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RESOLUCION DECANAL N° 613-2023-D-FICP-UANCV

Juliaca, 14 de julio de 2023

VISTOS:

El INFORME N° 044-2023-D-FICP-UANCV-P del Director de la Escuela
Profesional de Ingenieria Mecatronica de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras y
Resolucion Decanal N°608-2023 de fecha 13 de julio de 2023 sobre la aprobacion del Informe
Final del trabajo de Investigacion (tesis) titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA
EL CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO; y el tramite solicitado por el
Bachiller en Ingenieria Mecatronica y;

CONSIDERANDO:

Que, el Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA; ha solicitado fecha y hora
para efectuar la sustentacion del Informe Final del Trabajo de Investigacion (tesis) titulado:
DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE UN
MANIPULADOR NEUMATICO, para rendir el examen de sustentacion del trabajo de Investigacion
(tesis) y optar el Titulo Profesional de Ingeniero Mecatronico, y;

Que, los Jurados designados por el Director y el Responsable del Comité de
Investigacion de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatronica, de la FICP, estan integrados
por los siguientes Docentes;

*  Presidente : Ing. ADWAR RANULFO SANCHEZ CARREON
*  ler Miembro 2 Mgtr. GIOVANNI JOSE HUACASI SUPO

*  2do Miembro : M.Sc. CARLOS ALBERTO CCAMA POLANCO
*  Asesor : Ing. ABELARDO LEON MIRANDA

De conformidad al Reglamento de aseguramiento de calidad de trabajos de
investigacion, con fines de obtencion de grados académicos y titulos profesionales de la Facultad
de Ingenierias y Ciencias Puras y en uso a las atribuciones, que le concede la ley Universitaria N°
30220, ley de creacion de la UANCV N° 23738 y modificatoria N° 24661, y el Estatuto de la
UANCYV, el Decano de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras.

RESUELVE:

ARTICULO PRIMERO. - APROBAR Lugar, Dia y Hora para que el (la) bachiller:
FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA; rendira el Examen de Sustentacion del Informe Final del
Trabajo de Investigacion (tesis) titulado DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL
CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO, para optar el Titulo Profesional
de Ingeniero Mecatronico de acuerdo al siguiente detalle:

*  FECHA : viernes 14 de julio de 2023
*  HORA : 16:00 =
*  LUGAR : Filial Puno - Av. tacna

ARTICULO SEGUNDO. - La Unidad de Investigacion de la Facultad de Ingenierias y
Ciencias Puras, el Director y el responsable del comité de investigacion de la Escuela Profesional de
Ingenieria Mecatronica, quedan encargados del cumplimiento de la presente Resolucion.

Registrese, Comuniquese, Archivese.

C.c. Arch. 2023
Interesado
Escuela Profesional
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RESOLUCION DECANAL N° 608-2023-D-FICP-UANCV
Juliaca, 13 de julio de 2023

VISTOS:

ElINFORME N° 312-2023-D-UI-FICP.UANCYV., del Director Unidad de Investigaciéon de
la Facultad de Ingenierias y Ciencias Ingenieria Mecatroénica, INFORME N° 004-2023-UANCV-FICP-UI-CI del
Presidente del Sub Comité de Evaluacion de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatrénica, RESOLUCION
DECANAL N° 533-2022-D-FICP-UANCV que aprueba el Proyecto de Investigacion el 24 de junio de 2022 y
el acta de revision y calificacion del Trabajo de Investigacion (tesis) de fecha 13 de julio de 2023 para optar
el Titulo Profesional de Ingeniero Mecatrénico, con el tema titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA
PARA EL CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO.

CONSIDERANDO:

Que, el (la) Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA, ha presentado su Trabajo de
Investigacion (tesis) Titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION
DE UN MANIPULADOR NEUMATICO.

Que, habiendo procedido de acuerdo al Reglamento de Aseguramiento de la Calidad de
Trabajo de Investigacion, con fines de la obtencion de Grados Académicos de la Facultad de Ingenierias y
Ciencias Puras, el Director y el Responsable del Comité de Investigacion de la Escuela Profesional de Ingenieria
Mecatrénica, noming a la sub comision de evaluacién de trabajo de investigacion, a los siguientes Docentes:

*  Presidente s Ing. ADWAR RANULFO SANCHEZ CARREON
*  ler Miembro : Mgtr. GIOVANNI JOSE HUACASI SUPO
*  2do Miembro H M.Sc. CARLOS ALBERTO CCAMA POLANCO

Que, el Sub Comité de evaluacion ha aprobado en su integridad el Trabajo de
Investigacion (tesis) titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE
UN MANIPULADOR NEUMATICO.

Que, la Oficina de Investigacion ha aprobado con el Dictamen N° 536-2023, la originalidad
del trabajo de investigacion (tesis) titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE
PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO.

Estando, conforme a la RESOLUCION DECANAL N°064-2019-CF-FICP-UANCYV de fecha 02
de octubre de 2019 donde aprueba el reglamento de aseguramiento de calidad de trabajos de investigacion, con fines
de obtencion de grados académicos y titulos profesionales a la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras, que consta
de XI capitulos y 71 articulos, y;

Estando, en la opinion favorable del Director de la Unidad de Investigacion y en concordancia
al Reglamento de Aseguramiento de la Calidad de Trabajos de Investigacion, con fines de obtencién de Grados
Académicos y Titulos Profesionales de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras, y en uso a las atribuciones, que
le concede la ley Universitaria N° 30220, ley de creacion de la UANCV N° 23738 y modificatoria N° 24661, y el Estatuto
de la UANCYV, el Decano de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras.

RESUELVE:

ARTICULO PRIMERO.- APROBAR, ¢l informe final de TRABAJO DE
INVESTIGACION (Tesis), del Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA, para optar el Titulo
Profesional de Ingeniero Mecatrénico, con el Tema Titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA
EL CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO.

La misma que debera proceder a la impresion de su borrador de Trabajo de
Investigacion en limpio, de acuerdo a lo establecido en el Reglamento de Aseguramiento de la Calidad
de Trabajos de Investigacion, con fines de obtencion de Grados Académicos y Titulos Profesionales de
la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras - Escuela Profesional de Ingenieria Mecatrénica.

ARTICULO SEGUNDO.- RECONOCER, como asesor del Trabajo de Investigacion
(tesis) al docente ordinario de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatrénica, de la Facultad de
Ingenierias y Ciencias Puras, al Ing. ABELARDO LEON MIRANDA.

ARTICULO TERCERO.- La Unidad de Investigacion de la Facultad de Ingenierias
y Ciencias Puras, el Director y el responsable del comité de investigacion de la Escuela Profesional de
Ingenieria Mecatronica, quedan encargados del cumplimiento de la presente Resolucion.

Registrese, Comuniquese, Archivese.

(CERES VELABQUEZ

'7"‘ Cs. PURAS

TORC,
- )

CIP. 47790

cc
archivo 2023
interesado (a)
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RESOLUCION DECANAL 280-2023-D-FICP-UANCV
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Juliaca, 18 de mayo del 2023

VISTOS:

El OFICIO N° OFICIO N° 019-2023-EP IM-UANCV-FP, del Director de la Escuela
Profesional de Ingenieria Civil sobre el pedido de cambio de asesor del perfil de tesis del (la) Bachiller:
FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA,; para optar al Titulo Profesional de Ingeniero Mecatronico, con el
tema titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE UN
MANIPULADOR NEUMATICO.

CONSIDERANDO:

Que, el Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA, ha solicitado cambio de
asesor del perfil de tesis Titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE
PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO de fecha 24 de junio de 2022; conformado por los
siguientes Docentes:

*  Presidente $ Ing. ADWAR RANULFO SANCHEZ CARREON
*  ler Miembro 2 Mgtr. GIOVANNI JOSE HUACASI SUPO

*  2do Miembro 3 M.Sc. CARLOS ALBERTO CCAMA POLANCO
*  Asesor : M.Sc JASMANI RUELAS CHAMBI

Que, el director de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatronica de la Facultad
de Ingenierias y Ciencias Puras ha tomado de conocimiento que el ASESOR del Proyecto de
Investigacion el (la) M.Sc JASMANI RUELAS CHAMBI no tiene vinculo laboral en la Escuela Profesional
de Ingenieria Mecatronica, por lo que ha determinado cambial al ASESOR del Proyecto de
Investigacion, conforme lo establece el reglamento de aseguramiento de calidad de trabajos e
investigacion con fines de obtencion de grados académicos y titulos profesionales de la Facultad de
Ingenierias y Ciencias Puras, y;

Estando, al proveido a la solicitud del ejecutante del proyecto de investigacion y el
documento de vistos, el director de la Escuela Profesional de Ingenieria Civil, mediante el cual informa
la designacion de nuevo ASESOR; el mismo que debera actuar segun el Reglamento de aseguramiento
de calidad de trabajos de investigacion, con fines de obtencion de grados académicos y titulos
profesionales de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras.

Estando, en la opinion favorable del responsable del comité de investigacion de la
Escuela Profesional de Ingenieria Mecatronica, en concordancia al Reglamento de aseguramiento de
calidad de trabajos de investigacion con fines de obtencion de grados académicos y titulos profesionales
de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras. de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras y en uso
a las atribuciones, que le concede la ley Universitaria N° 30220, ley de creacion de la UANCV N° 23738
y modificatoria N® 24661, y el Estatuto de la UANCV, el Decano de la Facultad de Ingenierias y Ciencias

Puras.

SE RESUELVE:

ARTICULO PRIMERO. - APROBAR, el cambio del asesor del proyecto de
investigacion presentado por el Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA con el tema titulado:
DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR
NEUMATICO, para optar al Titulo Profesional de Ingenieria Mecatronica, se le asigna como:

* ASESOR : Ing. ABELARDO LEON MIRANDA

ARTICULO SEGUNDO. - RECONOCER como ASESOR del proyecto de
investigacion al docente ordinario de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatronica, de la Facultad
de Ingenierias y Ciencias Puras, Ing. ABELARDO LEON MIRANDA.

ARTICULO TERCERO. - Disponer a los miembros del Jurado Calificador
designados, dar continuidad al tramite de evaluacion y calificacion del Proyecto de Investigacion,
trabajo de tesis o sustentacion de tesis, segun sea el caso que se encuentre cada expediente. Quedando
valido en sus demas disposiciones la Resolucion decanal de aprobacion de proyecto de investigacion,
que se mencionan en el considerando.

ARTICULO CUARTO. — La Unidad de Investigacion de la Facultad de Ingenierias
y Ciencias Puras, el responsable del comité de investigacion y el Director de la Escuela Profesional de
Ingenieria Mecatroénica, el secretario Académico de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras, quedan
encargados del cumplimiento de la presente Re

.............. ssesesae

g MILTHON QUISPE HUANCA
DECANO
Jr. Loreto N° 450 - Central 'Delefdnica: (051) 321142 - Juliaca - Puno - Perti - Pag. Wel/www.uancvf'émbebdr-
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RESOLUCION DECANAL N° 533-2022-D-FICP-UANCV

Juliaca, 24 de junio de 2022

VISTOS:

El INFORME N° 202-2022-UI-FICP.UANCV. del Director de la Unidad de
Investigacion de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras, INFORME DE OPINION TECNICA N°
002-2022-UANCV-FICP-UI-CI del responsable del Comité de Investigacion, la opinién técnica N° 001-
2022-UANCV-FICP-UI-CI del presidente del sub comité de la Escuela Profesional de Ingenieria
Mecatronica y ¢/ ACTA DE REGISTRO DE PROYECTO DE INVESTIGACION segun reglamento
interno de aseguramiento de la calidad de trabajos de investigacion de fecha 16 de junio de 2022,
para optar el Titulo Profesional de Ingeniero Mecatrénico, con el tema titulado;: DESARROLLO DE
UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO.

CONSIDERANDO:
Que, el (la) Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA, ha presentado su Proyecto
de Investigacion Titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE

UN MANIPULADOR NEUMATICO, para optar el Titulo Profesional de Ingeniero Mecatrénico;
Que, al haberse cumplido con los requisitos exigidos por el Reglamento de

Aseguramiento de la Cahdad de Trabajos de Investigacion, con fines de obtencién de Grados Académicos y
Titulos Profesionales y el Reglamento de Grados y Titulos de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras; el
responsable del Comité de Investigacion de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatrénica, Facultad de
Ingenierias y Ciencias Puras, nominé a la sub comisién de evaluaciéon de Proyecto de Investigacion, a los
siguientes Docentes

+ Presidente Ing. ADWAR RANULFO SANCHEZ CARREON

. ler Miembro Mgtr. GIOVANNI JOSE HUACASI SUPO
+ 2do Miembro M.Sc. CARLOS ALBERTO CCAMA POLANCO
Que, la sub comision de evaluaciéon ha concluido aprobar sin observacion el
Provecto de Investigacion titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE
PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO, correspondiente a la linea de investigacion:

TECNOLOGIA DE LA INSTRUMENTACION, y;
Que, es requisito indispensable contar con un Docente Ordinario y/o contratado

de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras con un minimo de cinco anos de docencia, grado de
magister y experiencia en la linea a investigar, que sera el asesor de Proyecto de Investigacion, y;

Estando, en la opinion favorable del Director de la Unidad de Investigacion y en
concordancia al Reglamento de Aseguramiento de la Calidad de Trabajos de Investigacion, con fines de
obtencion de Grados Académicos y Titulos Profesionales y el Reglamento de Grados y Titulos de la
Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras, y en uso a las atribuciones, que le concede la ley Universitaria N°
30220, ley de creacion de la UANCV N° 23738 y modificatoria N® 24661, y el Estatuto de la UANCYV, el Decano de la
Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras

RESUELVE:

ARTICULO PRIMERO .- APROBAR, ¢l PROYECTO DE INVESTIGACION, presentado
por =l (la) Bachiller: FREDY CARLOS QUISPE ITUSACA, para optar el Titulo Profesional de Ingeniero
Mecatrénico, con el Tema Titulado: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE

PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO.
La misma que debera proceder con la ejecucion del Proyecto de Investigacion aprobado

de acuerdo a lo establecido en el Reglamento de Aseguramiento de la Calidad de Trabajos de Investigacion,
con fines de obtencién de Grados Académicos y Titulos Profesionales y el Reglamento de Grados y Titulos de
la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras

ARTICULO SEGUNDO.- RECONOCER como ASESOR DE INVESTIGACION al (a la)
docente contratado de la Escuela Profesional de Ingenieria Mecatrénica de la Facultad de Ingenierias y
Ciencias Puras, M.Sc. JASMANY RUELAS CHAMBI

ARTICULO TERCERO.- DISPONER que, la Unidad de Investigacion, Responsables
del Comité de Investigacién de la Facultad de Ingenierias y Ciencias Puras y el Director de la Escuela
Profesional de Ingenieria Mecatrénica quedan encargados del cumplimiento de la presente Resolucion.

Registrese, Comuniquese, Archivese.

PINTO
SECRETARIOACADEM(I]égU :
CIP. 86937

DECANO
CIP. 47790
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Metadatos Complementarios

Titulo de la Tesis

DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE
PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO

Datos de autor

Nombres y apellidos Fredy Carlos Quispe Itusaca

Tipo de documento de

identidad DN

Numero de documento de

identidad L ARaE

URL de ORCID https://orcid.org/0009-0007-4748-8786
Datos de asesor

Nombres y apellidos Abelardo Leon Miranda

Tipo de documento de

identidad DNI

Numero de documento de

identidad i

URL de ORCID https://orcid.org/0000-0001-8370-5660

Datos del jurado

Presidente del jurado

Nombres y apellidos Adwar Ranulfo Sanchez Carreon
Tipo de documento DNI
?(Iilénmt?ggdde documento de 02064066

Miembro del jurado 1
Nombres y apellidos Giovanni Jose Huacasi Supo
Tipo de documento DNI

Numero de documento de

identidad 40713810
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Miembro del jurado 2

Nombres y apellidos Carlso Alberto Ccama Polanco

Tipo de documento DNI

Numero de documento de
identidad

Datos de investigacion

40370037

, . o TECNOLOGIA DE LA INSTRUMENTACION
Linea de investigacion

P21
Grupo de investigacion No aplica.
Agencia de financiamiento Sin financiamiento
Pais: Pera

Departamento: Puno
Provincia: Puino
Distrito: Puno

Calle: Jr. A i
Ubicacion geografica de la e b

investigacion Coordenadas:

Latitud: 15°50'40.4" S
Longitud: 70°01'24.3" W

https://www.google.com/maps/d/edit?mid=1d78 GL-
HyQZJp8064y3¢jGrrxGVdiKud&usp=sharing

Afio o rango de afios en que se
realizo la investigacion

URL de disciplinas OCDE
https://concytec-
pe.github.io/Peru-
CRIS/vocabularios/ocde ford.htmi
- Libreria

Diciembre 2022 — agosto 2023

Ingenieria Mecanica

https://purl.org/pe-repo/ocde/ford#2.03.00
Ingenieria mecanica
https://purl.org/pe-repo/ocde/ford#2.03.01
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DECLARACION DE AUTENTICIDAD Y RESPONSABILIDAD

Yo FREDY (pRlos RUISPE ITUSACA . identificado con DNI
Nro. 4A4\3A4330 en mi condicion de egresado de:

¥ Escuela Profesional
O Programa de Segunda Especialidad,

O Programa de Maestria o Doctorado

INGENTERTA MECATRONICA

informo que he elaborado el/la (8 Tesis o [J Trabajo de Investigacion, (1 Trabajo Académico
denominada:
“ OEsPrNOLLY OE O SISAGMA  SCAOA  PARR EL (onThol G PRESIAN OE

(N MANTPOLADON. NEUMRTICO

Asesorado por: ,Ing~ ABELACDO LGonN MIRANOA
Es un tema original.

Declaro que el presente trabajo de tesis es elaborado por mi persona y no existe plagio/copia de ninguna
naturaleza, en especial de otro documento de investigacion (tesis, revista, texto, congreso, o similar)
presentado por persona natural o juridica alguna ante instituciones académicas, profesionales, de
investigacion o similares, en el pais o en el extranjero.

Dejo constancia que las citas de otros autores han sido debidamente identificadas en el trabajo de
investigacion, por lo que no asumiré como suyas las opiniones vertidas por terceros, ya sea de fuentes
encontradas en medios escritos, digitales o Internet.

Asimismo, ratifico que soy plenamente consciente de todo el contenido de la tesis y asumo la
responsabilidad de cualquier error u omision en el documento, asi como de las connotaciones éticas y legales
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RESUMEN

El trabajo es realizado ante la necesidad de controlar un manipulador
neumatico. Esto con el control de presion del cilindro de doble efecto en el area
de trabajo, todo controlado por un automata programable. Para el control de
posicion y presion se realizaron con el apoyo del software SCADA IGNITION

WEB.

Para implementar la programacion se adquirieron los datos a través del
sensor de presion y que la sefial es llevada al médulo analégico del PLC para su
procesamiento. Con este sistema se pueden fijar posiciones de inicio intermedias

y a lo largo de un eje de forma muy precisa.

El uso de softwares de ingenieria como el FLUIDSIM, IGNTION WEB y TIA
PORTAL V16 hizo posible alcanzar los objetivos planteados al inicio del trabajo

de investigacion.

Teniendo como resultados el desarrollo del sistema SCADA por medio del
software IGNITION WEB vy el control por un PLC S7-1200 siemens, logrando
posicionarse segun las distancias solicitadas y realizar la presion requerida por

el sistema, mediante un sensor de presion de acuerdo a lo programado.

Palabras claves: SCADA, IGNITION WEB, Control y Manipulador neumatico
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ABSTRACT

The work is carried out before the need to control a pneumatic manipulator.
This with the pressure control of the double effect cylinder in the work area, all
controlled by a programmable controller. For the position and pressure control,

they were carried out with the support of the SCADA IGNITION WEB software.

To implement the programming, the data was acquired through the pressure
sensor and the signal is taken to the analog module of the PLC for processing.
With this system, intermediate starting positions and along an axis can be set

very precisely.

The use of engineering software such as FLUIDSIM, IGNTION WEB and
TIA PORTAL V16 made it possible to achieve the objectives set at the beginning

of the research work.

Having as results the development of the SCADA system through the
IGNITION WEB software and the control by a PLC S7-1200 siemens, managing
to position itself according to the requested distances and perform the pressure

required by the system, through a pressure sensor according to the programmed.

Keywords: SCADA, IGNITION WEB, Control and Pneumatic Manipulator
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INTRODUCCION

Durante el desarroll6 del trabajo de investigacion se realiza en el software
SCADA para el control de presion del aire comprimido utilizando PLC S7 1200

siemens.

Este informe de investigacion tiene seis capitulos, estructurado de esta forma:
El primer capitulo se refiere a la problematica de estudio. El segundo Abarca las
evidencias tedricas que rige el estudio. El capitulo tres contiene los métodos de
investigacion. El capitulo cuatro realiza la parte experimental donde analiza e
interpreta resultados. Incluimos una imagen tomada de la realizacién de pruebas
de funcionamiento de la investigacion. El capitulo cinco es un analisis econémico

y el capitulo sexto son conclusiones y recomendaciones.
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CAPITULO |

ASPECTOS GENERALES

1.1. FORMULACION DEL PROBLEMA.
1.2. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA
1.2.1. Problema general
¢, Como se podra desarrollar un sistema de adquisicion de datos, control y
supervisibn que pueda realizar el control de presion de un manipulador

neumatico?

1.2.2. Problemas especificos

a) ¢ Como se realizara el diagrama para el ensamblaje del sistema neumatico del
manipulador?

b) ¢ Como se realizara la programacion del autbmata?

c) ¢Como se desarrollara del sistema SCADA de control y supervision del

manipulador neumatico?

1.3. OBJETIVOS DE LA INVESTIGACION
1.3.1. Objetivo general
Desarrollar un sistema SCADA que pueda realizar el control de presiéon de

un manipulador neumatico
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1.3.2. Objetivos especificos

a. Realizar el diagrama para el ensamblaje del sistema neumatico del
manipulador.

b. Realizar la programaciéon del autbmata

c. Desarrollo del sistema SCADA de control y supervision del manipulador

neumatico.

1.4. JUSTIFICACION DE ESTUDIO

El control de la presién en un manipulador neumético es un problema
relevante en la industria, ya que afecta al rendimiento, que se realizan en los
procesos que involucran este tipo de dispositivos. Actualmente, el control de la
presion se realiza de forma manual o mediante sistemas convencionales que
presentan limitaciones como la falta de precision, la dificultad de ajuste y la
dependencia de factores externos. Estas limitaciones generan pérdidas
econdmicas, riesgos laborales y desperdicio de recursos.

Por ello, se propone desarrollar un sistema SCADA para controlar la
presion de un manipulador neumatico, que permita monitorear y regular la
presion de forma remota, automatica y en tiempo real, mediante una interfaz

gréafica y un controlador l6gico programable.

1.5. LIMITACION DE LA INVESTIGACION
El proyecto limita a realizar el desarrollo del SCADA para controlar la
presion de un manipulador neumatico mediante un autémata programable S7

1200 siemens a través del software SCADA IGNITION WEB.
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1.6. HIPOTESIS DE LA INVESTIGACION
1.6.1. Hipé6tesis general

Se tiene el propadsito de realizar un (SCADA), que nos permita controlar en
todo momento la presion a través de un sensor, un autémata programable, para
que la presion se pueda aplicar rapida y eficazmente en el manipulador

neumatico.

1.6.2. HIPOTESIS ESPECIFICAS

a) El disefio del sistema neumatico permitira realizar el ensamblaje del
manipulador neumatico.

b) La utilizacion del software TIA PORTAL permitira realizar la programacion del
autémata.

c) El desarrollo del sistema SCADA permitira el control y la supervision del

manipulador neumatico.

1.7. VARIABLES DE INVESTIGACION
Variable independiente

- Manipulador Neumético

Variable dependiente

- Control de presion
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1.8. OPERACIONALIZACION DE VARIABLES
Tabla 1

Operacionalizacion de variables

TIPO DE
VARIABLE VARIABLES DIMENSIONES INDICADORES UNIDADES
Variable Manipulado Desplazamiento Distancia mm

Independiente  r Neumético

Variable Control de Generar ciclossensor de presion PSI

Dependiente presion de presion

Nota: El cuadro ha sido realizado por el propio autor.
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CAPITULO Il

MARCO TEORICO

2.1. ANTECEDENTES DE LA INVESTIGACION

2.1.1. Nivel internacional

Miranda & Ruiz (2022) “Disefio e implementacion de un médulo educativo
controlado mediante PLC S7-1200 con interfaz HMI, para simulacion de
procesos industriales neumaticos y electroneuméaticos” Su estudio fue mejorar
los métodos de ensefianza de la combinacion de habilidades y capacidades
técnicas en el campo de la ingenieria relacionada con el campo de la neumética
y electroneumatica utilizando sensores y actuadores en el laboratorio de la UPS
a través de modulos didacticos.

El conocimiento se fortalece con la implementacion de un modelo que
corresponde al trabajo del sello de sublimacion neumética, con los resultados
obtenidos como resultado de los conocimientos conseguidos durante el trabajo.

La investigacion se basa en un método inductivo y un método experimental,
apoyado en observaciones y métodos para analizar problemas de disefio y

comprobacién de la hipoétesis.
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Necesariamente los alumnos que estudian electronica y automatizacion
tengan la oportunidad de desafiar su conocimiento de la industria, y el desarrollo
de esta investigacion es una solucién a esa necesidad educativa.

Galvis & Hernandez, (2010) En el trabajo “Automatizacion y prueba de
manipuladores industriales con cilindros neumaticos y ventosas utilizando
controlador logico programable” En el marco de este investigacion se ha
disefiado, construido y probado un modulo automatico para el uso y prueba de
cilindros de aire, que es otro instrumento didactico para automatizar y controlar
el proceso productivo, asi como los fundamentos sobre neumatica para alumnos
de ingenieria eléctrica y otros estudiantes universitarios. La Universidad
Pontificia Bolivariana de Bucaramanga se interesa por estos temas.

El método se lleva a cabo por el traslado de piezas acrilicas por medio de
ventosas neumaticas conexionado a los cilindros pequefios; Estos elementos se
implementan para subir y bajar las piezas y tiene un control por PLC compacto
de Telemecanique TWDLCAE40DRF.

Se comunica entre el PLC y los elementos antes mencionados a través del
conexionado electronico y circuitos de control.

En esta investigacion se disefia, construye y prueba una maqueta
automatizada para probar y operar cilindros de aire, el cual es otro instrumento
de aprendizaje de conceptos de automatizacion y control industrial y aire
comprimido para alumnos de ingenieria eléctrica y otras especialidades.

Molina & Moreano (2006) “Disefio y construccion de un sistema HMI/
SCADA de un brazo neumatico didactico para la clasificacion automatica de
envases”. El avance tecnologico ha originado que las industrias sean mas

eficientes con el uso de las computadoras, y son de una gran ayuda en el manejo
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y control de todos los aspectos que se pueden controlar dentro del proceso
productivo.

Esta investigacion esta disefiada para ayudar a los estudiantes en el area
de la electronica a comprender los conocimientos y habilidades necesarias para
mejorar su instruccion profesional. Esta habilidad esta relacionada con el control
del PLC.

el uso de air power y control INTOUCH para desarrollar las aplicaciones
HMI/Scada El robot manipulador trabajara con el fin de organizar los envases
por tamafio (altura), mostrando el trabajo combinado de varios dispositivos que

realizan el control de este proceso automaticamente.

2.1.2. Nivel nacional

Espejo & Villena (2020) “Disefio e implementacion de un sistema de control
de presion neumatica basado en algoritmo de colonia de hormigas (ACO)”
Muchas industrias, independientemente de su naturaleza, se encuentran
diferentes variables de presiones en todo tipo de procesos y, también, en su
control, ya sea presion de tanques, tuberias o sistemas, trabajo, movimiento,
movimiento de piezas, botellas. . plantas, etc

Por lo tanto, su gestidén es una cuestién de mejora continua. El propésito de
este trabajo es utilizar el algoritmo Ant Colony Optimization (ACO) para encontrar
los parametros PID del controlador con el fin de controlar la presion de entrada
de aire, el cual fue desarrollado y llevado a cabo en el Laboratorio de Hidraulica
y Neumatica de la UCSM.

La funcidn de transferencia de la planta mediante se obtuvo utilizando ident

de MATLAB, luego de lo cual se desarrollo un controlador PID, los valores se
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consiguieron de tres formas diferentes: Herramienta PID Compact de TIA
PORTAL, Sisotool de MATLAB, y mediante el algoritmo ACO.

Se creo un cédigo para hallar los parametros PID usando el algoritmo ACO
basado en una revision de trabajos de investigacion anteriores y estos fueron
adaptados para ser usados en una planta fija, para medir su desempefio usando
el indice de desempefio ITAE.

Se obtuvieron resultados aceptables con el algoritmo ACO con los
siguientes parametros: 5 hormigas, 1000 nudos, 15 proyectiles, 0,8 de velocidad

de vapor y los parametros PID mas disponibles: Kp=3,09, Ki=8,46 y Kd=0,16.

Basurco & Orihuela (2019) “Implementacion de un Sistema de Control de
Posicibn Neumética de una Carga Referencial de 5kg Mediante un Actuador
Lineal y Tarjetas Pid Aplicado al Laboratorio de Control y Automatizacién” Los
estudios de control y automatizacion se realizan principalmente en teoria, el
conocimiento tedrico se necesita experiencia practica. Por esta razén, este
trabajo recomienda la implementar un moédulo de educacion neumatico que sea
practico y acceda a los estudiantes a experimentar.

El objetivo es seguir los métodos industriales en los que se debe controlar
la posicion del actuador neumatico, por ello algunos métodos permiten la
instalacion de un actuador controlado por la misma electrovalvula, la respuesta
de la tarjeta PID con el encoder de lineal y carga nominal de cinco kilogramos.

Con base en un estudio de factibilidad de alternativas, se escoger la
propuesta de FESTO. A su vez, se hizo la diferencia a partir de las respuestas
obtenidas en la prueba de calibracion, y con otras mediciones requeridas por el

sistema industrial, se optd por el segundo méetodo de Ziegler-Nichols como
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método de Medir, no esperes extremos, resultados. el tiempo de retardo fue de
0.168 segundos, el tiempo de procesamiento fue de 1.784 segundos y el error
corregido fue de 1.6%.

Por lo tanto, de las pruebas realizadas con el médulo utilizado, se concluyo
que la seleccion del modulo permitié que las pruebas funcionen con la l6gica de

control.

Guzman & Villegas (2015) “Disefio e Implementacion de un Modulo MPS
Mediante una Mesa Giratoria de Indexacién con Supervision SCADA Utilizando
Componentes de Neumatica Avanzada” Este sistema modular MPS tiene
una mesa giratoria de Indexacidn, es un proyecto de disefar, implementary
evaluar técnicamente que planteo un objetivo principal de desarrollar un modulo
automatizado que tiene un proceso productivo en serie cuyo propdsito es

ensefiar y formar a los futuros estudiantes de ingenierias.

2.2. BASES TEORICAS
2.2.1. SISTEMA SCADA

Rodriguez (2013) Decimos Scada como cualquier software que puede
entrar a datos de manera remota y permite usar y gestionar los requisitos y la

gestion de comunicaciones en cada caso y controlarlos.

Si definimos, observamos que no es un sistema para controlar, sino un
dispositivo de vigilancia o control que actia como una herramienta entre el nivel

de control (PLCs) y el control a un nivel mayor.
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Dependiendo del rendimiento de cada aplicacion la topologia del sistema
Scada (su distribucion fisica) cambiara de acuerdo al rendimiento. De acuerdo a
las configuraciones del sistema unos funcionan mejor en bus que de anillo.
Algunos requieren equipo adicional debido a la naturaleza de la operacion, etc.
(pag. 17)

PRESTACIONES

“Indica que un paquete SCADA, Incluye varias funciones y herramientas basado
en maquinas herramienta humanas, para fines de produccién. La conexion mas
clara entre el proceso y el usuario” (Rodriguez, 2013, p. 18):

Ventajas:

— La monitorizacién

La informacién que facilita proporcionando datos en tiempo real a los
trabajadores de la fabrica del dispositivo (temperatura, velocidad, sensores). La
maquinaria ligera, la energia hidraulica, la energia edlica se pueden controlar a
kilometros de longitud.

— La supervisién

Seguimiento, evaluacién, gestion y recopilacién de datos, asi como mecanismos
de gestiébn para tomar decisiones. Posee la competencia de hacer que el
programa pueda monitorear y ajustar controles fijos y, en algunos casos, eliminar
o0 ajustar funciones automaticas. Evita la supervision constante de los
tragadores.

— Laadquisiciéon de datos de los procesos en observacion

Un sistema de captacion solar, es posible mostrarlo a través de las
funcionalidades de registro y asi conseguir la cantidad promedio de exposicién

a esa area, para guardar los resultados y analizarlos posteriormente (los valores
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de velocidad y temperatura de cada maquina se guardan posteriormente para su
posterior analisis).

— Visualizacién de indicadores del sistema

Realice un seguimiento de los eventos importantes que se produjeron y notifica
rapidamente a los usuarios sobre una necesidad urgente de resolver una
situacion, los paneles de seguridad pueden solicitar acciones adicionales del
usuario.

— El mando

Esta es una oportunidad para que los usuarios cambien la configuracién u otra
informacion importante en forma directa desde el PC. En el sistema se registra
la informacion.

— Grabacion de acciones

Se pueden utilizar otros métodos como combinacion de las variables. También
controla toda la planta de produccion con la accién de un comando
—Garantizar la seguridad de los datos

Toda la informacion enviada y recibida debe estar completa, protegida de
influencias no deseadas o inesperadas (falta de liderazgo, invitados, eventos
inesperados, etc.)

— Garantizar la seguridad en los accesos

Evita el acceso al area afectada del software a un usuario no autorizado,
registrando todas las entradas y acciones efectuadas por algun usuario.

— Posibilidad de programacién numérica

Esto admite hacer computacién de alto rendimiento en un procesador de

computadora.
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VENTAJAS

Rodriguez (2013) Cuando hablamos del sistema SCADA, no debemos olvidar

que no solo hay pantallas que nos informan sobre el progreso de nuestra

instalacion. Detras de ellos hay muchas unidades de control y gestion, sistemas
de control, mensajes y varias herramientas de software, como resultado de lo

cual el sistema funciona de manera efectiva y eficiente. (p. 20)

Beneficios que podemos sefialar.

— Los estédndares actuales de los dispositivos PLCs estan disefiados para
operar en situaciones hostiles para garantizar que sea estable y confiable el
sistema de control.

— La flexibilidad de los PLCs se puede adaptar a las necesidades actuales y
ampliarlas posteriormente segun se requiera.

— Se pueden integrar diferentes tipos de sensores y actuadores en el programa
de PLCs. dispone varias tarjetas de datos (tension, corriente, sensores de
medida, etc.).

— Por medio del uso de esta herramienta de evaluacion, se obtiene mas
informacion y encuentra el problema rapidamente. Esto reduce el tiempo de
inaccion en una instalacién y ayuda a disminuir los costos de mantenimiento.

— El sistema (RTU) se define que puede funcionar de forma independiente,
inclusive sin comunicarse con la unidad maestra.

— Se documenta facilmente el software de control para que el personal de
mantenimiento pueda interpretarlo facilmente.

— Recopilacion de documentos relacionados con el usuario y documentos

técnicos que permitan a terceros utilizarlos correctamente.
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— Se registran continuamente cualquier actividad en los equipos en los sistemas
de medicion que se implemento en el sistema.

— Los sistemas visuales logran brindar cualquier forma de ayuda al usuario,
desde el evento de alarma hasta el motivo o parte del motivo por el que se
conecta el circuito eléctrico. Esto reduce el tiempo de resolucion de problemas
al proporcionar informacion sobre el origen y los motivos del error.

— Crea y distribuye documentos de forma automatica. El sistema de monitoreo
puede recolectar datos del PLCs y visualizarlos en un formato facil de exportar
para otras aplicaciones que se usan comunmente, como planillas de célculo.

— Con la ayuda de los sistemas de comunicacién celular (GSM, GPRS, UMTS),
toda la informacion del sistema de control puede ser notificada a los usuarios
sobre cualquier suceso que les afecte por correo electrénico o mensaje de
VOZ.

— Los procedimientos de comunicacién normalizados son mas rapidos en la
integracion de sistemas.

— Utilizando la tecnologia del Internet permite acceder a cualquier lugar de
nuestra geografia de nuestros esquemas de control.

— EI protocolo de seguridad debe garantizar una gestion de datos seguros y

eficaces al denegar el ingreso a personal no autorizado.

2.2.2. ARQUITECTURA GENERAL DE UN SISTEMA SCADA

Rodriguez (2013) Los sistemas automaticos han transferido integramente
el control a la PC y gradualmente distribuyen el control en toda la planta. Se
dividen en:

— Software de adquisicion de datos y control (Scada).
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— Sistemas de adquisicién y mando (sensores y actuadores).

— Sistema de interconexion (comunicaciones).

Figura l
Arquitectura basica Sistema Scada

VISUALIZACION ACTUADOR

.

SISTEMA
DE
CONTROL PROCES? 44— sensor

1

SISTEMA
DOE
ALMACEHAMIENTO

Nota. Componentes de un Sistema Scada (Rodriguez, 2013)

Utilizando instrumentos de seguimiento y control el trabajador podra
acceder al sistema. El sistema de control suele estar informatizado. administrado
y monitoreado. La conexion entre estos dos sistemas se suele realizar mediante
redes de comunicacion (Ethernet).

La supervision procesa el estado del sistema usando sensores que
informan al usuario mediante las herramientas HMI. Al definir los comandos que
debe realizar el usuario, el sistema operativo inicia las acciones necesarias para
mantener el control para el sistema y los objetos actuadores.

La transferencia de datos entre el Control de Produccién y las unidades de
campo (sensores y actuadores) se lleva a través del llamado bus de campo. La
tendencia actual es combinar los canales de comunicacion en un solo espacio.
Esta informacién se obtuvo durante la ejecuciéon. Las funciones de control y

monitoreo de datos son compatibles.
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El programa Scada es un software, especialmente disefiada para el uso de
pc en el sistema de produccion, que facilita el intercambio de datos entre
dispositivos de campo, denominados (dispositivos remotos). Los sistemas de
recoleccion y monitoreo de datos a menudo se basan en una estructura maestro-
esclavo. (pp. 29-30)

Figura 2
Sistema Scada basico

ﬂ | RTU

Modem

|/ |

Sistema
de comunicaciones

Nota. Elementos del Sistema Scada béasico (Rodriguez, 2013)

2.2.3. EL HARDWARE

Rodriguez (2013) indica se divide en dos bloques principales:

— Decepcionar los datos: compilar informacion del sistema administrativo (por
ejemplo, PLCs, registradores) y planificar su uso.

— Usar datos: que usan la informacidon recopilada previamente, como

herramienta del analisis de datos o usuarios del sistema.

OFICINA DE |NVEST|GAC|GN http:/repositorio.uancv.edu. pe/

Tesis Publicada con autorizacion del autor




. VICERRECTORADO DE

TESIS UANCV \3) | INVESTIGACION

"OFICINA DE INVESTIGACION"

Figura 3
Arquitectura basica de hardware Scada

Fed Corporativa

[LAN)
Servidar Servidar Servidor
de Datos de Froceso de Datas

Bus de Campo

I [0 EI E

Controlador Controlador Controlador Controlador

Nota. Imagen de la arquitectura basica de hardware Scada (Rodriguez, 2013)

— Interfase Hombre-Maquina (HMI, MMI)
“Incluye técnicas meteoroldgica y sistemas de produccién de imagenes.
El proposito del tablero es presentar el sistema de una manera simple.
bajo control”. (Rodriguez, 2013, p. 31)

Figura 4
Célula de Fabricacién Flexible Festo MPS2000

L,.

R

Nota: Imagen Festo MPS2000 (Rodriguez, 2013)
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— Unidad central (MTU, Master Terminal Unit)
Rodriguez (2013) Un sistema de control centralizado los protocolos
abiertos se usan ampliamente para garantizar la compatibilidad
multiplataforma y multisistema. Este modelo de sistema deberia ser
compatible con precios asequibles para las personas interesadas. El
intercambiar de informacion es posible en tiempo real que pueden estar
situadas en distintas areas entre los centros de control y subestaciones.
El centro de control es el responsable de recopilar y almacenar los datos.
Toda esta informacion realizada durante el desarrollo del sistema esta
utilizable para varios usuarios que puedan necesitarla. (p. 32)

— Unidad Remota (RTU, Remote Terminal Unit)
“Con un blogue o estacién remota, podemos entender que este conjunto
de objetos esté disefiado para controlar y/o monitorear las funciones del
sistema remoto desde el Centro de Control y estd conectado a este o
algiin medio de comunicaciéon”. (Rodriguez, 2013, p. 33)
RTU
Rodriguez (2013) Inicialmente, las unidades remotas se encargaban de
recolectar la informacion de las unidades de campo (control
independiente) y enviarla a la unidad central, envidndoles comandos de
control al mismo tiempo. Estos se denominan procesadores de
comunicacion.
Por lo general, se basan en pc dedicadas que controlan directamente los
convertidores convertidos o las unidades correspondientes (PLCs) con
protocolos de comunicaciéon adecuadas. con reglas adecuadas de

comunicacion. Sus disefilos son muy confiables, funcionan a una
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temperatura mas alta que las computadoras convencionales y la
confiabilidad eléctrica también es alta

Al instalar sistemas inteligentes, las actividades de recoleccion y
procesamiento de datos, asi como la proteccidn contra accesos no
autorizados o situaciones de emergencia, pueden afectar el proceso de
rendimiento y causar dafios a sus componentes. (p. 33)

PLC

Rodriguez (2013) Comenzaron como sistemas disefiados Unicamente
para controlar objetos, maquinas o procesos. Cambiaron con el tiempo,
agregando mas funciones en forma de mdédulos adicionales, incluidos los
sistemas de comunicacion, que rompieron la linea entre la RTU y el PLC,
dejando estas funciones al PLC. (p. 33)

IED

Estos elementos tienen sus propias caracteristicas (programas) que
resuelven los problemas de gestion, control y comunicacion. En esta
seccién, puede encontrar cosas como controladores, inversores. Dentro
de esta clasificacion estan disponibles como controladores, inversores.
Sistemas remotos

Rodriguez (2013) Una estacion remota no significa una maquina
autdnoma con capacidad de comunicacion que controla las compuertas
de una laguna. Puede ser un sistema grande y complejo que, a su vez,
forma parte de un sistema de control mas grande.

Los bloques remotos pueden controlar una ciudad entera o controlar el
suministro local. Al mismo tiempo, funciones de gestion de estaciones

remotas, interfaz hombre-maquina, recopilacion de datos, gestion de

OFICINA DE |NVEST|GAC|ON http:/repositorio.uancv.edu. pe/

Tesis Publicada con autorizacion del autor




VICERRECTORADO DE

TESIS UANCV \3) | INVESTIGACION

"OFICINA DE INVESTIGACION"

bases de datos, protocolo de seguridad y comunicacion interna entre

subsistemas. (p. 34)

2.2.4. SISTEMA DE COMUNICACION

Rodriguez (2013) Los intercambios de informacion entre servidor y cliente
se basa en una relacién productor-cliente. Seleccion de un servidor de datos
para herramientas de campo (encuestas), toma de datos de abonados,
herramientas de automatizacion, gestor de procesos, etc.

Un servidor de datos puede manejar muchos protocolos al mismo tiempo,
lo cual esta limitado por su capacidad fisica para admitir conexiones de hardware
(como las tarjetas de comunicacién populares).

Le permite distribuir comunicaciones bidireccionales entre la unidad central
y las unidades remotas (RTU). utilizando un método de comunicacion especial y
un método de transferencia de informacién para conservar la comunicacion entre

distintas partes de la red. (p. 35)

2.2.5. El software

Rodriguez (2013) Un programa tipo HMI se ejecuta en una computadora o
terminal grafica, y algunos programas especiales le permiten interactuar con las
herramientas de gestion de planta (abajo) y los controles (arriba). A estos
programas los llamamos drivers (o controladores) de comunicacion.

La parte del paquete (propio o de terceros) engloba la totalidad de los
sistemas de comunicacion entre nuestro dispositivo y el externo, que se encarga
de gestionar en los canales que se comunican, desarrollo de protocolos de

comunicacion y transferencia de informacion (Profibus, Ethernet). Por regla
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general, estos programas son de pago, necesitamos adquirir licencia de uso para
recién trabajar con estos. (p. 40)

Figura 5
Concepto de driver, o controlador

GESTION
RED CORPORATIVA

o ROLA
e
e ——

— ‘ [

-
RED DE PROCESO
I CONTROL
.
i

Nota. Drivers de comunicacién. (Rodriguez, 2013)

El operador hace la tarea de cambiar entre el lenguaje de programacion
SCADA y el lenguaje PLC (aguas abajo, por ejemplo, Profibus) o entre SCADA
y la red de control de la empresa (aguas arriba, por ejemplo, Ethernet). Las
configuraciones de los controladores de comunicacion generalmente se hacen
en la fase de instalaciones del software principal o como asistente externo

cuando se inicia la aplicacion principal. (p. 40)

2.2.6. SOFTWARE IGNITION DE INDUCTIVE AUTOMATION

IGNITION es una plataforma de software de desarrollo de aplicaciones
HMI, SCADA y MES ((Manufacturing Execution Systems).

Se desarrolla mediante el navegador web, en la cual se crea y accede a él

y a los clientes todo basado en tecnologia web, Su tecnologia Web First autoriza
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al usuario a ingresar al software sin tener el software instalado complejo en cada

pc. (Automation, 2022)

Figura 6
Logo software Ignition

Ignitio ‘/

by inductive automation

Nota. Imagen tomada de (Automation, 2022)

CARACTERISTICAS
Automation (2022) nos indica

— Se vende con una licencia de servidor, a la cual se le puede agregar un
namero ilimitado de clientes, enlaces, herramientas y diferentes tipos (tags).

— Se logra instalar de forma facil en cualquiera de los sistemas operativos
(Windows, Linux 0 Mac) siempre y cuando tengas instalado un navegador web
y Java.

— La plataforma de software modular y escalable, los médulos HMI, SCADA o
MES se agregan al sistema y trabajar juntos de manera estable en la misma
plataforma.

— Puede almacenar datos de forma comun, abierta y sencilla, ya que IGNITION
History es compatible con cualquier base de datos SQL. El software incluye
controladores para acceder a MySQL, Microsoft SQL Server, Oracle y
PostgreSQL.

— Los scripts se pueden programar y compilar utilizando Python, un lenguaje
popular que es facil de interpretar y comprender.

— IGNITION actua como un centro de comunicaciones en linea.
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— Comunicacién con cualquier servidor OPC, soporte de datos basado en SQL,
PLC (Allen-Bradley, Nokia, Modbus) via OPC, soporte de varios servicios web.

— Tiene un sitio web de la Universidad Inductiva donde estdn disponibles
gratuitamente cientos de videos de capacitacién de IGNITION.

— La version de prueba del software se puede configurar permitiendo solo la
primera parte de la imagen de cada biblioteca y esta autorizada por dos horas,
Sin embargo, pasado este tiempo, el sistema cierra muchas funciones, pero
esta informacion almacenada no se pierde, y basta con actualizar este tiempo
en la web para tener otras dos horas de trabajo para poder hacer esto cada
vez que termina.

Figura 7
IGNITION® Comunicacion efectiva en la red.

v

PLCs
Connectto any
PLC through OPC
OPC-UA, OPC-DA, OPC Tunneler
\ Communicate with
Databases virtually any OPC server
Connect to any
number of databases
\ o Web Services
// Connect to any
P —_ web service
- .8
e 4 oy -
C ' \\
\
PCs
Use any PC regardless MES & ERP Systems
of operating system Communicate with other
enterprise systems
[ 7, )
Touch Panels \/ g
Connect to any LIMs
touch panel screen Connect to virtually any device,
Mobile Devices such as barcode scanners, scales,

Access data via wireless sensors, etc.
smartphones and tablets

Nota. Imagen tomada de (Automation, 2022)
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FUNCIONAMIENTO

Automation (2022) IGNITION no requiere una instalacion compleja, solo se
pueden usar modulos y navegadores Java, ya sea HMI/SCADA o MES, como un
modulo OPC-UA, controladores para desarrolladores de PLC reales,
controladores para programas de comunicacion directa, un dispositivo que
proporciona métricas del desempefio como OEE (vida util global del hardware,
etc).

Si la conexidn es exitosa, esto se muestra en la pagina conectada. Después
de eso, el disefiador en el que se crea la HMI guarda cada vez desde la pagina
del portal, si es una conexion exitosa, esto se muestra en la pagina relacionada.
Después de eso, el desarrollador, en el que se crea la HMI, ingresa cada texto
de la pagina del portal.

Al actualizar y parar el dispositivo, puede ver el monitoreo en tiempo real, lo
cual es muy util para desarrollar aplicaciones HMI.

Cuando la aplicacién esta lista, se guarda y se envia para los clientes. Cuando
efectla variaciones y logra editar, los clientes se actualizan automaticamente.

Figura 8
Entorno de trabajo de IGNITION

control - Ignition-5PM2014 - Ignition Designer

———
s deoofrl

vielcome [ Main Window (1) = L = rauti-Stats in dicater

S5 Comeiner mose canraime

Nota. Imagen tomada de (Automation, 2022)
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2.2.7. MANIPULACION APLICACIONES

Guillen (1988) Cuando hablan de manipulacion, se refieren a las diferentes
acciones mediante las cuales se hace algo para tomar otras posiciones en un
proceso. La palabra manipulacién viene de "accion de la mano”, pero en el
proceso de produccion todavia se usa, incluso si la accion es realizada por

maquinas.

La mano humana es un 6rgano funcional muy complejo capaz de realizar
tareas como agarrar, colocar, distribuir, agarrar, insertar, quitar y mover dentro
de los limites de su cuerpo. Los dispositivos mecanicos logran hacer solo una o
dos de estas funciones raramente. Como resultado, para llevar a cabo el trabajo
automatico se necesita diferentes herramientas de trabajo. Debera asignar
varios componentes de trabajo a cada herramienta, ya que hay funciones

individuales que la herramienta debe realizar.

Es por eso que los manipuladores neumaticos son ampliamente utilizados.
Los actuadores y cilindros neumaticos se pueden colocar directamente donde
son necesarios la potencia y movimiento. Por tanto, el cilindro neumatico se

transforma en el musculo del brazo mecéanico.

- Con tres cilindros lo ampliamente grandes, es posible llegar a cualquier lugar
en el espacio. Adicione una unidad giratoria y todo funcionara casi como lo

deseado de la mano humana.
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Para sujetar cosas, las personas poseen 5 dedos en cada mano y pueden
sujetar cosas de diferentes formas. En los procesos de produccion, los
equipos fijos y moviles pueden ser suficientes para esta tarea. Solo en algunas

situaciones importantes se necesitaran dos o tres dispositivos movibles.

Estas tareas ahora de manera facil se hace mediante manipuladores
neumaticos, que tienen piezas estandar de diferentes tamafos. El
manipulador tiene un sistema modular y brinda una resolucién flexible para

cualquier tarea.

Elige los modulos que quieras para el desplazamiento y grados de libertad que

quieras.

Puede personalizar facilmente el dispositivo de desplazamiento para adaptarlo

a sus necesidades.

Se conectan facilmente a controles electrénicos programables. Realiza
diversas tareas como trabajos de carga, liberacién de equipos peligrosos o de
alta velocidad. (pag. 62)

Figura 9
Manipuladores neuméticos

ota. Imagen tomada de (GUILLEN, 1988)

VENTAJAS:

— Obtiene un ahorro importante de mano de obra.

OFICINA DE |NVEST|GAC|ON http:/repositorio.uancv.edu. pe/

Tesis Publicada con autorizacion del autor




VICERRECTORADO DE

)
TESIS UANCV \2/ | INVESTIGACION

"OFICINA DE INVESTIGACION"

Siempre debe asegurarse de una velocidad de trabajo muy alta.

Esto asegura una adecuada coordinacion y repetibilidad del proceso y asegura

una calidad constante.

No le importa el ruido y no le importa el trabajo manual repetitivo y tedioso.

Aumenta trabajo seguro en areas peligrosas.
Reposicion de lo invertido a través de una mayor productividad y costos

reducidos.

POSICIONADO
Guillen (1988) El posicionamiento correcto de componentes y equipos es
esencial en sistemas de automatizacion complejos. Sin el ordenamiento
adecuado estos dispositivos el manejo no es posible. Los contornos de la pieza
de trabajo son importantes para las operaciones de sujecidon y posicionamiento.
Puede aparecer situaciones antes y después de la produccion, ya que la
linea de produccion puede requerir y pedir nuevas piezas seleccionadas para su
envio o para continuar con las operaciones. Por otro lado, es claro que para el
correcto funcionar del sistema secuencial es necesario conocer cuando la
operacion esta completamente terminada antes de empezar con el siguiente.
Tradicionalmente, se usaban interruptores neuméaticos o eléctricos para

determinar cuando se realizaba un trabajo. (pag. 63)

2.2.8. DETECCION DE POSICION NEUMATICA
Guille (1988) La determinacion neumatica de la posicion de distintos

objetos suelen utilizar sensores de alta y baja informacion, como, por ejemplo:
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Detector de haz neumatico. Cada uno posee un area limitada, dependiendo de

las caracteristicas que detecta el sensor en particular. (pag. 64)

Figura 10
Sistema de obturacién del chorro

Sensor

Valvula amplifica-
dora a baja Al circuito de control
presidn (407 a 035Kg/cm2)

Nota. Imagen tomada de (GUILLEN, 1988)

2.2.9. CILINDROS DE DOBLE EFECTO

Dada la importancia de este componente de fuerza conviene estudiarlo a
detalle y familiarizarse con las diversas partes que la componen.
El principio que funciona del cilindro es:

para mover el vastago, el aire comprimido entra por un orificio en la camara
trasera, llenando y originando el avance del vastago. Para que se pueda realizar,
el aire de la cAmara delantera ha de ser desalojado al exterior a través del orificio
correspondiente. En el retroceso del vastago, se invierte el proceso lo que
permite que el aire entre a través de una abertura en la cubierta frontal y salga a
través de un conducto de aire conectado a la cubierta trasera. (Creus, 2007, p.

92)
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Figura 11
Cilindro de doble efecto

Nota. Imagen tomada de https://www.airtacperu.com.pe/producto/mini-cilindro-doble-

efecto-mac-25x150-s-ca/
2.2.10. CILINDRO NEUMATICO SIN VASTAGO

Creus (2007) Si el espacio disponible para el cilindro es limitado, un cilindro
neumatico sin vastago es la mejor opcién. Puede tener una carrera larga de
aproximadamente 800 mm o mas. De forma mecanica o magnética puede ser el
arrastre del carro porta cargas externo.

En un carro mecanico, se hace una ranura longitudinal en el cuerpo del
cilindro, a través de la cual pasa la brida, cubierta con una junta de goma, que
fortalece el cilindro y conecta el piston con el cojinete. El final de la carrera del
cilindro viene esta definido por un vastago o macho.

En el campo magnético, el cuerpo del cilindro esta hecho de acero
inoxidable magnético y el émbolo tiene imanes permanentes que se deslizan en
su interior. Su movimiento es seguido por imanes externos y deslizadores, que
son imanes permanentes. La potencia que genera este sistema es relativamente
inferior a la resistencia mecanica, y cabe sefialar que no se puede instalar por
encima, ya que si se supera la carga admisible se produce la ruptura magnética
y la carga cae. Cuando esta condicion la cumple un cilindro mecanico, la carga

No se mueve y permanece estacionaria sin caer. (p. 49)
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Figura 12
Cilindro neumético guiado

D i et

Nota. Imagen tomada de (Creus, 2007)

2.2.11. UNIDAD DE MANTENIMIENTO

Se encarga de filtrar el aire, lo deshumidifica, regulando la presién y
lubricando el aire con aceite limpio finamente disperso en el gas. Una de estas
unidades se muestra esquematicamente en la siguiente imagen. Aqui, diferentes
partes se ensamblan en un solo bloque, creando un bloque comun. (Serrano,

2009, pag. 87)

Figura 13

Unidad de mantenimiento

1/

e =5 L el

Figura 19: Grupo de filtraje. regulacion y lubricacion.
(Serrano, 2009)

Nota. Imagen tomada de (Creus, 2007)
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2.2.12. AUTOMATAS PROGRAMABLES

Barrientos & Gambao (2014) EIl control sistematico se puede definir como
una computadora digital diseflada para organizar y controlar una serie de
procesos en tiempo real y tiene la capacidad de operar en un ambiente industrial.
La NEMA indica a un controlador programable como un dispositivo electronico
que utiliza memoria programada para almacenar instrucciones que utilizan
funciones logicas, secuenciales, temporizadores, contadores y operaciones
aritméticas para controlar, mediante moédulos de E/S digitales y analogicas,
diversos tipos de maquinas o sistemas.

Los autdmatas programables se denominan asimismo como PLCs. Por lo
tanto, los PLCs se utilizan para la automatizacion, es decir, son dispositivos
electronicos que generan programas informaticos para controlar la secuencia.
(p. 107)

Figura 14
Autémata programable Siemens

Nota. Imagen tomada de (Barrientos y Gambao, 2014)
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Barrientos & Gambao (2014) En resumen, el controlador programado utiliza
una programacion que recaba informacion de los sensores existentes en el
sistema mediante sus entradas y manda el resultado del proceso por medio de
los actuadores. En otras palabras, los controladores PLC son procesadores
seriales digitales que procesan diferentes variables de salidas ejecutando una
serie de instrucciones. Los PLCs deben poder producir su salida de acuerdo con
la condicion de entrada en un tiempo limitado para que el proceso funcione
correctamente (en tiempo real).

Los PLCs pueden leer sensores de presencia (digitales), final de carrera,
diferentes tipos de funciones analdgicas o procesos de estado complejos.

Actualmente, los PLCs, estdn basados en la tecnologia de la
microelectronica y los métodos de sistemas, los han transformado en un método

simple y ampliamente utilizado de automatizacion industrial. (p. 108)

2.2.13. ARQUITECTURA DE LOS AUTOMATAS PROGRAMABLES
2.2.13.1 COMPONENTES DE UN AUTOMATA PROGRAMABLE

Barrientos & Gambao (2014) En respuesta a la necesidad de facil
expansion y facil mantenimiento, los controladores estan disefiados con un tipo
de construccion modular. Los modulos se montan en bastidores y se pueden
agregar o reemplazar facilmente.
Estan conformado por:

Una unidad de entrada que el controlador programado recibe sefal

(digitales o analdgicas) de los sensores existentes en el proceso de produccion.
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Figura 15
Autémata programable modular SIMATIC S7-400 siemens
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Nota. Imagen tomada (Barrientos y Gambao, 2014)

— Una unidad de salida por medio del cual el controlador programable envia
diferentes sefiales de control (digitales o analégicas) al proceso productivo.

— Unidad Central de Procesamiento o CPU, que es la designada de realizar las
tareas logicas definidas en el programa de control por microprocesador.

— Una fuente de alimentacion que se selecciona en funcion de la configuracion
a adoptar por el PLCs y la capacidad para manejar tenciones normalizadas
en condiciones industriales.

— Una unidad de programacion externa, accede a gravar y bajar programas.
Inicialmente, estos fabricantes eran exclusivos de cada fabricante;
Actualmente, la PCs se usa cada vez mas como procesador.

— Mobdulos especiales o periféricos externos. Hay muchos tipos diferentes de
modulos que se pueden conectar a un PLCs para realizar otras funciones,

como interfaces de monitor o paneles HMI. (Human Machine Interface).
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— Los modulos de comunicacion permiten que el PLCs se comunigue con otros
dispositivos o sistemas informaticos a través de protocolos especificos.

(RS232, Ethernet, bus de campo, etc.)

El PLCs poseen una arquitectura de computador de uso especializado. Se
utiliza un tipo interno de conexion de bus para conectar los componentes de la

CPU a varios componentes internos. (p. 108)

Figura 16
Arquitectura basica de un PLC
UNIDAD UNIDAD
CAPTADORES [» DE u";g:gggg" DE = ACTUADORES
ENTRADAS SALIDAS
INTERFACES
UNIDAD DE ] PERIFERICOS
; EXTERNOS

Nota. Estructura fundamental de un PLC: (Barrientos y Gambao, 2014)

2.14. UNIDADES DE ENTRADA Y SALIDA DE UN AUTOMATA

PROGRAMABLE

Basicamente, un controlador programable consta de una unidad de entrada
digital y una unidad de salida digital. Los dispositivos digitales estan conectados
a sensores (interruptores, sensores digitales, etc.) existentes en el proceso de
produccion. Los PLC estan disefiados para facilitar la conexion de sensores
industriales en condiciones estandar de voltaje o corriente (por ejemplo, 0/24 V
CC) utilizando 2 o 3 cables. Normalmente, las entradas se conectan por

aislamiento galvanico en grupos mediante optoacopladores, con el fin de
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proteger los dispositivos. Del mismo modo, los productos digitales relacionados
con los actuadores (bobinas, luces, motores, etc.) estan presentes en el proceso
de fabricacion.

Los dispositivos y salidas digitales (E/S) suelen organizarse en médulos
de 4, 8, 16 0 32, colocados en placas conectadas al bus del sistema, aunque en
algunas situaciones la propia unidad central posee un determinado namero de
entradas/salidas digitales.

El nimero de entradas y salidas digitales que puede procesar un
controlador programable es una medida de su rendimiento. Por lo tanto, los PLC
pequefios manejan entre 32 y 128 E/S digitales diferentes, mientras que los PLC
grandes manejan miles de E/S digitales. Los grandes PLC de hoy en dia pueden
manejar una gran cantidad de E/S digitales, como los grandes PLC S7-400de

Siemens puede crear hasta 131072 entradas/salidas digitales.

Figura 17
Esquema de bloques de un autémata programable
PERIFERIA
DISTRIBUIDA
MEMORIA DE PROGRAMA “«"-ﬁ" .......
MEMORIA ‘
PROGRAMA
MONITOR MEMORIA PROCESADORES DE
(s.0) DATOS COMUNICACIONES

m § $§ 8§ 3
3§ 3 8 ¢

MEMORIA MEMORIA MEMORIA MODULO
IMAGEN IMAGEN IMAGEN DE E/S

ENTRADAS SALIDAS E/S ESPECIALES
MODULO mMODULO MODULO

ENTRADAS SALIDAS E/S

DIGITALES DIGITALES ANALOGICAS

Nota. Diagrama de bloques de un PLC: (Barrientos y Gambao, 2014)
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2.15. SIEMENS PLC S7-1200

El controlador S7-1200 proporciona flexibilidad y potencia para controlar una
amplia gama de dispositivos para una variedad de dispositivos de
automatizacion. Con un disefio compacto y configuracion flexible posee una gran
linea de comandos, el S7-1200 es adecuado para gestionar una amplia gama de
trabajos.

La CPU incluye un microprocesador, fuente de alimentacion integrada,
circuitos de E/S integrados, PROFINET integrado, control de E/S avanzado y
cables analdgicos integrados, todo en un paquete compacto, creando asi un
gobernante poderoso. (Siemens, 2014, p. 23)

La CPU incluye un puerto PROFINET para comunicarse en una red
PROFINET. Otros modulos estan disponibles para la comunicacion en redes

PROFIBUS, GPRS, RS485 o RS232.

Figura 18
Controlador programable S7-1200

Conector de corriente

® O

Ranura para Memory Card

(debajo de la tapa superior)

® Conectores extraibles para
el cableado de usuario
(detras de las tapas)

@ LEDs de estado para las
E/S integradas

® Conector PROFINET (en el

lado inferior de la CPU)

®
Nota. Imagen tomada: (Siemens, 2014)
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Figura 19
Modulo de entradas anal6gicas siemens

Nota. Imagen tomada: (Siemens, 2014)

2.16. CONTROL NEUMATICO

Gutierrez et al. (2010) Ahora bien, la necesidad del automatizar es un
trabajo no solo para las grandes empresas, sino también para las pequefias
industrias. Incluso la industria artesanal se ve obligada a producir métodos de
produccién que no implican trabajo manual y no corresponden al conocimiento
del trabajo. La fuerza muscular y la destreza manual deben ser reemplazadas
por fuerza mecanica y precision. La energia del aire puede realizar muchas
tareas de manera eficiente y rapida, con frecuencia y, sobre todo, durante largos
periodos de tiempo sin fatiga.

Cuando comparamos el trabajo de una persona con el trabajo de un
elemento neumatico, se comprueba la inferioridad del primero en lo referente a
capacidad de trabajo.

Sin embargo, reemplazar el trabajo manual con herramientas mecanicas y

neumaticas es solo un paso en el proceso de automatizacion industrial.
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Este paso esta destinado, como muchos otros, a obtener el mayor beneficio
al menor precio. Usar la maguina adecuada en cada caso sera una forma de
evitar comprar equipos costosos que encarecen el producto, y al mismo tiempo
poder proporcionar el hecho de que la maquina es Unica en sus materiales
producidos en masa y que se adaptan bien a las necesidades del proceso
productivo, son mas econdmicas que las maquinas convencionales. Otro punto
importante a considerar es la falta de trabajadores en ciertos tipos de trabajo.
Con el tiempo, hay una tendencia hacia una recuperacion en el nimero de
personas empleadas en industrias que realizan tareas repetitivas, no solo por
una mayor mecanizacion, sino también porque pronto dejardn de ser
trabajadores, sino porque pronto no habra trabajadores para otro tipo de trabajo.

La energia neumatica no se puede utilizar en todas las situaciones de
automatizacion. Las capacidades técnicas de la neumatica tienen ciertos limites
en términos de potencia, espacio, tiempo (orden) y velocidad del proceso de
produccién.

La automatizacion de equipos, maquinas y procesos industriales con el uso
de tecnologia neumatica ahora es posible debido a la presencia de diversos
componentes de operacion, gestion y control, lo que permite crear un plan

econdmico, simple y confiable. (p. 79)

2.17. CONTROL ELECTRO NEUMATICO

Gutierrez et al. (2010) Los impresionantes avances obtenidos en los ultimos
afos en el campo de la automatizacion tuvo un gran impacto en el sistema de
control. Los problemas a resolver son cada vez mas complejos y los requisitos

normativos cada vez mas evidentes.
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Se han fabricado y vendido una gran cantidad de productos electronicos,
pero, aun asi, el proceso de aprendizaje no esta disefiado de tal manera que el
disefiador pueda usarlo de manera efectiva.

En la actualidad, la mayor parte de los equipos se realizan en forma de
control de potencia eléctrica, es decir, la parte de potencia se realiza con equipos
neumaticos, y la parte de control tiene métodos eléctricos o electronicos, en el
campo del control electronico, podemos realizarlos por control con dispositivos
electronicos y sistemas electronicos con puertas logicas o con sistemas de

control con microcontroladores o con control PLC programable. (p. 108)

2.18. SENSOR DE PRESION

Medir la presion en liquidos o gases es uno de los mas comunes,
especialmente en el control de procesos. La presion es una fuerza por unidad de
area, y para medirla es necesario compararla con otras fuerzas conocidas, para
determinar su efecto sobre el elemento elastico (medidas por deflexion). (Pallas
, 2017, p. 32)

Figura 20
Algunas alternativas para la medida de presiones en el margen habitual

Columna liquida + deteccién de nivel

potenciémetro
( tubo Bourdon + LVDT
medida desplazamiento sensor inductivo
codificador digital
potenciémetro
LVDT
Elemento sensor inductivo
elastico ﬁ ( deformacion central galgas sin soporte
voladizo y galga
hilo vibrante
reluctancia variable
dladf;fag:::‘aa:ig:‘adida 1 deformacion global capacitivo
\ piezoeléctrico
galgas pegadas

\ deformacién local galgas depositadas
galgas difundidas

Nota. Imagen tomada: (Pallas , 2017)
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2.19. TELEMEDIDA POR CORRIENTE: BUCLE ~20 mA

La telemetria moderna, el valor medido se transforma en una corriente
equivalente de CC, que se transmite por la linea y se encuentra en el extremo
receptor midiendo la caida de voltaje a través de una resistencia conocida. Los
valores de corriente normalizados son: 4-20 mA, 0-5 mA, 0-20 mA. Los cables
trenzados se utilizan para evitar que la conexion transmita corrientes de
interferencia. El ruido capacitivo es pequefio porque la resistencia del circuito es
pequefia (impedancia de entrada). No se ven afectados por termopares parasitos
o caidas de tension en los cables de conexidn, siempre que el emisor sea capaz
de establecer el valor de corriente requerido en el circuito. Esto hace posible usar
un hilo mas delgado y, por lo tanto, mas econdémico. Otra ventaja es que un solo
receptor puede escanear multiples canales en diferentes longitudes de cable sin
sacrificar la precision.

El valor tipico de la corriente es de 4-20 mA. Fue adoptado como estandar
en 1975 y hay muchos transductores ajustables que cumplen con este estandar.
La ventaja de usar 4 mA para un valor de 0 es que se puede distinguir de un
circuito abierto (0 mA). La impedancia de entrada del receptor es de 250 ohmios,
lo que le permite obtener voltajes de 1-5 V.

Otra ventaja importante de la telemetria moderna es que cuando el
transmisor estéa flotando, a veces es posible comunicarse con solo dos cables,

comun a la alimentacion y al puerto serie.
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Figura 21
Talemedida por corrlente empleando: a: cuatro hilos; b: tres hilos; c: dos hilos.
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Figura 22
Sensor de presion, OsiSense XMLK

Nota. Imagen tomada e: https://www.construnario.com/notiweb/26852/schneider-

electric-lanza-un-nuevo-sensor-de-presion-osisense-xmlk
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CAPITULO 1lI

METODOLOGIA DE LA INVESTIGACION

3.1. METODO DE INVESTIGACION
Para probar el nivel de explicaciéon, evaluamos el efecto de causalidad
utilizando un método de prueba para medir la variable dependiente partir de la

variable independiente propuesta.

3.2. TIPO DE INVESTIGACION
Esta investigacion es de caracter aplicado ya que implica utilizar nuestro
conocimiento para implementar el sistema SCADA para controlar la presion de

un manipulador neumatico a través del PLC.

3.3. NIVEL DE INVESTIGACION
Investigacion a nivel exploratorio ya que la metodologia usada es flexible y
de mayor informaciéon para estudios de control de presion de un manipulador

neumatico.
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3.4. TECNICAS E INSTRUMENTOS
3.4.1. Técnicas

Enfoque del documento:

Enfocado en el principio de control de presion neumatica PLC aplicando el
sistema SCADA, se establecié un marco tedrico, combinando teoria y practica,
para que la recopilacion de datos funcione.

Tecnologia de campo: Se realizo a través de un analisis, la recopilacién de
datos y parametros de acuerdo con la condicién de desempefio, midiendo los
valores de presion. Esto nos permite ver el correcto control a través de un

SCADA del manipulador neumatico.

3.4.2. INSTRUMENTOS
* PLC S7 1200
* Modulo de entradas analdgicas
*» Sensor de presion
* TIAPORTAL V16

« software IGNITION DE INDUCTIVE AUTOMATION
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CAPITULO IV

DESARROLLO DEL PROYECTO

4.1. SISTEMA NEUMATICO DEL MANIPULADOR.

a.- Realizacion del diagrama del sistema neumético del manipulador
Figura 23
Diagrama del sistema neumatico

DIAGRANA DE FUERZA - SISTEMA NEUMATICO
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Nota. Elaboracion Propia.
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b.- Realizacion del PLANO DEL CONTROL PARA EL SISTEMA

NEUMATICO.
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4.2. REALIZACION DE LA PROGRAMACION DEL AUTOMATA PLC S7-1200
a. Programacion en TIA PORTAL V16 del manipulador neumatico.
a.1l. Escalamiento de la sefial Analdgica.
La escalacion de la sefal analdgica del sensor de Presion de aire se realiza
en el software de TIA Portal, los datos del sensor son:
- Sensor analdgico de 24 v corriente continua

- Sefal de salida en amperios de 4 a 20 mA.

Figura 24
Escalamiento de la sefial analégica

NORM_X
Int to Real
EN
MIN %MD20
‘NORMALY"
W96 our
"ENTRADA
ANALOGA™ - yALUE
MAX
%Q0.1 %Q0.2 SCALE_X
“Tag 4" *Teg 8" Real to Int
1 11
N —— - = i ———————
" MIN %SMD66
%MD20 OUT - "ESCALA 1°
"NORMALY" — VALUE
MAX
*Q0S %“Q03
*Tag_14° Tag 12° MOVE
4 —V/t N
“MD66 SMDS6
"ESCALA 1"~ N aOUTY — "SALIDA"

Nota. Elaboracion Propia
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a.2. Programacion del PLC S7-1200 para el sensor de presion

La programacion del manipulador neumatico de 3 bares, 4 bares, 5 bares. Son
programados de manera que se pueda controlar mediante el PLC S7-1200, y
una conexion de red, comunicacion OPC, se logra controlar el sistema.

La programacion es unica para el sistema, pero para la interaccion del PLC y
el ordenador se programa con marcas lo cual son leidas en el software

INGNITION WEB.

Figura 25
Programacion del PLC S7-1200

%081

"CONTROL_D&"
wFB1
“CONTROL*
EN ENO

%M0.0 M1
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w=M13
Tag_19"

M2 *Q04
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*Tag_23"

"
*Tag _36°

Nota. Elaboracion Propia,
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Figura 26
Programacion del PLC S7-1200 para el sensor de presion
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Jd L d ‘
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Nota. Elaboracion Propia.

4.3. DESARROLLO DEL SISTEMA SCADA DE CONTROL Y SUPERVISION
DEL MANIPULADOR NEUMATICO.

4.3.1. Desarrollo del SCADA en INGNITION WEB

- Sistemade control remoto (SCADA web — IGNITION AUTOMATIZACION).
El desarrollo de sistemas SCADA para el control y monitorizacion de

manipuladores de aire, y una de las mejores opciones es IGNITION WEB, con

comunicacion OPC.
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Este programa estad basado en la version gratuita de IGNITION SCADA
WEB, La versién gratuita del programa nos da acceso a dos horas.

Para lo cual repartiremos en 4 partes para un buen desarrollo de la
implementacion del sistema Neumatico y control SCADA del manipulador
Neumatico.

1. Realizaremos la inscripcion y creacion de un espacio de trabajo en donde se
generara un usuario y una contrasefia.

2. Descargar el disefiador “DESIGNER LAUNCHER?”, en donde se desarrolla el
SCADA.

3. Realizar la comunicacién mediante OPC entre el PLC y la pantalla SCADA
WEG INGNITION.

4. Creacion de pulsadores SCADA para control remoto y lectura de sefales
Analdgicas.

a. Creacién de Usuario y Contrasefia.

Para la creacion de un usuario nos dirigimos a la pagina de INDUCTIVE
AUTOMATION y nos dirigimos a la descarga de IGNITION, en donde
elegimos el sistema operativo Windows.

Figura 27
Pagina de descarga de ignition

Descargar Encendido

Instale ls version completa de ignition en minutos, pruébelo

todo el iempo que desee, lodo gratis

Lea la guia

Acalizando?
primero!

oocondhdo 8122 windows G4 svaocess | Ver god hary do nuervo

Nota. Imagen tomada de https://inductiveautomation.com/downloads/
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b. El siguiente paso es el registro de datos, correo electrénico en donde
nos llegara el cédigo de confirmacion para el registro.

Figura 28
Pagina de registros de en la web oficial

Sélo un paso mas.

Complete o siguignte formulano para oblenar acCes0 a una prueba gratuita de Ignition

by Inductive Automation®, Requisitos del sistem

Nota. Imagen tomada de: https://inductiveautomation.com/downloads/

c. Descargar el software IGNITION DESIGNER.
Para la creacion del proyecto debemos descargar el software IGNITION

WEB, en donde elegimos el sistema operativo Windows.

Figura 29
Descarga de DESIGNER.

2 MECATRONICA | Cerrar sesion=

Obtener
) Designer

Nota. Imagen tomada: https://inductiveautomation.com/downloads/
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El software Designer es para la creacion de pantallas de manipulacion del
sistema del control SCADA, en donde se realiza la creacion de pulsadores y la

visualizacion de sefiales analdgicas para la interaccion con la planta.

d. DISENO DE PANTALLAS SCADA EN EL SOFTWARE DESIGNER.
Para la creacién de un proyecto debemos crear una direccion en la nueve de
IGNITION WEB. Se creara con la IP de la red actual, y la sub red.

Figura 30
Creacion de un espacio en la nuve

Ignition-DESKTOP-IK7F81...

http:/ocalhost- 8088

Nota. Imagen tomada de:https://inductiveautomation.com/downloads/

Para la creacién de un proyecto debemos crear una direccién en la nueve

de IGNITION WEB. Se creara con la IP de la red actual, y la sub red.

Figura 31
Creacion de un nuevo proyecto

. . 1 d .
Ignition's designer
+ New Project Q- 2 Import Project
Name Title Inheritable Inheritance Hierarchy Actions
samplequickstart Sample Quick Start Project false OPEN
Sensor. -_de_presion trabajol false OPEN

Nota. Imagen tomada:de https://inductiveautomation.com/downloads/

e. CREACION DE TAG PARA LA COMUNICACION CON LA RED.
Crear los tags de comunicacion, para ello vamos a tag Browser y creamos un

tag estandar de tipo OPC. En donde se llena los datos requeridos como el
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nombre, comunicaciéon OPC, tipo de Dato string, y luego la direccion del IP
ns=1;s=[PLC_S7_ 1200][Diagnostics]/Hostname. y de la misma forma para
visualizar la conexion con el PLC.

Figura 32
Creacion de tag en ignition web.

V]

default

Categories All Properties

No_Clamp

Nota. Imagen tomada: de https://inductiveautomation.com/downloads

f. DESARROLLO DEL PROGRAMA PARA LA COMUNICACION.
La programacion en TIA PORTAL para la comunicacién con el software
IGNITION SCADA web se desarrolla considerando la sintaxis que se muestra en

la tabla.

Figura 33
Tabla de sintaxis.

PLC Ignition (OPC)
Tipo de dato: Ignition sintaxis

M0.0 Mx0.0
MO.1 Mx0.1
Q0.0 Qx0.0
Q0.1 Qx0.1
Q0.2 Qx0.2
MD10 MReal10

DB1.08X0.0 DB1,X0.0
DB1.0BX0.1 DB1,X0.1
DB1.0BD2 DB1,Real2

Nota. Imagen tomada de Fuente: Elaboracion Propia
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La programacion en TIA PORTAL se realiza segun la sintaxis, las salidas pueden

tener el simbolo "Q" y las entradas de control remoto con el simbolo "M". Asi

disefiamos un proyecto.

Figura 34
Programa en Tia portal.
woa1 “082
"MOTORES_D8" "MOTORES_D8_1*
wFa .
*MOTORES" “MOTORES"
N ENO EN ENO
%MO.0 Q0.0 M2 %Q0.1
START_M1" = START_M MOTOR =—4"M1" START_ M2 = START_M MOTOR =" M2"
SMO.1 M3
"STOP_ MY = STOP_M "STOP M2" e STOP_M
’ TIMER TINER
WMOS SMO.S
"START_AUTO" = START_A "START_AUTO" = START_A
W06 M0 6
“STOP_AUTO" = STOP_A "STOP_AUTO" = STOP_A

Nota. Elaboracién Propia.

» Cargar el programa al PLC S7 1200 que esta conectado con software
SCADA Ignition. Para luego realizar el llamado desde ignition. Agregando tag

OPC llamando al PLC siemens S7 1214.

Figura 35
Programa en Tia portal.

a8
start W Structure | @ Details | T
efault
Type Structure Propertie
= [ motort uih ms=x +
& motort Basic Properti
= sip Tag Group L Default »&d)
Enabled & true @
Vals
Value Source ® oF D,
Data Type ® Boclean &
OFC Server . Ignition OFC UA Server @2,
QFC ftem Path . [Siemens1]Mxd.0 &3
= Numeric Properties

Deadband Mode & Absol v a0
Deadband L 00001 ¢
Stale Mode - o s
Engneering Urits . s
Engmeering Low Limst L] 0.0 a0
Engneering High Limit . 1000 e
Engneering Limit Mode ® No_Clamp o0
Format String . 009 c3
Meta Data Properties

ota. Imagen tomada: Elaboracion Propia
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g. DESARROLLO DEL SISTEMA SCADA DEL MANIPULADOR NEUMATICO.
Desarrollo de sistema SCADA considerando control manual desde PC a
través de comunicacion OPC vy visualizacion en tiempo real de sefales

analdgicas.

Figura 36
Pantalla Scada del control del manipulador neumatico.

[~ o ——— =

Commmund  Wmdwos iy

FRCIARTD OF MIGEMIEINR ¥ CRNCHT FUNSS
ESCUELA PROFESIONNL DE INGENIERNR FIECRTROMCH
CONTROL DE PRESION NEUMATICA

Nota. Elaboracién Propia.

4.4. PRUEBAS Y RESULTADOS

Figura 37
Tablero de control y modulo del manipulador neumatico
- -
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Nota. Elaboracién Propia.

4.5. PRUEBAS EMPEZANDO CON LA PROGRAMACION DEL PLC

Figura 38
Programacion primera etapa

Totally Integrated
Automnation Portal

PROYECTO DE SENSOR DE PRESION 1 /PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Bloques de programa
Main [OB1]

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo o8 idioma KOP
Numeracion  [Automatico
Titulo "Main Prograim Sweep (Cy-  Autor | comentario Familia
cle)”
Version 0.1 ID personaliza-
do
Main
Nombre Tipo de datos Valor predet. Comentario
w lput
initial_Call Bool Initial call of this OB
Remanence Bool ~True, it remanent data are available
Temp
Constant

Segmento 1:

‘‘‘‘‘‘‘

Segmento 2:

Segmento 3:

yyyyyyy

Segmento 4:

Segmento 5:

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 39
Programacion segunda etapa

Totally Integrated
Automation Portal
%Q0.0
T
{ —
Segmento 6:
Segmento 6:
%085 5084
“IEC_Times_0_ EC_Timer_G_
e 3" 32
SM13 M1.2 %Q0.2 Qo4 Q0.1 %100 TOF TON
"lag 19 g T leg 8 1ag 1 ‘lag 3 tlag 15 lime liine
/1 4 /1 4 i B 2 " q =
TEI0s—py H—Ts0m Te1Zs — py o —Tetr
%DB2
"LC limer 0 03
™ *M2.0
Tims ‘Tag_34"
> F——n ¢—
275 —PT. FT—Ti0ms
Segmento 7:
%M2.0 %Q0.4 Q0.1 Q0.2
‘lag 34" lag 19 “lag 9* "l 8
t It 4 { F—
Segmento 8:
Segmento 8:
%DB6 *087
"EC_limer G "BC e t_
EER S [
13 =M12 %01 Q04 0.0 TOF TON
Tag_19 Tag'T Tsga" Tag_ 13" Tag_15' Time Time
Z Z 2 Z i | n -
Te205 —pT ET Ta20¢ PT ET
%08
“IFC_Timer_0_
DB_1"
™ %M2.1
Timz "lag 3"
>} o—
HS—p1 El
Segmento 9:
%Q0:4
Tag 15
{ —
Segmento 10:

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 40
Programacion tercera etapa

Totally Integrated
Automation Portal

%088 4D89 %DB10
"LC limer O 'LC imer 0 'LC imer 0

L 6" LB/ e B

TOF TON ™ wM2.2

lire lime. lime Tag 25"
[ Q N Q N o— F—
v T —_ 1455 — pj S (#0vi 1955 — pj o

Segmento 11:

Segmento 12:

WDB12

CONTKOL Y 1*
P81
"CONTROL"
N L
602 1.2
Tag_6" — p_STER™ Mach —Tag 17
HMD.3
T 7 —p 8109
0.1

"Tag 5" = §_MAGNFTICO

Segmento 13:

Segmento 13:

50813 w814
IFC_Timer_0_ CIFC_Timer_0_
1.3 Q0.3 wM4.0 5%Q0.1 %10.1 TOF TON
“Tag_1o" Taq_17" Tag_" Tag_A* "Thg_" Time Time
i/t 1 i/t 1/t i N Q N Q {1>
TU18S = pr ET — ThOm TH108 e pT BT — ThOn
%DE15
MIRC_T'mer 0
DB_12°
™ “%M3.1
Tirwe “Tag_23"
>t N Q { )
TH#105 — pr [
Segmento 14:
SAVER] %Q0.3
"Tag 23" log 2
F { —
Segmento 15:
%0816 %0817 %0818
‘ICC Timer O "ICE Timer O MICC Timer O
DB 3" oe.c 1" CB_15"
wM13 Q0.1 510.1 TOF TON ™ %M3.1
“Tag_19* TagA* “Thg_5* Time Time. Time Tag23"
/t 1/} it N qQ N qQ N o—— F—
TH208 v = T 20 TH20: o P Orne TH25 we T FT O

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 41
Programacion cuarta etapa

Totally Integrated
Automation Portal
Segmento 16:
%DB19 %DE20
IFC_T mer_G, “IFC_Timrer_0_
6 16" oB 17"
TOF TON HM3.2
Time. Time: Tag27
N a N Q N Q { —
aa ET — Tu0ms TH55 — T T —H0ms TUSS — pT ET — Tw0ms
Segmento 17:
%DB22
"N ROL_DB 2"
%FB1
*CONTROL"
N g —m—m—m
W04 M1.3
‘Tag_9' — »_§TART MARCA —¥'Tag_1%"
HMO5
Tag 18'=— p s7pp
10.2
"Tig_ 10" = 5_WAGNETICO
Segmento 18:
®DB33 HDB25
I w0 IRC_limer_0_
l i ot
%Q0.1 5%Q0.5 %10.2 TOF TON ™ 64,0
“Tag_a" Tag 11" “Tag_10" Tine Time Tirme. “Tag_1"
t i/} 1k n a N N Q { }—
Tu10S — pT ET —THOms THIOS — pT. ET — Ti0ms TH10S — pT. ET
Segmento 19:
Segmento 20:
%0832 %DB27 %DB23
G w0 MEC_ s 65_ MIEC_limer_0_
BR_28’ n_> R
%Q0.1 %10.2 TOF TON ™ %M4.1
Tag A" “Tag_10° Time. Time. Tirme. “Tag,
V't 1+ I N Q N 2
Tu20S — pT. ET—TH0ns T ET — Ti#0ms T#25—pT. ET
Segmento 21:
%0829 “%DB30
"IEC T'mer € °ICC Tiner O
Do 25" b 26"
%M1 TOF TON W42
Tag 36 time time. ‘Tag 37
F IN 9 IN Q N Q { —
- Bl — It 1% — gy S— #Ou 1955 — py Bl — Imt
Segmento 22:
Q0.3 SCALE_X
Tag_1" Real 1 I
k N :
D0 =T MIN HMD3I6
WMD20 oul CFSCAIA DY
“NOIMALT VAIUF
200 MAX

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 42
Programacion quinta etapa

Totally Integrated
Automation Portal

Segmento 23:

%005 SCALE X
S

Teg_1<* Feal to Int
3
0.0—7INEE ®MD3IS
%MD20 OLT - "ESLALA I
“NORMALY' — VALLL
25— max
Segmento 24:
%Q0.5 Q0.2
"lzg1et lags MOVE
— i/t fh—T
WMD36

FSCAISY N aQUTI —"SAIIA D

Segmento 25:

Q03 %qnz
"12012" “lag 8 MOVE
— Vi ™ — o

TSCAIAT [y eQUTT — "SAIINA Y

Nota. Elaboracion Propia.
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4.5.1. CONDICIDERACIONES PARA REALIZAR LAS PRUEBAS

Se inicio con el control del SCADA desarrollado en el cual se fijaron tres
presiones de 3, 4, y 5 bar utilizando un sensor de presion shnayder y el
movimiento automatizado se uso el automata programable, se realiz6 el control
del desplazamiento del manipulador neumatico a una distancia de inicio de 5 cm
el siguiente 15cm vy el ultimo 25cm del origen en el eje 'X' como lo mostramos en

la imagen.

Figura 43
Pantalla de control de presién scada

Nota. Elaboracion Propia

Figura 44
Sensor de presion y manipulador neumatico

: P a
. ' . < $
~ ®

Nota. Elaboracion Propia.
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PRUEBAS DEL FUNCIONAMIETO

Se realizaron tres pruebas a presiones de 3,4 y 5 bar para cada probeta de
ensayo para el control de dichas presiones se utilizé el sensor de presion y los
desplazamientos de distancia fueron controlados por el PLC.

Figura 45
Posicionamiento para el desplazamiento

Nota. Elaboracion Propia.

1.- PRUEBA A 3 BAR DE PRESION

Figura 46
Control a 3 bar de presion

FACULATD DE INGENIERIA ¥ CENCIRG PURFS
o€ L
CONTROL DE PRESION NEUMATICA

o R e

IRESION DF 4 RARES

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 47
Desplazamiento a la posicion uno

Nota. Elaboracién Propia.

2.- PRUEBA A 4 BAR DE PRESION

Figura 48
Control a 4 bar de presion

TRCRONTD DE WERTTTON v RN NN
CSCANL A PROFESOML OF oog Wy s

A L LT

CONTROL DE PRESION NFUIMATICA

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 49
Desplazamiento a la posicion dos

- .
Nota. Elaboracion Propia

3.- PRUEBA A 5 BAR DE PRESION

Figura 50
Control a 5 bar de presion

FRCULATD DE INGENR R Y CENONG PURE

CSOUELA PROFESIONSL DY WNGENITHIR PR OATROMN
5 n A

CONTROL DE PRESION NEUMATICA

A

Nota. Elaboracion Propia.
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Figura 51
Desplazamiento a la posicion tres

Nota. Elaboracién Proia.

4.5.2. MEDICIONES DE PROFUNDIDAD DEBIDO A LA PRESION EJERCIDA

Figura 52
Medicion de profundida

ﬂ-‘

Nota. Elaboracion Propia.
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4.5.3. ANALISIS DE LOS RESULTADOS OBTENIDOS

Una vez revisado el funcionamiento del sistema propuesto hechas las
pruebas de presion, el resultado es que se tiene un control de la presion
mediante el SCADA
Como podemos observar en la figura en la prueba dos se verifica la presion de
4 bar dada en el SCADA y la ejecucion del manipulador neumatico una vez

llegada a la posicién dos a ejercer una presion de 4bar.

Figura 53
Prueba de funcionamiento prueba dos

Nota: Elaboracién Propia.

MEDICIONES DE LA PROFUNDIDAD DEBIDO A LA PRESION

Tabla 2

Pruebas realizadas

DESPLAZAMIENTO (cm) PRESION (BAR) PROFUNDIDAD (mm)
Prueba 1 5 3 3
Prueba 2 15 4 6
Prueba 3 25 5 8

Nota: Elaboracion Propia.

Se pudo comprobar la presion constante ejercida por el piston neumatico de

doble efecto en las probetas de ensayo en cada prueba realizada.
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4.6. ANALISIS ECONOMICO

4.7. COSTO DE LA IMPLEMENTACION

INSUMOS

DESCRIPCION: UNIDAD: CANTIDAD: | COSTOS:
UNIT. TOTAL:

Trabajo en gabinete GLB 1 S/ 1,000.00 |S/1,000.00
Scanner UNID 1 S/ 1500.00 |S/1500.00
Osciloscopio automotriz UNID 1 S/ 1200.00 |S/1200.00
Pinza amperimétrica automotriz UNID 1 S/ 120.00 S/ 120.00
Mangueras hidraulicas MTS 10 S/ 30.00 S/ 300.00
Cilindros de doble efecto UNID 1 S/ 300.00 S/ 300.00
Cilindros Twin TN UNID 1 S/ 400.00 S/ 400.00
Sensor magnético UNID 3 S/ 30.00 $/90.00
Sensor de presién UNID 1 S/ 800.00 S/ 800.00
Transporte GLB 1 S/ 50.00 S/ 50.00
imprevistos GLB 1 S/ 500.00 S/ 500.00
TOTAL, DE GASTOS S/ 5960.00
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CONCLUSIONES

PRIMERA: Se desarrollo un sistema SCADA para el control de la presion del
aire comprimido mediante un sensor de presion que determina la

presion del aire.

SEGUNDA: El disefio el sistema neumatico requerido para su desarrollo y
ensamblo de acuerdo y los diagramas neumaticos se generaron el

software Fluidsim.

TERCERA: El control del desplazamiento se realizdé con el PLC Siemens S7-

1200 se uso programaciones del TIA Portal V16.

CUARTA: Se desarrollo el sistema SCADA de control y supervision del
manipulador neumatico que recibe la sefial a través del mdédulo
analdgico del sensor de presion, generando los desplazamientos y

presiones indicadas.
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RECOMENDACIONES

PRIMERA: Es necesario tener catdlogos manuales de los componentes y

dispositivos utilizados en la presente investigacion.

SEGUNDA: Para evitar atrasos en el uso del sistema neumatico, se recomienda
usar dispositivos que se adquieran facilmente durante el desarrollo

del proyecto.

TERCERA: Se recomienda utilizar otros actuadores, ya que pueden
proporcionar mas amplios rangos de trabajo y presion y

posicionamiento del manipulador neumatico.

CUARTA: Recomendamos usar el manipulador neumatico adecuadamente

segun los pardmetros establecidos.
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ANEXO 1
TITULO: DESARROLLO DE UN SISTEMA SCADA PARA EL CONTROL DE PRESION DE UN MANIPULADOR NEUMATICO
PROBLEMA GENERAL | OBJETIVO HIPOTESIS VARIABLES DIMENSIONES | METODOLOGIA | TECNICAS E
GENERAL INSTRUMENTOS
¢Como se podra | Desarrollar un | Se tiene el propésito de realizar un | Variable e Meétodo: e Técnica:
desarrollar un sistema | sistema SCADA que | (SCADA), que nos permita controlar | Independiente _ Explicativo Observacion
de adquisicion de datos, | pueda realizar el | entodo momento la presion a través ) Desplazamiento | o Tipo: e Instrumento: Ficha
control y supervisién que | control de presion de | de  un sensor, un autémata | Manipulador Aplicativo. de observacion
pueda realizar el control | un manipulador | programable, para que la presién se | Neumatico e Nivel
de presibn de un | neumatico. pueda aplicar rapida y eficazmente Exploratoria
manipulador neumatico? en el manipulador neumatico )
e Universo:
Sede Judicial
_ Puno

PROBLEMA OBJETIVO HIPOTESIS
ESPECIFICO ESPECIFICO ESPECIFICO e Temporal:

transversal
¢Coémo se realizara el | Realizar el diagrama | El disefio del sistema neumatico | Variable e Poblacion:
diagrama para el | para el ensamblaje | permitird realizar el ensamblaje del . Generar ciclos Manipulador

. . . . ” Dependiente X £
ensamblaje del sistema | del sistema | manipulador neumético. de presién neumatico
neumatico del | neumatico del Control de
manipulador? manipulador. presion
.Como se realizara la | Realizar la | La utilizacion del software TIA
programacion del | programacion del | PORTAL permitira realizar la
automata? automata programacion del autbmata.
.Cémo se desarrollara | Desarrollo del | El desarrollo del sistema SCADA
del sistema SCADA de | sistema SCADA de | permitira el control y la supervision
control y supervisién del | control y supervision | del manipulador neumatico.
manipulador neumatico? | del manipulador
neumatico.
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ANEXO 2

Product data sheet XMLK006B2C21TQ
Characteristics pressure sensor XMLK - 0..6bar - G 1/4A -
4..20mA - DIN - set of 25

Estado comercial
Aviso de fin de oferta : ENE 23, 2021

A\ Aviso de fin de oferta

5
o
Principal 2
I3
Gama de producto Telemecanique Identificacion por radiofrecuencia XG ?
[+
Tipo de producto o componente Sensores de presion electrénicos 5
Tipo de sensor de presion Transmisor de presion %
=3
Nombre del detector de presion XMLK §
Tipo de circuito eléctrico Circuito de control g
Capacidad de presion 6 Bar £ é E
558
Visualizacién local Sem 222
5iz%
Fluido controlado Aire - tipo de cable: 0...80 °C) scgl
Agua limpa - tipo de cable: 0...80 °C) S8 ‘§§
= A 22 G0
Clip-en la stiqueta G 1/4A (macho) acorde a DIN 3852-E g%g ]
Consecutivo, seguido, continuo, adosado 1 conector macho EN 175301-803-A {ex DIN43650) 4 patillas %%ié
£8%¢C
[Us] tension de alimentacion asignada 24 V SELV CC (limites de tension: 8...33 V) IS 7 gg
Consumo de corriente <20 mA g ‘; ;_é
g
Tipo de sefial de salida Analdgico 8830
occct?
Funcién de salida analdgica 4..0,20 mA, 2 hilos ;*5 g2
Z2o.
Cantidad por juego Juego de 25 ; Esw =
Tipo de paquete Grupo 3 ? £ g
L8635
2%
LE05
s5 %3
. 5847
Complementario 3358
£ & )
Rango de ajustes de presion 0...6 Bar g Zg % 3
Presion maxima permitida - sob 12 Bar §§g§
Presion de destruccion 18 Bar 25 gé
£ b+l
Materiales en contacto con flu Acero inoxidable tipo AISI 303 = § E:'E
Ceramica §§ ge
Nitrile (NBR) 53538
$558
Posicién de funcicnamiento Cualquier posicion ig §§
co®
Tipo de proteccion Curto-circuito de carga £ g'é 2
Polaridad inversa o8
2C
Compatibilidad electromagnética Prueba de inmunidad ante descarga electroestatica acor- g g S g
de a EN/IEC 61000-4-2 8 kV por ar, 6 kV por contacto £ E g9
Susceptibilidad frente a campos electromagnéticos acor- Ew %‘3
de a EN/IEC 61000-4-3 10 V/m 80...1000 MHz §§ ER
Prueba de inmunidad oscilatoria/rafagas eléctrica acor- 25 55
de a EN/IEC 61000-4-4 2 kV s< §—Z
Pruebade inmunidad de ondas de choque 1,2/50 ps acor- 8 % g §
de a EN/IEC 61000-4-5 500 V 12 Ohm, 1 kV 42 Ohm E é Sw
Campos RF radiados acorde a EN/IEC 61000-4-6 10 V 0,15...80 MHz gﬁ §§
Inmunidad ante campos magnéticos acorde a EN/IEC 61000-4-8 30 A/m 50 Hz 'g égg
ESS
[Uimp] Resistencia a picos de tension 0,5KV <l § Eg
S8 C8
ggz3
227un-2023 .
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Tiempo respuesta en salida
Precision de medida

<5 ms

+/- 1% del rango de medicién
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Precision

0.1 % of the measuring range

Desviacion de la sensibilidad

+/- 0,04 % del margen de medida/°K

Desvio de punto zero
Precision de repeticion
Durabilidad mecanica

+/- 0,03 % del margen de medida/’K
+/- 1 % of the measuring range
10000000 Ciclos

Peso del producto 0,11 Kg
Diametro 36 Mm
Longitud 67,5 Mm
Entorno
Normas CE
EN/IEC 61326-2-3
Certificaciones de producto Generador
RCM
CSA C22.2 No 14
UL 508
Tratamiento de proteccion TC
Temperatura ambiente de funcionamiento 0...80°C
Temperatura ambiente de almacenamiento -25...80 °C

Resistencia a las vibraciones 20 gn (estado 1) 9...2000 Hz) acorde a EN/IEC 60068-2-6

25 gn para 11 ms acorde a EN/IEC 60068-2-27

Resistencia a los choques

Grado de proteccion IP

IP65 acorde a EN/IEC 60529

Grado de proteccion nema

Unidades de embalaje

NEMA 4

Tipo de unidad de paguete 1 PCE
Numero de unidades en el paquete 1 1
Paquete 1 Altura 13,5Cm
Paquete 1 Ancho 19Cm
Paquete 1 Longitud 19 Cm
Paquete 1 Peso 121G
Sostenibilidad de la oferta

Conforme con REACh sin SVHC Si

Directiva RoHS UE

Cumplimiento proactivo (producto fuera del alcance de la normativa-

RoHS UE) Ef Declaracion RoHS UE

Sin mercurio Si
Informacion sobre exenciones de RoHS s
Informacién Logistica
Pais de Origen ES
Garantia contractual
Periodo de garantia 18 months

2 Schmider

OFICINA DE INVESTIGACION

http://repositorio. uancv.edu. pe/

Tesis Publicada con autorizacion del autor




VICERRECTORADO DE

TESIS UANCV \3) | INVESTIGACION

"OFICINA DE INVESTIGACION"

Product data sheet XMLKO06B2C21TQ

Esquemas de dimensiones

Dimensiones
mim -3
o 339

o~ -1
T Y
gz [ ‘Iﬂl
Syw o
12 J107] 56.8 _l
047 042 224
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Product data sheet XMLK0O06B2C21TQ

Conexiones y esquema

Diagrama de cableado

Técnica de 2 hilos (4-20 mA)

+

1
r
s|
LJ
2 |ta)
(@) lout
4 Schypidne
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ANEXO 1
FORMULARIO DE AUTORIZACION

AUTORIZACION PARA LA INCORPORAC’I(')N DE LOS
TRABAJOS DE INVESTIGACION
EN EL REPOSITORIO INSTITUCIONAL UANCV

Formato digital [>(] Facha de entregs: 2Y-oF =202y

1. Datos del autor (es):

Nombres y Apellidos: _FrEdY  (Aows Ruisec  1TUsAcA

Direccion; _ Uvb, o 1ctA creona9A ©=1G 588 \enoniMy
DNI/Carné de Extranjeria/Pasaporte N%_44134330

Teléfono:_433206% 30 __email:_fredycaxJos@ gma: . com
Nombres y Apellidos: y . 7 N
Direccion: & A N
DNI/Carné de Extranjeria/Pasaporte N°; > |
Teléfonos — el email: > |

Facultad y/o Escuela de Posgrado:  Tucenienzas v cremciAs PinAS

Escuela Profesional o Mencion: INGENIENnIA WMECATNONICA

Titulo o Grado Académico a optar: ___3scenieno  (ECARSMIco

Asesor:  I0q. AGELARDG  [eop MIABNOA

Esta obra se encuentra dentro de las siguientes denominaciones:
Trabajo de Investigacion | | Tesis[¥] Trabajo de Suficiencia Profesional [ ] Trabajo Académico[ |

Titulo: ©esprodLlc DE  Gp SISYEMp SCAOA  RARA &) (ONTROL ®E PRESTON

Ok un MANZEULADOL  MEumAtico

Palabras claves, (3 a § términos).._SCcADR, zenztron Wen, (ont ol jﬂgnmu\aéov Neumatieo

(Esta obra se desarroll en la UANCV '-2?

4

! Indicar si su produccion inteleciual ha empleado recursos tales como, instalaciones, laboratorios, insumos,
equipos, bases de datos, asesoria técnica por parte del personal de la UANCYV, financiamiento, entré otros
relacionados.

2 Si su produccion intelectual se desarrollé en la UANCYV totalmente o parcialmente, deberd autorizar el
deposito en el Repositorio de manera obligatoria.

.
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2. Referencia de tesis:

D Bachiller Titulo DZda Especialidad DMaestria DDoctorado

3. Licencias:

a) Licencia estandar:
Bajo los siguientes términos, autorizo el depésito de mi tesis en el Repositorio
Digital de la UANCV.
Con la autorizacion de depésito de mi produccién Intelectual, otorgo a la Universidad
Andina “Néstor Céaceres Velasquez” una licencia no exclusiva para reproducir, distribuir,
comunicar al publico, transformar (inicamente mediante su traduccion a otros idiomas) y
poner a disposicion del piiblico mi produceion intelectual (incluido el resumen), en formato
fisico o digital, en eualquier medio, conocido 0 por conocerse, a través de los diversos
servicios por la Universidad, creados o por crearse, tales como el Repositorio Digital de
tesis UANCV, coleceion de produccion intelectual, entre otros, en ¢l Perti y en el extranjero
por el tiempo ¥y veces que considere necesarias, y libres de remuneraciones,
En virtud de dicha licencia, la Universidad Andina “Néstor Caceres Velasquez” podra
reproducir mi produccion intelectual en cualquier tipo de soporte y en mas de un ejemplar,
sin modificar si contenido, solo con propositos de seguridad, respaldo y preservacion.
Declaro que la produccion intelectual es una creacion de mi autoria y exclusiva titularidad,
coautoria con titularidad compartida, y me encuentro facultado a conceder la presente
licencia y, asimismo, garantizo que dicha produceion intelectual no infringe derechos de
autor de terceras personas.
La Universidad Andina “Néstor Caceres Veldsquez” consignara el nombre del y/o los
autor(es) de la produccion intelectual, y no le hard ninguna modificacion mas que la
permitida en la licencia.

Autorizo su publicacion (marque con una X)

I\( I Si, autorizo que se deposite inmediatamente.

St, autorizo que se deposite a partir de la {ccha (d/m/a):

‘ No autorizo.

b) Licencia CREATIVE COMMONS 4.0 INTERNACIONAL:
Si usted concede una licencia CREATIVE COMMONS sobre su produccioén intelectual,
mantiene la titularidad de los derechos de autor de esta y, a la vez. permite que otras personas
puedan reproducirla, comunicarla al publico y distribuir ‘€jemplares de esta, bajo las
condiciones siguientes:
{Quiere permitir usos comérciales de su produccién intelectual?
Sf: significa que usted permite la reproduccion, distribucion y comunicacién publica de la
produccion intelectual incluso con fines comerciales.
No: significa que usted permite la reproduccion, y comunicacion piblica de la produccion
intelectual, pero sin fines comerciales.

X Si autorizo

No autorizo
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Jurisdiccion de su Licencia

Todas las licencias CREATIVE COMMONS son de 4mbito mundial, sin embargo,
usted puede elegir entre la opcion “internacional” o una adaptada a su jurisdiccion,
como para el caso peruano.

La opcién “internacional” emplea el lenguaje y la terminologia de los tratados
internacionales; en cambio, la adaptada a su jurisdiccion, recoge las particularidades
de la legislacion peruana.

En consecuencia, la opcién “internacional” goza de una mayor eficacia a nivel
mundial, gracias a que tiene jurisdiccion neutral. Mientras que la opcion adaptada
a la jurisdiccion del Pera goza de una mayoreficacia ante los tribunales peruanos.

lﬂ Internacional

D Nacional

Linea de investigacion: TENOLOGIA pe LA INSTRUMENYA czoM - ©24

29 -09- 2094

Firma de Autor huella digital Fecha
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