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PRACTICA

Implementacién de PID en Connected Component Workbench

1. Objetivos

1.1. Objetivo general
Ajustar las constantes del bloque PID para el control del nivel del tanque en Factory 10,
evaluando su desempefo en Connected Component Workbench y Factory Talk View.

1.2 Objetivos especificos
1. Configurar las constantes del bloque PID para el sistema de nivel de tanque.
2. Analizar el desempefio del bloque PID en Connected Component Workbench en la

regulacion de nivel de tanque de la planta de Factory I0.

2. Equipos y herramientas

e Micro850
e Connected Components Workbench
e RslLinx Classic
e Computadora
e Factory IO

3. Marco teédrico
Controlador PID
Un Controlador Proporcional Integral Derivativo (PID) es un sistema de control de circuito
cerrado cominmente utilizado en sistemas de control industrial. Este método es altamente
efectivo en aplicaciones que requieren una modulacion de control continua. El PID calcula un
valor de error, que es la diferencia entre el valor de control actual y un valor de control
objetivo. Utilizando este valor de error, el bucle de control proporciona correcciones al
sistema de salida. El bucle de control utiliza tres términos de control: proporcional, integral y
derivativo, los cuales influyen en cémo el sistema de control avanza hacia el valor objetivo.
Para ajustar un bucle de control PID, cada término se multiplica por un coeficiente para
modular su influencia en el comportamiento del sistema. Los tres coeficientes son Kp, Kiy Kd.
Cabe mencionar que el objetivo de los ajustes de los pardmetros PID es lograr que el bucle

de control corrija eficazmente y en el minimo tiempo los efectos de las perturbaciones; se
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tiene que lograr la minima integral de error. Silos parametros del controlador PID (la ganancia
del proporcional, integral y derivativo) se eligen incorrectamente, el proceso a controlar

puede ser inestable, por ejemplo, que la salida de este varie, con o sin oscilacion (Yang, 2022).
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Coeficiente proporcional (Kp)

El término proporcional genera un valor de salida que es proporcional al error. Entonces,
aumentar el coeficiente del término proporcional crea un circuito de control mas sensible.
Con un coeficiente alto, el controlador PID resultante respondera rapidamente. Sin embargo,
este método provocara una mayor inestabilidad del sistemay provocara un mayor sobre nivel
porcentual. Generalmente, el coeficiente proporcional es el coeficiente dominante de un lazo

de control PID y deberia contribuir con la mayor parte del comportamiento de salida.

— e e e ot
— 05

Constante integral (Ki)
Toma la integral de los errores registrados por el lazo de control y, por lo tanto, tiene en

cuenta tanto la magnitud como la duracidn de los valores de error. Debido a que la integral
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considera el tiempo, puede tener en cuenta el valor de error actual y los valores de error
detectados en el pasado, algo que el término proporcional por si solo no puede hacer. Un
coeficiente integral mas alto ayuda a amortiguar el error de estado estable, y esto permite
gue el sistema se asiente mds rapidamente en su objetivo. Sin embargo, los coeficientes
integrales altos pueden causar un mayor sobrepaso cuando se acerca por primera vez al

punto de operacion.

15

reference signal

Ki=2

Coeficiente derivativo (Kd)

Utiliza la pendiente del valor del error a medida que cambia con el tiempo. De esta manera,
el término derivado rastrea el error a medida que cambia con el tiempo y puede usarse para
predecir el comportamiento del sistema. El término derivado puede suavizar en gran medida
el rendimiento del circuito de control, aumentar el tiempo de estabilizacidén y la estabilidad.
Sin embargo, el término derivado de bucle de control PID rara vez se utiliza en la practica ya
que sus efectos sobre el rendimiento del sistema pueden ser muy dificiles de predecir. Como

resultado, ajustar un coeficiente de término derivado adecuado es generalmente muy dificil.
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Es un blogue de controlador de lazo cerrado que se utiliza para ajustar automaticamente los
parametros de un controlador PID en funcion de la respuesta del proceso en tiempo real. EL
blogue cuenta con los siguientes parametros:

Parametro Tipo de Tipo de Descripcién
parametro dato
Enable Entrada BOOL Habilite la instruccion.

TRUE: inicia la ejecucion con los parametros de
entrada actuales.

FALSE: PID no se ejecuta. EstablezcaCVen Oy
calcule AbsoluteError.

PV Entrada REAL Valor del proceso. Normalmente, este valor se
lee desde un mdédulo de entrada analdgica.

La unidad Sl debe ser la misma que el punto de

ajuste.
SP Entrada REAL El valor de consigna para el proceso.
AutoManual | Entrada BOOL Seleccién de modo automatico o manual.

TRUE: CV esta controlado por PID.

FALSE - PID se esta ejecutando y CV estd
controlado por la entrada CVManual.
CVManual Entrada REAL Entrada de valores de control definida para el
funcionamiento en modo manual.

El rango valido para CVManual es:

CVMin < CVManual < CVMax
CVMin Entrada REAL Limite minimo del valor de control.

Si CV < CVMin, entonces CV = CVMin.

Si CVMin > CVMax, se produce un error.
CVMax Entrada REAL Limite maximo del valor de control.

Si CV > CVMax, entonces CV = CVMax.

Si CVMax < CVMin, se produce un error.
Gains Entrada PID_GAINS | Ganancias de PID para el controlador.
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configuror o ponetes Garnaia.
Control Entrada BOOL Direccion de control del proceso:

TRUE - Actuacion directa, como Enfriamiento.

FALSE - Accidén inversa, como Calentamiento.
Active Salida BOOL Estado del controlador PID.

TRUE: PID estd activo.

FALSE - PID esta detenido.
cv Salida REAL La salida del valor de control.

Si se ha producido algin error, CV es 0.

Error Salida REAL El error absoluto es la diferencia entre el valor
absoluto de proceso (PV) y el valor de consigna (SP).
Error Salida BOOL Indica la existencia de una condicién de error.

TRUE: la operacién encontrd un error.

FALSE - La operacidn se ha completado
correctamente o la instruccidn no se esta
ejecutando.

ErroriD Salida USINT Un ndmero Unico que identifica el error. Los
errores se definen en cddigos de error PID.

0 PID funciona normalmente.

1 Kc no es valido.

2 Ti no es vdlido.

3 Tdno esvalido.

4 FCno esvalido.

5 CVMin > CVMax o CVMax < CVMin
6 CVManual < CVMin

CVManual no es valido.
7 CVManual > CVMax

CVManual no es valid
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Funcionamiento del controlador sintonizado

1. Las ganancias obtenidas anteriormente como salida del bloque “RA_PID_AUTOTUNE” se
las procede a escribir como las ganancias del bloque “PID”.

BOOL_OUT_D PID_T
— | Enable” D Acti
NIVELTANGUE o
Hpy cvi
SETPOINT |

-+ SP Absolu.. 4=
" AUTOMANUAL |

= AutoM Error +=
" CV_MANUAL
—+CVMa.. EmorlD+=
100.0
= CVMax
0.0 ]

Min
GANANCIAS_PID
ains

" CONTROL

=t Control

2. Se verifica que la entrada “AutoTune” del bloque “RA_PID_AUTOTUNE” sea falsa puesto
gue ya esta sintonizado el controlador.

BOOL_OUT_0 RA_PID_AUTO.
_ FRIDAHRRo

NIVELTANQUE AUTOTUNE_IP |

PV 1P+
SETPOINT BOOL_OUT_1

5P DN 1+~
AUTOTUNE
wtoTu.. AT_IDs=

ABORT AUTOTUNE_CV
L Abort oV
' RESUL..CTIONS
Control s=

RESULT_GAINS

Result +

3. Seactivala entrada “AutoManual” del bloque “PID” y el control con PID inicia a funcionar.

BOOL_OUT_0 [ PO |
|} Enable” ' Acti
NIVELTANGUE
PV eV

SETPOINT

CONTROL
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4 Se eV|denC|a eI correcto funcionamiento del controlador PID.

Crear y configurar la comunicacion de una aplicacion en FactoryTalk View Machine Edition

1. Abrir el software FactoryTalk View Studio, luego nos aparecerd la ventana Application
Type Selection donde se debe seleccionar View Machine Edition.

lication Type Selection X

FactoryTalk Viewstudio (1))

eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee

2. Aparecera automaticamente la ventana New/Open Machine Edition Application, en la
pestafia New buscar la secciéon Application name para escribir el nombre de la aplicacion
que realizaremos, luego seleccionar el lenguaje que queramos que este el programay dar
clic en Create.
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Mew/Open Machine Edition Application
Application name: Practice
Description:
Language: Espariol (México), es-MX ~
Resolution: PVPlus 700/1000 {640x480) ~
| Create || Import... Cancel Help

3. En la ventana Explorer, Desplegar la opcion FactoryTalk Linx para establecer la
comunicacidn y dar doble clic a la opcion Communications Setup.

= Practice (DESKTOP-600CN2T)
= e Practice
B il:l Practice
[kl System

EZ Project Settings
-8 Runtime Security
(D Diagnostics List Setup
.28 Audit Trail Setup
.30 CSV Export Setup
£ Global Connections
.-y Startup
[ HMI Tags
Lg Tags
[/ Graphics

Displays
[ Global Objects
.- Symbol Factory
Libraries

‘B Images
- [ Parameters
.42 Local Messages
-4l Alarms
LB Alarm Setup
=R Information
\II Information Setup
¢ Information Messages
[=-+=/ Logic and Control

=R Data Log

i.Eyg Data Log Models
=] RecipePlus

E% RecipePlus Setup

L.[Z] RecipePlus Editor
E:= FactoryTalk Linx
- System

| Application [ Communical tions

4. En la ventana de FactoryTalk Linx Configuration Wizard, seleccionar Create a new
configuration y dar clic en Finalizar.
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FactoryTalk Link Runtime Configuration Wizard ﬁ‘ *

Select an operation about runtime configuration:

— * Create a new configuration.

" Import a runtime configuration file.

-

~ Copy the configuration that is cumenthy
running on this workstation.

l Finalizar |I Cancelar | Ayuda |

5. En la ventana Explorer, en la parte inferior se encuentra la pestafia Communications
donde se muestra los dispositivos conectados a la red.

Explorer n

E|--E m FactoryTalk Linx - Desktop, DESKTOP-G00CH
-8 1789-A17, Backplane
-2 EtherNet, AB_ETHIP-1
-2 EtherMet, Ethernet
- 192.168.1.4, 2080-L.C50-48QWBS, 2080-L

< >
Mode: Online Browsing: Ethernet - 2080-LC50

Application Communications

7. Enlaventana Device Shortcuts, clic en Add para crear un shortcut que nos representa la
ruta especifica del dispositivo a comunicarnos, y posteriormente asignarle un nombre.
Luego teniendo seleccionado el shortcut, en la pestafia Design (Local) escoger el
controlador con que se va a trabajar dando clic en Apply, esto permite que el dispositivo
seleccionado, es decir el controlador se asocie con la ruta anteriormente especificada.
Ademas, en la seccin de Shortcut Type se selecciona Symbolic.
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- Device Shorteuts Design [Lacal) I Runtime [T arget] |
Copy from Design to Runtime I

- FacteryTalk Linx - Desktop, DESKTOP-600CNZT
[ 1783-A17, Backplane
-2 EtherNet, AB_ETHIP-1
E|-,5'25 EtherPMet, Ethernet
7] 192.168.1.4, 2080-LC50-48QWES, 2080-LC50-43QWES 1

Mode: Online |Mot Browsing

Offline Tag File I Browse. .. |

Shortcut Type LI

8. Aparecera la siguiente ventana de informacién, dar clic en Si.

FactoryTalk Linx

Save the following changes to the shortcut "Practiced’?
Shortcut Type changed
- Old: Processor
- New: Symbaolic
Design (Local) path changed

- Qld:
- New: Ethernet.2080-LC50-480WES 1

Click Yes to apply changes., Click No to discard changes.

| SI I Mo

9. Enla parte derecha de la pestafia Design (Local), dar clic en Copy from Design to Runtime
para copiar la topologia en la pestaifia Runtime (Target).
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r~Device Shortouts Runtime [T arget] |
Add I Remave | Copy from Design to Runtime
------ 4 Practiceq - FactoryTalk Linx - Desktop, DESKTOP-600CNZT
(-3 1789-A17, Backplane
&5 EtherNet, AB_ETHIP-1
=@ EtherMet, Ethernet
g 192.168.1.4, 2080-LC50-480WBS, 2080-LC50-480WBS 1
Mode: Online |Not Browsing
Offline Tag File Browse, ., |
Shorteut Type Symbolic ﬂ
This path is currently assigned to the selected shortout.
ak. | Cancel | Werify | HeIpI

10. En la siguiente ventana, dar clic en Si.

FactoryTalk Linx

The Runtime [Target) configuration and shortcut definitions will be
replaced

with a copy of the Design (Local) configuration and shortcut
definitions.

Do youwant to continue?

| Si I No I

11. En la pestaia Runtime (Target) se debe verificar que la copia de la ruta del controlador
fue realizada con éxito.
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~Device Shorteuts Design (Losa) [ Funime mﬂ]

Add Remove I | Import/Export Configuration I
------ 4 Practiced = FactoryTalk Linx - Desktop, DESKTOP-600CMN2T

3 1789-A17, Backplane
& Etherlet, AB_ETHIP-1
E| 3‘2,5 EtherMet, Ethernet
PR 1] 192.168.1.4, 2080-LC50-48Q\WBS, 2080-LC50-480WBS 1

Made: Offline

Offiine Tag File Browse, .. I
Shortcut Type Symbolic LI

'This path is currently assigned to the selected shorteut.

| DK_| Cancal| Verity| Hep|

12. En la parte inferior de la pestaiia Design (Local), dar clic en Verify donde nos aparecera la
siguiente ventana y dar Close. Si todos los pasos fueron realizados correctamente, los
enlaces de Design y Rutime fueron asignados y mostradas en el cuadro de verificacion.

Shorteut Verifier

Application type: FactoryTalk View Machine Edition.

CPR: 9
Server: 'RMA:/fSPRD_0CTSFCCA_2179_4B0B_B89A_1CD7SBFE4DES Practice /R SLinx Enterprise’ on 'loc

Shortcut ‘Practice4':
- Mote: Path to Design device is assigned.
Mote: Path to Runtime device is assigned.

< >

How to use the Shortout Verifier

Crear un display en FactoryTalk Machine Edition

1. Enlaventana Explorery en la pestaiia application, desplegar la lista de opciones de Displays
y dar doble clic en MAIN donde surgira una ventana en blanco.
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Explorer - Practice n
£ ge Practice ~
-2 Practice
e System

E Project Settings

n- Runtime Security
C';l Diagnestics List Setup
- F3 Audit Trail Setup
-G8 CSV Export Setup
.g@ Global Connections
L Py Startup

=4/ HMI Tags

L@ Tags

=] Graphics

Eif Displays

- B [ALARM]
[DIAGNOSTICS]

: [INFORMATION]
- Global Objects

-#f Symbol Factory
= Libraries

=B Images i

B Application I Communications

2. Dar clic derecho en un espacio en blanco de la pantalla MAIN y selecciona Display Settings
para abrir las propiedades de la ventana de Display, en la cual se puede configurar ciertos
parametros de acuerdo con las necesidades de la aplicacién.

MAIN - /Practice// (Display)

E‘i@ Practice Py
-fP Practice

E Project Settings Key Assignments

i@ Runtime Security

C‘) Diagnostics List Setup v Property Panel

EE Audit Trail Setup ~  Object Explorer

&0 CSV Export Setup

._.i@ Global Connections Paste

n; Startup Paste without localized strings
E‘ ;wﬂ;gs Show Grid
E| Graphics Snap On

E| Displays Grid Settings...

. B [ALARM]

‘B [DIAGNOSTICS] Zoom In
. B [INFORMATION] . Zoom Out
P W KAAIRI

Cancel Zoom

B Application ] Communications ]

< Unlock All Wallpaper >

3. La ventana Display Settings aparecera. En la pestafia General, en la opcidon Display Type
seleccionar On Top, y en la opcidn Size podemos configurar el tamano de la ventana de
acuerdo con el Panel View que tengamos, en este caso 320x240. También en Background
Color podemos elegir el color de fondo de la ventana. Ademas, configurar la opcion Position
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donde de acuerdo con los valores ingresados corresponden a la posicién de donde surgira la

yapoL Escuela Superior Control basado en aprendizaje de maquina

ventana en el Panel View.
Display Settings *

General | Behavior

Display Type Size
(O Replace () Use Cument Size
(@ On Top (®) Specify Size in Pixels

[[]Cannot Be Replaced Width:  |320 Height:
Display Number: D Pasition

] v ]

Security Code: * ~

[ Title Bar Background Colar: |:| [ Use Gradient Style

Insert Wariable. ..
[] Disable Initial Input Focus

Maximum Tag Update Rate:
1 ~ | seconds

Aceptar Cancelar Apply Help

4. Enlaventana Explorer, doble clic en Project Settings y seleccionar la pestafia General, donde
se configurard el tamano de todas las ventanas del proyecto de acuerdo con el panel que
utilicemos.

= @ Practice A
=3 Practice :
= System

? __ X2 Project Settings - /Practice/ E@
--m8 Runtime Security
(D Diagnostics List Setup
28 Audit Trail Setup

- CSV Export Setup I FPraject windaw size I

General 1 Funtime | Inactivity |

;?;'U:al Connections TFPIus 70071000 [540+480) =]
arup FyPlus 4007500 (3205240) ~
£}l HMI Tags PAFius 700,100 (E40x480)
§ L Tags FrPlus 1250 (B004E00)
5& Graphics FrPlus 1500 (1024:758)
. p_ PPlus Compact 400600 [320:240)
=& Displays B PYPlus Compact 1000 (640:420)
B i L.
: lus 7 Standard/Performance 6"/7" ¥
B [DIAGNOSTICS] FPlus 7 Standard/Perfomance 3" Wide [300+480]
LB [INFORMATION] PPlus 7 Standard/Performance 10" [800<600]
@ MAIN PPlus 7 Standard/Perfoimance 12" Wide [1280:800) b

Panetiew Plus. or vice versa
Global Objects

- Symbol Factory Ay ursaved Alam Setup changes wil be lost if the Project

Libraries “window Size setting is changed from a Panelview Plus to
& Images Panelview Plus Compact terminal, or vice versa.

[# Parameters

.48 Local Messages
= Alarms

E_‘ Alarm Setup

=) & Information

\n Information Setup
f:‘ Information Messages I]T" Cancel Help
=] Legic and Control
LA Macros
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5. Enlaventana Explorer, dar doble clic en Startup y marcar la casilla Initial graphic displays

para que la ventana seleccionada aparezca inicialmente al cargar nuestro proyecto.

=i
&

&

=8

o
il Tags

£ Practice A

Practice

System
-F% Project Settings
w0 Runtime Security
-(® Diagnostics List Setup
&8 Audit Trail Setup

29 CSV Export Setup

£ Global Connections

tartup
HMI Tags

Graphics

=i Displays
B [ALARM]
B [DIAGNOSTICS]
LB [INFORMATION]
LB MaIN

[ Global Objects

%4 Symbol Factory

A Libraries

- Images
[ Parameters

-y Local Messages
Alarms

-2 Alarm Setup
Information

¢l Information Setup

42 Information Messages

Legic and Control

Py Startup - /Practice/

(=8 =)

Start when project is un

W Alarms

W Information messages

™ audit trail

r |

r |

L Led e

r |

¥ Initial graphic: displays

All optional displays:

[ALARM]
[DIAGNOSTICS)
[INFORMATION]

Selected displays:

{+ Paiameter file |

" Parameter list |

ok |

Cancel ‘

Help

Crear botones y asignaciones de tags en FactoryTalk Machine Edition

1. En la barra de menu de FTV, dar clic en Objects y seleccionar Push Button, luego escoger

Momentary. Como podemos notar existen mas opciones para el accionamiento mecanico de

botdn, éstos variaran de acuerdo con la eleccion del usuario o aplicacion.

2l FactoryTalk View Studio - View Machine Edition
File Edit View Objects Arrange Animation Application Tools

B | D v St
Rotate
LN |
Drawing
h :3 A E Bush Button
5 Murneric and String
- Display Navigati
S e Practice |5F ay Navigation
EIED Prac Indicator
e 5 Gauge and Graph
E Trending
-..-. RecipePlus
O Ky
iﬂ User Management
i3
K] Advanced
~Py ActiveX Control...
ge H Import.
Lo mport...
Ehel G Symbel Eactory
A Lisplays
{ LB TALARMI
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2. Se debe “dibujar” el botdn y a continuacion se puede observar la figura agregada en nuestra
aplicacion.
' MAIN - /Practice// (Display) . E@

3. Dar clic derecho al botdn agregado y seleccionar Properties para abrir las propiedades de |a
ventana de Display. En la pestana States de la ventana de Propiedades de Momentary Push
Botton, se puede colocar el texto para el boton en los estados del botén de acuerdo con el
valor légico.

Propiedades de Momentary Push Button ﬁl *

General States Common (Connections

Select state: General

Walue: Pattemn style:
] B Eack color More o
B Eorder color
] Blink: [ Pattern colar
Caption
Stari]
Insert Wariable...
Font: Size:
Avial Unicode b+ B I u
[ Caption color Alignment  Caphioh back style:
B Caption back coler OO0 O Transparsnt
[ Caption biink Oo®O
‘whord wrap [ele]e]
Image zettings
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4. En la pestana Connections, dar clic en “...” de la fila Value y columna Tag para la asignacién
de una etiqueta al botdn creado.

Propiedades de Momentary Push Button ﬁ X
General States Common IC nnnnnnnnn I
N [ [ Tag / Expressiot [T E
L2
Indicator +
= o

5. Laventana Tag Browser aparecera, donde se mostrara todos los tags creados tanto como en
Factory Talk View Machine Edition y Studio 5000. Cabe mencionar que los tags de Studio 5000
apareceran si la comunicacién de una aplicacidn en FactoryTalk View Machine Edition se lo
ha realizado con éxito. Dar clic en Refresh All Folders para actualizar los tags creados, luego
clic en Practice que corresponde al nombre de nuestro proyecto de CCW descargado en el
controlador.

II Refrash All Folders I Tag fiter
Selected Tag

Home area: /!

Corca o
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6. Desplazar Practice y dar clic en Online donde apareceran las entradas y salidas fisicas de

nuestro controlador, asi como las variables globales. Una vez seleccionado el tag dar clic en

OK.
& Tag Browser

Select Tag
Folders

Corterits of f *+:Practice: 4/ Dnline’

5 Practice W
20 Practiced
{10 Diagnostic ltems
53 Onling <
-0 system

Mame

& J10_EM DO_14
& 10 EM D015
& 10 EM DO 16
& 10 EmM D07
& JoEm DO 18
& J0EM DO_19
& 10.p1ALOD
& 0P a0
& Jo_p1_a02
& Jo.P1_ao3
& 10.p2 A0 00
& 10 P2 2001 ReadWrite

Access Rights Description
ReadWrite
ReadWrite
ResdWrite
ResdWrite
ReadWrite
ReadWrite
ReadOnly
ResdOnly
ReadOnly
ReadOnly
ReadWrite

Stop_F1V ReadWrite
v
Refiesh &l Folders | Tagfiter | IS V|
Selected Tag
‘ [Practiced]Star_FTY |
Home area: ’
Concel Heln

7. A continuacidn, la ventana anterior de Propiedades de Momentary Push Botton con la

direccion del tag asignado, los mismos pasos lo realizaremos para los demas botones creados

para nuestra aplicacion.

Propiedades de Momentary Push Button X
General States Common Connections
Mame | | Tag / Espression | Tag | Expmn
4+ {[Practiced]Stat_FTW} £
Indicatar + o
| Aceptar |I| Cancelar Aplicar Ayuda
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Crear un S|mbolo u objeto en Factory Talk Machine Edition.

1. Enlaventana Explorer, doble clic en Symbol Factory para colocar un objeto o simbolo como
por ejemplo alguna maquina, motor, etc. A continuacién, surgira una ventana donde
tendremos una variedad de simbolos que podemos elegir de acuerdo con nuestro proceso

- ('R = | &

2. En la ventana Explorer, desplegar Libraries para obtener mas elementos referentes a la
aplicacion del proceso que se estd realizando.

|[=

3. Arrastrar el objeto seleccionado a la ventana de la pantalla. Dar clic derecho y seleccionar
Animation, aqui nos aparecera una lista de animaciones como, por ejemplo, visibility donde
el objeto sera visible de acuerdo con el estado que anteriormente hallamos configurado ya
sea falso o verdadero, Color hard cambiar de color al objeto de acuerdo con lo configurado,
Horizontal o Vertical Position hara que el objeto se desplace la distancia y posicidn colocada,
entre otros. En este caso seleccionar Color.
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MAIN - /Practice// (Display) == ]

=03 Practice (DESKTOP-600CN2T)

[ER Project Settings u | u
~ Runtime Security Start
(5 Diagnostics List Setup | -

EB Audit Trail Setup Edit
38 CSV Export Setup L]

£ Global Connections Stop
Py Startup
Eel HMI Tags Arrange

»
& Tags Visibility..

Displays Convert to Wallpaper
B [ALARM]

Key Assignments...

Tag Substitution... Horizental Position...
B [DIAGNOSTICS]

B (INFORMATION] v Property Panel
B MAIN v Object Explorer
Global Objects Height...
% Symbol Factory Gt Rotation....
& Libraries Copy Hyperlink.
B [ALARM BANNER] Horizental Slider...
E [ALARM MULTI-LINE] Vertical Slider...
B [DIAGNOSTICS] Delete "
B [HISTORY] 640x420 Duplicate .
B [HISTORY] 800x600
B [INFORMATION]
B [STATUS] 640x480
B [STATUS] 800x500
B Amows
B Bottles
B Buttons - Industrial

Global Object Defaults

r Application | Communica i

4. La ventana de Animation aparecera. Seleccionar la pestaiia de Color para cambiar algunos
parametros como el color de acuerdo al estado que se encuentre el tag, etc. Dar clic en Tags...
para asignar un tag al simbolo.

Animation ﬁ X

[ isibilty 1 Batation 1 width 1 Height 1
f Harizantal Pagition T Wertical Pozition T Heorizantal Slider T Wertical Slider ]
Fil 1 Touch | S ] | oeves | Hypeink ]
Exprezsion
| I Tags... I
Expression...
Elink.
410 'y . .
B . Walue: Line: . O
L) No value vl ] B O
Fill Style: Solid ~

Drefaulk Colars Blink rate [Seconds):

Apply Delete Cloze Help Ll

5. Laventana de Tag Browser aparecera. Escoger el tag con el cual queremos vincular al objeto
como se realizé en pasos anteriores, luego dar clic en OK.
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@ Tag Browser *
Select Tag
Folders Contents of /::Practiced/Onling’
=G Practice Name Access Rights Description &
? D{E;c[:::eiomc - & J0EMDI24  ReadOnly
Lo 9 & J0EMDI25  ReadOnly
[ .23 Online

& J0EMDI26  ReadOnly
& J0EMDI27  ReadOnly
¢ R
& J0EM_DODT  ReadWrite
& J0EM_DO02  ReadWrite
& J0EM_DO03  ReadWrite
& JOEMDOM  ReadWrite
& JOEM_DODS  ReadWrite
& JOEM_DODE  ReadWrite

D system

& J0EM_DOD7T  ReadWrite
& J0EM_DODE  ReadWrite
& J0EM_DO_D9  ReadWrite

& 10 EM DO 10 ReadWrite v
Refresh All Folders T aqg filter: v|
Selected Tag
| [Practiced] I0_EM_DO_00 |
Home area: /
Cancel Help

6. La ventana de Animation aparecera con la direccién del tag asignado. Ademas, podemos
cambiar el color de acuerdo con el estado del tag en la seccién de Value y Fill. Luego, dar clic
en Apply y en Close.

il

[ Visibilty I Ratation Il Wil Il Height ]
[ Harizantal Position T Wertical Pozsition T Harizontal Slider T Wertical Slider ]
Eil 1 Touch | Calos | olEveb | Hupednk |
E xpression
{[Practice4] 10_EM_D0O_D0} Tags...
Expression...
Blirk.
A0 ~ .
Walue: :
B 1 . . alue, L!ne. . ]
C) Na value W D Fil: O O
Fill Style: Salid w
Default Colors Blirk rate [Seconds]:
Apply Delete Cloze Help L
T

6. Finalmente, nuestro proyecto es como muestra la figura a continuacion. El boton Shutdown
estd por defecto en el display main, cuya funcidon permite salir de la aplicacion en el PanelView
y regresar al menu principal del mismo.

Tii/iiiiiiciiiiiiziidiiiiziddiiiciiidiiiddiiiddiiiddiidciiiddcizzidddviiidzcziiziiddzziziz:iiidzz



en oL Escuela Superior Control basado en aprendizaje de maquina

Politécnica del Litoral

i/ ikkiduziiiiiizziiiuzpiiiiiiiiZziddidiiizuiizzzzziziziziz
MAIN - /Practice// (Display) E@.

Q

Shutdown

7. Dar clic en Test Display para simular la aplicacién.

File Edit WView Objects Arrange Animation Application Toels Window Help
FRe tsF]s s (L AOE
). Q9 QlaEm

Actividades por desarrollar

Detalle cual fue el procedimiento realizado para la sintonizacion fina, especifique que
consideraciones se tuvieron en cuenta al momento de realizar el cambio en el setpoint.

Conclusiones
(Agregar minimo tres conclusiones)

Recomendaciones
(Agregar minimo tres recomendaciones respecto al desarrollo de la préctica, posibles
mejoras)
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