent

Fuente: Manual software OPC KepServer.
En el asistente se debe escoger el tipo “Modbus TCP/IP” y continuar con “siguiente”,

donde se le debe asignar un nombre al canal.

Figura N° 3.11: escogiendo tipo de canal.

Add Channel Wizard

Selectthe type of channel to be created

Modbus TCP/IP Ethernat ~| @

Fuente: Manual software OPC KepServer.
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Figura N° 3.12: Asignando nombre.

« Add Channel Wizard

Specify the identity of this object.

Name:

[acs00 @

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Al terminar el asistente tendremos creado el canal, con lo que procederemos a crear
el dispositivo, para esto haremos clic en “click to add device”

Figura N° 3.13: Agregando un nuevo dispositivo.

Device Name Maodel
M Click to add a device

Fuente: Manual software OPC KepServer.
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Continuando con el asistente le deberemos asignar un nombre al dispositivo y luego
escribirle la IP que se le habia cargado al PLC anteriormente con el software Automation
Builder.

Figura N° 3.14: Asignando IP

« Add Device Wizard

Specify the device's driver-specific station or node.
ID:
[<192.168.0.1>.0 @

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Figura N° 3.15: Dispositivo creado.

Device Name Model D
i Modbus <192.168.0.1=.0

Fuente: Manual software OPC KepServer.
30



Con estos preparativos terminados estamos en condiciones de crear los tags en el
software que queremos leer desde el PLC, para esto se deberan asignar memorias, las cuales

seran leidas por Kepserver a través de las direcciones Modbus.

3.3 Configuracion de variador de frecuencia SCHNEIDER ATV600.

3.3.1 Configuracion de direccion IP

Debemos configurar la IP del variador de frecuencia, para esto se debe acceder al menu

principal y seleccionar el submenu de comunicaciones.

Figura N° 3.16: Menu principal.

Scl&nelder

Electric

RDY " +60.0AZINmO00AT ‘Tym
=) —14:4¢

2 Pénél.
3 Diagnost

Fuente: Manual Schneider ATV600.
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Luego se acceder a parametros comunicaciones; ethernet integrado para poder
agregar una IP de forma manual.

Figura N° 3.17: Submenu de comunicaciones.

Schneider

Fuente: Manual Schneider ATV600.

Para esto se debe cambiar Mod Eth. IP Integr. de DHCP a fija con este cambio se

podré agregar una IP de forma manual.
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Figura N° 3.18: Asignacion de direccion IP a variador de frecuencia.

Nambre dispositiva
Maod Eth. IP Intear

Fuente: Manual Schneider ATV600.

3.4 Configuracién de variador de frecuencia en OPC.

3.4.1Configuracion de Variador de frecuencia en OPC Kepserver.
Al igual que hicimos con el PLC en el software Kepserver procederemos a configurar

un dispositivo para la lectura de las sefiales variador de frecuencia ATV600.

Para esto con el software abierto procederemos a agregar un nuevo “channel”.
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Figura N° 3.19: Creando canal de variador de frecuencia.

(&3 Property Editor

Propetty Groups 5 Identification
Name ATV_600
Ethemet Cor

Modbus TCP/IP Ethermet

Diagnostics Capture Disable

Name
Speciy the identy of this object

Defauits oK Cancel Help

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Figura N°3.20: Agregando nuevo dispositivo en canal de ATV600.

Add Device Wizard

Spedify the identity of this object.
Mame;

Variador_de_frecuendia

©

Cancelar
Fuente: Manual software OPC KepServer.

Continuando con el asistente le deberemos asignar un nombre al dispositivo y luego
escribirle la IP que se le habia configurado en el variador de frecuencia anteriormente con el
panel local del equipo.
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Figura N° 3.21: Asignacion de direccion IP de ATV600.

£« Add Device Wizard

Specify the device's driver-spedific station or node.
jiH
l192.168.1.159=.0 @

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Figura N° 3.22: Dispositivo creado en kepserver.

KEPServerEX & Configuration [Connected to Runtime]
File Edit View Tools Runtime Help
NS d@ RMBOG AR 9 & &
=g Project
EIEE!EJ Connectivity

- ATV_600

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Con estos preparativos terminados estamos en condiciones de crear los tags en el
software que queremos leer desde el variador de frecuencia.
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3.5 Creacidn de tag de variador de frecuencia en OPC.

Para crear los tags del variador de frecuencia en el nodo del equipo en Kepserver se deberan

buscar el mapa de memorias modbus del variador de frecuencia, las cuales seran leidas por

el software donde se debe ingresar un nombre a la variable direccién y tipo de dato.

Figura N° 3.23: Creacion de tags en kepserver.

Property Editor - ATV_600.Variader_de_frecuencia.Frecuencia_Motor

Property Groups
General

Scaling

= Identification
Name
Description

= Data Properties
Address
Data Type
Client Access
Scan Rate {ms)

Name
Specify the identity of this object.

Defautts

Fuente: Manual software OPC KepServer.

OK

Frecuencia_Mator
Frecuencia Motor

403203
Ward
Read Only
100

Cancel Apply Help

Es importante crear todos los tags que se van a utilizar y configurar en el apartado

“General” el “Data Type” para que el tipo de dato a leer sea el correcto segin su mapa

modbus.
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KEPServerEX 6 Configuration [Connected to Runtime]
File Edit View Tooks Runtime Help

IEdR|B0RUEOF 9k aaX B

5@ Pmmﬁd ) Tag Name
i I?J Con:-c\ngn IControl_Stat
A il 4 Control_ Word
g m PLC o ] Comente_Motor
m ABB_ACH00 ] Frecuencia_Motor
%ﬂ Hliases 1] Potencia_Metor
&4 Advanced Tage /] Referencia_frecuencia
B @\ Alams & Events ] Tension_Frivaca
[ A e . Tension_Metor
Sy Q Data Logger 1] Velocidad_Motar_RPM

bl Add Log Group...

Figura N° 3.24:

Address

408604
408502
403205
403203
4032
408503
403208
40309
408605

Tags creados en Kepserver.

Data Type
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word
Word

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Scan Rate

m
0
10
m
0
10
m
m
10

3.6 Igualacion de tags desde Variador a PLC AC500.

Sealing
Nane
Nane
None:
Nane
Nane
None:
Nane
Nane
None

Description

Palabra Estados
Palabra Control
Comente Mator
Frecuencia Motor
Patencia Motor
Referencia Frecuencia
Tension Suiisiro
Tension a Motor
Velocidad Motor R

Con los preparativos terminados, esto es, teniendo ambos dispositivos configurados

en kepserver podemos realizar la igualacion de los tags, esto significa que tomaremos las

variables del variador de frecuencia en kepserver y la llevaremos hacia el PLC AC500, con

lo que realizaremos la comunicacion entre 2 dispositivos de distintas marcas.

Para esto utilizaremos un tipo de tag implementado en la version 6 de Kepserver, los

Ilamados Advanced tag, existen 7 tipos de estos tags, pero el que utilizaremos es el Link tag,

este nos permite tomar una variable desde cualquier dispositivo configurado en Kepserver y

escribir su informacidn en otro dispositivo.

37



Figura N° 3.25: Diagrama de estructura de advanced tags.

OPC, MQTT, REST, EFM, ODBC, NATIVE CLIENT, SNMP

ADVANCED  apvanced
TAGS PLUG-IN

SERVER  kepware® kepserverex:

[Ti& Tk

PLC PLC

Fuente: Manual software OPC KepServer.
3.6.1 Creando un Link tag.

Para crear un Link tag debemos seleccionar en el arbol del proyecto el apartado de
Advanced tags, y luego haciendo clic en el icono crear tag, seleccionaremos “Link”, esto nos

abrird una ventana donde podremos seleccionar los 2 tags a unir, definiendo cual seria la

entrada y luego la salida.
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Figura N° 3.26: Arbol de proyecto Kepserver, seleccionado “Advanced Tags”.

ogre Aliases

Bﬁ Alarms & Events

i L[ Add Area

=8 Data Logger

¢ 8] Add Log Group
=@ EFM Exportar

¢ LB Add Poll Group...
=& IDF for Splunk

..43) Add Splunk Connection.
=] ?k loT Gateway

i 8, Add Agent

=] D Local Historian

i L4 Add Datastore..
= Scheduler

i L@ Add Schedule
=85 SNMP Agent

*[&] Add Agent

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Debemos asignar un nombre al link creado en el recuadro “Name”, y en el apartado

“Input” haciendo clic sobre el boton con los 3 puntos seleccionaremos la variable que

deseamos,

Figura N° 3.27: Arbol de proyecto Kepserver, seleccionado “Advanced Tags”.

@
File Edit View Tools R

DS d |6 a
=-{3] Project

ne  Help

i mm
&3 PLC
M ABB_aCS00
£4] Advanced Tags
& Mamms 8 Events
£z Add Area
8 Deta Logger
B Add Log Group,
@ EFM Exporter
LB Ad

Tag Type
Link Tag

Identification

Tag Type: Link v
Name: Juolizic Motor] 5
Description:

Configuration

Input:

Output:

Dead Value:

Trigger Type: Alnays
Trigger Tag:

Trigger ScanRate: 1000 = | miliseconds

Link Mode: On Data Change of Input Tag

Link Rate: 1000

18 Enabled Cancel Aoply

Fuente: Manual software OPC KepServer.
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Como se ve en la imagen 3.28 al presionar en el botdn de los 3 puntos en Input se

abrira un cuadro de dialogo para seleccionar la variable, en este caso buscamos el canal y

dispositivo de variador de frecuencia que se habian creado anteriormente y seleccionamos la

variable de tension de motor.

Figura N° 3.28: Seleccionando la variable de tension de motor en variador de

File Edit View Tools Runtime Help

DS H B & aa&sEa

{20 ATV_600

-] Variador_de_frecuencia

: FLC

-] ABB_AC500
%—7 Aliases

Advanced Tags

B @ Alarms & Events

L& Add Area.

E g Data Logger

5] Add Log Group..

i Add Poll Group....
E @ IDF for Splunk

O Add Splunk Connection...
B g]e loT Gateway

i 2;\ Add Agent

a () Local Historian
' Add Datastore...
Scheduler

{8 Add Schedule
a @{ SNMP Agert

L&) Add Agent...

frecuencia.
| & B
Tag Name Tag Type Data Type
8] Click to add atag
Identification
Tag Type: Link = | ‘
Tag Browser n
8 indude systemfinternal tag groups Tag Name Data Type Description
gla loT_Gateway @] Control_Stat Word Palabra Estados
G _LD(_alHlstDnan %4 Control_Word ‘Word Palabra Control
- _Redundancy ] Corriente_Motor Word Corr\ante.Motor
__ _Scheduler 1 Frecuencia_Motor Word Frecuencia Motor
@ SNMP Agent 1 Potencia_Motor Word Potencia Mator
-7 System % Referencia_Frecuencia Word Referencia Frecuencia
- ATV_600 %] Tension_Entrada Word Tension Suministro
..[i7] _CommunicationSerial -+ Tension_Motor Tension a Motor
..[i7] Statistics @ 1Velocidad_Moter_RPM  Word Velocidad Motor RPM
[ _System
=-{M Variador_de_frecuenc
LI _Statistics
-3 _System
-{g PLC
.- _CommunicationSerial
-.[37 Statistics
[0 _System
=-{ ABE_acs00
[ _Statistics
-7 Sustem
— Apply
Link Rate: ooy = || miliseconds
@ Enabled ok Cancel Apply Help

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Description

Luego de esto repetimos el procedimiento, pero con la variable de tension de motor

creada en el PLC AC500, seleccionandola en el apartado de “Output”.
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Figura N° 3.29: Seleccionando la variable de Tension de motor VDF en PLC AC500.

[
File Edit View Tesls Runtime Help

addor_de_frecuencia

1 {8 PLC
M ABB_AC500 Identification

Tag Type Data Type

Tag Name
1 Control_Stat VDF

[ Apply

1000 2] mitiseconds

ok | Cancel | Apply Help

Description

Fuente: Manual software OPC KepServer.

Es recomendable configurar la toma de datos con un tiempo definido para que en este

caso cada 1 segundo refresque la lectura de la variable y escriba el dato desde el variador de

frecuencia al PLC, esto se configura en el apartado “link mode” seleccionando la opcion “On

Interval” tal y como se ve en la imagen 3.30

Figura N° 3.30: Link Tag configurado.

Link Tag
rdentification
Tosg Trypes:
Hame:

Desorpoon:

Configuration
Enpat:

Do wabae:
Trigger Tyme:
Trioger Tag:
Trigger Scan Fusbs:
Compartson:
e

Link Mode:

Lirk Rases

B Eranied

1000 = | miks=conds
Trioger Taa ——
On Dnter =l
1000 = mulles e ooncks
| oK ] Canced Apply e

Fuente: Manual software OPC KepServer.
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Figura N° 3.31: Link Tag creado.

@ KEPServerEX 6 Configuration [Connected to Runtime]
File Edit View Tools Runtime Help

IEHR|HEEHEEEEOOF |9 b a R X|E

Tag Name ! TagType
8] Connectiviy "
g ATV_500
B m Variador_de frecuencia
FLC
{ A8B_acso0

Data Type Description

Fuente: Manual software OPC KepServer.

3.6.2 Verificando la escritura de la variable.

Finalmente, solo nos queda verificar que en el PLC se escriba correctamente el dato.

Figura N° 3.32: Variable creada en PLC AC500.

@ CoDeSys - Application ACS00PRO* - [Global_Variables]
® File Edit Project Inset Extras Online Window Help

L= el e R R A s A = = Y
%Ii aaaaaaaa

Bl (3 Global Variables
i 3 10_Bus
Global_Wariables

i i@ Variable_Configuiation (VAR_CONFIG)
B (] library CMN_AC500_V24.lib 25.6.18 20:33:14: global variables

B library Ethermet_ACS00_V10.ib 25.6.18 20:33:14: global variables
B3~ (1 library lecsfc.lib 2.6.14 12:37:46: global variables

€] library MODBUS_ACS00_10.ib 25.6.18 20:33:14: global variables
B (] library Profinet_AC500_Y13.lib 25.6.18 20:33:14: global variables
B[ lbiae Profinet_Fxt2 4 f b 25 6 18.20:33 14 dlobal va

.. TJTEMP_AC500 (%MW0.10) = 26

Fuente: Manual software OPC KepServer.
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CAPITULO IV
CONCLUSIONES.

Luego de terminar con la experiencia del presente documento y habiendo cumplido
con todos los objetivos propuestos podemos concluirla como un éxito, ya que con el presente
proyecto de titulo se pudo demostrar una aplicacion de mucha utilidad y de sencilla
integracion mediante el uso de comunicaciones modbus. La cual puede ser aplicada en
industrias de cualquier tipo y con la que podemos implementar un sistema de control
centralizado.

Esto es asi ya que de forma independiente de los equipos seleccionados para realizar
el control automatico de cualquier proceso en particular podemos realizar la inclusion de
cualquier tipo de elemento primario o elemento final, sin estar atados a la utilizacion de un
solo fabricante.

Solo con la condicion de tener un equipo con comunicacion Modbus podemos
conectarlo en nuestro sistema de control y utilizando el PLC maestro del sistema podemos
tener el control en un solo elemento central, manejando sefiales de distinta indole para realizar
un control mas preciso y con la mayor cantidad de informacion posible.

Aun si tenemos elementos que no tengan comunicacién por si solos, podemos
realizar la medicion de sus sefiales utilizando por ejemplo un RTU que, si pueda comunicarse
por Modbus ethernet, ya que estos dispositivos pueden tener entradas y salida analogas y
digitales y comunicarse sin problemas con nuestro OPC.

Las aplicaciones son muy amplias y considerando lo extendida que esta la
comunicacion Modbus resulta muy sencillo implementar este tipo de control en cualquier
sistema productivo.

Por otro lado, los equipos con comunicacién Modbus serial pueden ser configurados
utilizando conversores de medios entre serial a ethernet, pudiendo realizar la comunicacion
sin problemas.

Si las distancias son muy grandes en la planta a controlar se puede implementar
sistemas con fibra dptica, que mediante la utilizacién de conversores de medios o switch
preparados para la conexion directa de pares de fibra podemos tener la comunicacion muy

rapida sin importar las distancias.
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