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Resumen

El presente proyecto, con titulo “Proyecto de disefio de control domético con gestion desde la nube”,
consiste en la creacién de una red IOT para un disefio de control domético via web, integrando un
autémata programable Siemens S7-1214 en la red a través de un equipo de bajo coste, una Raspberry-
Pi 3 Model B.

La vinculacion entre sistemas se lleva a cabo a través de protocolos de comunicacién estandar, para la
comunicacion entre el autdmata y Raspberry se utiliza la multiplataforma “Snap7”, y la comunicacion
entre Raspberry y la web utiliza los servicios del protocolo “MQTT”, también conocido como
“mosquitto”.

En general, el equipo de Raspberry tiene la funcién de doble servidor, web y “MQTT”, mas conocido
como ‘broker’ en el servicio “MQTT”, por tanto, en Raspberry se ubican las paginas web generadas
para el control via nube, ademas de vincular con los servicios de “mosquitto” y la comunicacion con el
autémata mediante “Snap7” en una programacién conjunta creada en “Node-RED”.

La base del proyecto se ha desarrollado para un control domdético como analisis previo de integracion
de equipos y andlisis de tiempo en respuesta, lo que permite realizar un estudio de aplicaciény posibles
usos de la vinculacion de equipos que se desarrollan en el proyecto.

Palabras clave: Autdmatas programables, Raspberry, Raspberry-pi, red, domdtica, web, nube, control,
automatizacidn, comunicacién, Snap7, Node-Red, mosquitto, MQTT, broker, histérico, TIA-Portal,
Siemens, S7-1214.
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Resum

El present projecte, amb titol “Projecte de disseny de control domotic amb gestié des de la navol”,
consistix en la creacié d’una xarxa IOT per a un disseny de control domotic via web, integrant un
automat programable Siemens S7-1214 en la xarxa a través d’un equip de baix cost, una Raspberry-Pi
3 Model B.

La vinculacié entre sistemes es du a terme a través de protocols de comunicacio estandard, per a la
comunicacio entre I’ automat i Raspberry s’utilitza la multiplataforma “Snap7”, i la comunicacio entre
Raspberry i la web utilitza els serveis del protocol “MQTT”, també conegut com “mosquitto”.

En general, I'equip de Raspberry té la funcié de doble servidor, web i “MQTT”, més conegut com
‘broker’ en el servici “MQTT”, per tant, en Raspberry s’'ubiquen les pagines web generades per al
control via ndvol, a més de vincular amb els servicis de “mosquitto” i la comunicacié amb I'automat
per mitja de “Snap7” en una programacio conjunta creada en “Node-RED".

La base del projecte s’ha desarrollat per un control domotic com a analisis previa d’integracié d’equips
i analisi de temps en resposta, la qual cosa permet realitzar un estudi d’aplicacié i possibles usos de la
vinculacio d’equips que es desenrotllen en el projecte.

Paraules clau: Automats programables, Raspberry, Raspberry-pi, xarxa, domotica, web, nivol, control,
automatitzacid, comunicacid, Snap7, Node-Red, mosquitto, MQTT, broker, historic, TIA-Portal,
Siemens, S7-1214.
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Abstract

This project, with the title "Design project with management from the cloud automation control”, It
consists of the creation of a network of IOT for automation by web control design, integrating a
programmable automat Siemens S$7-1214 in the network through an equipment of low-cost, a
Raspberry-Pi 3 Model B.

The link between systems is carried out through standard communication protocols, the multiplatform
"Snap7" is used for communication between the PLC and Raspberry, and communication between the
Raspberry and the web uses the services of the “MQTT” protocol, also known as “mosquitto”.

In general, the Raspberry equipment has the function of double server, web and “MQTT”, better
known as ‘broker’ on the “MQTT” service, therefore, the web pages generated for the control by the
cloud, are located on Raspberry, in addition of linking to “mosquitto” services and communication with
the automat by “Snap” in grouped programming created in “Node-RED”.

The basis of the project has been developed to control home automation as a preliminary analysis of
equipment integration and analysis of response time, allowing to carry out a study of application and
possible uses of the linking of equipment developed on the project.

Key words: Programmable Automats, Raspberry, Raspberry-pi, network, control home automation,
web, cloud, control, automation, communication, Snap7, Node-Red, mosquitto, MQTT, broker,
historical, TIA-Portal, Siemens, S7-1214.
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1. Introduccion al proyecto

1.1. Presentacidon

El proyecto detallado consiste en la integracién de un autémata programable en una red 10T para
desarrollar un control domdtico con gestién desde la nube, va a ser desarrollado mediante el uso de
un autémata Siemens S7-1214 y una Raspberry-Pi 3 Modelo B que permitird la integracion del
autémata a la red.

llustracion 1. Esquema de conexion

En cualquier hogar con tecnologia domdtica hay implantado un autémata con el que centralizar todas
las acciones y actividades automatizables del hogar, tiene la funcidn de recoger informacion sobre el
estado de los sensores y controladores, para, segin su programacion, ejecutar ciertas érdenes sobre
los actuadores.

De esta forma, un control domético se basa en visualizar el estado de llaves de la luz, sensores de
luminosidad, finales de carrera en puertas, ventanas y persianas, temperatura y alarmas del hogar
entre otras, y permite actuar sobre contactores y motores que controlan apertura y cierre de
persianas, bloqueo de puertas, encendido y apagado de luces, regulacion de temperatura, tratamiento
de alarmas, ....

Por otro lado, la Raspberry-Pi es un componente muy potente y versatil, en este proyecto tiene la
funcién de recoger las acciones y medidas que realiza el autémata y vincularlas con la nube, ademas
de permitir el envio de 6rdenes desde la nube al autédmata, proporcionando asi un control remoto
desde cualquier lugar, un control SCADA.

Ademas de la comunicaciéon y control via internet, se prevé el uso de base de datos. De esta forma se
podra tener un registro de los histdricos mediante el acceso a la base de datos almacenados en la nube.

El trabajo de este proyecto esta desarrollado en el ambito conocido como Industria 4.0, lo que lleva a
gue ya existan equipos que permitan su implantacidn, no obstante, con la elaboracién del siguiente
trabajo se pretende demostrar que es posible llevar a cabo dicha implantacidn con alternativas a estos
nuevos equipos y con componentes mas econémicos.
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1.2. Objeto del proyecto

El proyecto detallado en este documento se ha desarrollado con la finalidad de cumplir unos objetivos
claros, enumerados segun los siguientes puntos:

e Unificar facilidad, fiabilidad y comunicaciéon del control que aportan las paginas web, el
autémata y la Raspberry-Pi en un solo conjunto.

e Conseguir una alternativa econdmica, con el uso de protocolos de comunicacién estandar, a
equipos como “SIMATIC 10T 2040” para la integracion de autématas en redes |OT.

e Posibilidad de adaptar facilmente el servicio a diferentes tipos de vivienda, o incluso ser
extendido a otros sectores, como puede ser la industria.

Por otro lado, el desarrollo del siguiente proyecto ha permitido también alcazar unos objetivos en el
ambito académico, directamente relacionado con los estudios cursados, siendo los principales los
siguientes:

e Poner en priactica los conocimientos adquiridos durante la docencia previa a la elaboracion de
este documento.

e Adquirir nuevos conocimientos, ademas de ampliar en los ya adquiridos.

e Finalizar el curso de Master Universitario en Ingenieria Industrial (MUII).

1.3. Antecedentes

El proyecto estd basado en lo que se conoce como Industria 4.0, término que fue acuiiado por el
gobierno aleman para describir la fabrica inteligente, una vision de la fabricacidn informatizada con
todos los procesos interconectados por el “Internet de las Cosas” (l1oT). En el caso general de la
industria, es lo que se conoce como “Internet Industrial de las Cosas” (120T o lloT).

Desde hace unos 30 afios se trabaja con la idea de hacer un poco mas interactivos todos los objetos de
uso cotidiano. Ideas como el hogar inteligente, también conocido como la casa del mafiana, han
evolucionado en el hogar conectado para entrar al “Internet de las Cosas”.

El “Internet de las Cosas” potencia objetos que antiguamente se conectaban mediante circuito
cerrado, como comunicadores, cdmaras, sensores, y demas, y les permite comunicarse globalmente
mediante el uso de la red de redes.

Se espera que el nuevo término de Industria 4.0, concepto relativamente reciente y que se refiere a lo
gue podria denominarse cuarta revolucidn industrial, sea capaz de impulsar cambios fundamentales
al mismo nivel de la primera revolucion industrial a vapor, la produccién en masa de la segunda, y, la
electronica y la proliferacién de la tecnologia de la informacién que ha caracterizado a la tercera.
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Fuente: Elaboracidn propia en base a Zukunfisprojekt Industrie 4.0

Ilustracidn 2. Evolucién de la industrial?X

El término Industria 4.0 conlleva muchos significados, pero los primeros avances en este ambito han
implicado la incorporacion de una mayor flexibilidad e individualizacion de los procesos de fabricacion.
Por tanto, el siguiente paso a esta tercera revolucién industrial es poner en marcha la cuarta y llegar a
intercomunicar los procesos. No obstante, no todos los procesos permiten un cambio de sistemas y
equipos, haciendo necesario integrar dispositivos y realizar adaptaciones a los equipos ya instalados
gue permitan asi esta comunicacion y este desarrollo de Industria 4.0.

1.4. Justificacion y motivacion

Las actuales fabricas cuentan con las automatizaciones necesarias instaladas en su momento, sin
embargo, los avances y desarrollos tecnoldgicos llevan a que los equipos y procesos se vuelvan
obsoletos. Segun los antecedentes expuestos anteriormente, la siguiente fase es lo conocido como
Industria 4.0, pero la obsolescencia de las fabricas y sus equipos no permite una implantacién sencilla,
0 no a simple vista.

Existen muchos fabricantes y modelos de autdmatas, no obstante, los autdmatas de Siemens son
modulares y de los mas utilizados. Actualmente, Siemens comercializa con los siguientes modelos:

e Controladores bdasicos, basados en nuestros sistemas SIMATIC S7-1200. Idéneos para
aplicaciones basicas o simples, pero de alta precision.

e Controladores avanzados, basados en nuestros sistemas SIMATIC S7-1500, disefiados para
aplicaciones medias o complejas.

23



UNIVERSITAT . B ]
POLITECNICA Proyecto de integracion de autémata programable

DE VALENCIA simatic $7-1200 en red 10T

ESCUELA TECNICA
SUPERIOR INGENIEROS
INDUSTRIALES VALENCIA

Asimismo, también comercializa con equipos que permiten el avance de la industria al nivel de
Industria 4.0, este modelo es el “SIMATIC I0T2040", sin embargo, un cambio de equipos supone una
inversion, una parada en la industria y en el proceso y los posteriores reajustes del equipo.

Debido a esto y como alternativa a la compra de nuevos equipos, en este proyecto se propone una
alternativa y una posible solucién mas econdémica, y al menos temporal hasta una posible y futura
incorporacién de nuevos equipos.

Por otro lado, la posibilidad de introducirse en el mundo de la nueva era de la tecnologia y la industria
es una oportunidad que no hay que dejar pasar. El futuro son las nuevas tecnologias y lograr entender
y dominarlas es una tarea importante hoy en dia.

1.5. Analisis

La Industria 4.0 es un avance que poco a poco se implantara en todos los sectores, que permitira llevar
la conexion con el entorno a un nivel mas.

En la actualidad existen diferentes formas para conseguir incorporar la Industria 4.0, y lo expuesto en
el siguiente documento es una forma mds de llevarlo a cabo. A pesar de existir equipos
especificamente para ello, con el presente proyecto se pretende aportar una solucién alternativa,
econdmica y sin necesidad de tener que realizar nuevas instalaciones, ni programaciones.

El proyecto ha ido enfocado para la domética por diferentes razones, por un lado, el tiempo de
respuesta, y, por otro lado, la seguridad, dos partes muy importantes e imprescindibles en el proyecto.

El tiempo de respuesta en un control puede ser muy critico, ante un fallo y una necesidad de parada
instantdnea, no se puede permitir que entre la orden de parada y la parada de la maquina pase
demasiado tiempo. Este retardo de tiempo entre orden y accidn estd influido por varios elementos:
numero de equipos y conexion.

Cuanto mayor es el nimero de equipos, existen mas sistemas por los que circular las érdenes,
procesarlas, traducirlas y enviarlas, lo que puede aumentar, y con seguridad aumenta el retardo de
respuesta.

La conexidn entre equipos y sistemas también influye, al intercalar una Raspberry y conectar con el
autémata por Ethernet, la conexidn a internet se realiza via wifi, donde influye la velocidad de tarjeta
wifi de Raspberry, la distancia al punto de acceso y la velocidad de internet contratada; ademas, una
conexién Ethernet de 1m entre autémata y Raspberry, serd mas rapida que una conexién de 10m.

En ciertos procesos se podra permitir ese retardo, por ejemplo, el control domdtico no exige un
elevado tiempo de respuesta, lo que justifica que sirva como proyecto de andlisis y permita llegar ahora
a unas conclusiones.

Por otro lado, la seguridad es otro factor muy importante, pues la actualidad es la era de la tecnologia
y los problemas de seguridad han sido, y son muy habituales en diferentes servicios web.
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Mantener un control de seguridad es imprescindible, y el uso de protocolos de comunicacion estandar
aumenta el uso de esta seguridad, por tanto, es necesario utilizar métodos de autentificacion y acceso
que eviten a usuarios no permitidos el poder acceder.

En el caso del control domético, poder encender/apagar luces o subir/bajar persianas no es un control
donde se exija gran nivel de seguridad, aunque nadie pretenda que extrafios puedan influir en su
control domético, al igual que en el tema del tiempo de respuesta, con este proyecto se pretende
comprobar estos puntos flacos para poder incidir mas en ellos y poder garantizar una ampliaciény una
extension del servicio.

En conclusion, el proyecto se ha desarrollado con la idea de poder analizar y desarrollar la aplicacidn
de tecnologias de Industria 4.0 econdmicas y con protocolos de comunicacion estandar en entornos
mas 0 menos seguros, y, de esta forma, poder obtener un proyecto base para poder extender en otros
servicios.

1.6. Metodologia

El proyecto se ha desarrollado segiin una metodologia clara y estructurada con la que obtener los
resultados buscados, estos han sido:

1. Exponery estructurar los hitos a llevar a cabo con el proyecto, identificando las necesidades a
cubrir para guiar la busqueda de soluciones necesarias.
Los hitos que llevaran a cubrir los objetivos del proyecto son los siguientes:

a. Aprender una programacion previa y necesaria para vincular los diferentes
dispositivos y permitir la comunicacidn entre estos, ademds de realizarlo en ambos
sentidos: Proceso — Autémata — Raspberry-pi — Red y viceversa.

b. Disefiar una pagina web y una base de datos para el control desde la nube.
Documentar todo lo obtenido para crear el presente trabajo.

2. Busqueda, obtencidony seleccidn de la informacion pertinente y necesaria con la que comenzar
el estudio y desarrollo de los siguientes puntos de la metodologia a seguir en el proyecto.

3. Seleccién de los dispositivos, software y lenguaje de programacién, que permita llevar a cabo
la idea del proyecto.
Los médulos necesarios han sido:
e Autdémata Siemens S7-1214.
e Raspberry-Pi 3 Modelo B.

El software utilizado ha sido:

e Sistema Operativo Raspbian

e Sistema operativo Windows

e Protocolo de comunicacion MQTT (“Mosquitto”)
e Suite de comunicaciones ("Snap7”)
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e Motor de flujos (“Node-RED”)
e Programacion de autdmata en TIA-PORTAL

El lenguaje de programacion es variado, la mayoria de programacion en Raspberry se realiza
mediante cddigo en ventana de comandos, no obstante, la programacién con Node-RED es visual.

La programacion en el autémata se realiza con lenguaje FBD o Ladder, puesto que no es una
programacion muy compleja y no es necesario de comandos poco usuales.

4. Laprogramacion se llevara por partes dependiendo del canal de comunicacion, de esta forma,
el orden mas légico es el siguiente:
a. Programacion y comunicacion de la Raspberry y la web, cuyo propdsito es incidir en
los protocolos de comunicacion, adhesién de las comunicaciones y la base de datos.
b. Programacién del autémata para el control domdtico: medidas de temperatura y
accionamiento sobre luces, persianas, ...
¢. Enlace entre autdmata y Raspberry con la configuracion necesaria.
Cada parte de programacion y control lleva su posterior prueba y reajuste, por tanto, en estos
tres puntos es donde se encuentra toda la complicacidn del proyecto.

5. Realizacidon de pruebas, ajustes necesarios y medidas de tiempo en el envio de informacion de
en un sentido y en el contrario.

6. Finalmente, tras la comprobacion de todo lo desarrollado hasta este punto, se recopila
informacién para generar la memoria del proyecto, aqui descrita.
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2. Desarrollo del proyecto

2.1. Descripcién

El proyecto se ha desarrollado para el control domdtico de un tipo de vivienda en particular, en este
caso se trata de una una casa dividida en dos alturas: planta baja, formada por entrada, cocina, bafio
y comedor, y una primera planta, formada por tres dormitorios y dos bafios.

PRIMERA PLANTA PLANTA BAJA
e
- o=
A mEEE
/1 x
3 e
o ©

llustracion 3. Plano en detalle de la vivienda

La programacién del proceso conlleva conocer previamente las entradas y salidas para gestionar las
actividades que se deben realizar para conseguir una funcionalidad viable. De todas las variables que
se pueden controlar en el hogar, en el proyecto se ha centrado en los principales, el resto de controles
son similares a estos anteriores tanto en la programacion como en el control.

Por ello, la programacién domética como tal se ha basado en el control de iluminacién individual para
cada habitacion, el control de apertura y cierre de persianas en las habitaciones que dispongan de
estas (en bafios no se considera que estén instaladas) y control de temperatura.

No obstante, el proceso en este proyecto es secundario, la idea principal consiste en desarrollar la
industria 4.0, con los equipos descritos en los puntos anteriores, y asi poder integrar el autémata a la
red para poder obtener informacidn de las variables y tener un control desde remoto y en tiempo real.
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En total existen tres niveles de interconexidén y/o comunicacion, el nivel mas basico consiste en la
comunicacion entre el autdmata y los sensores/actuadores del proceso. El siguiente nivel consiste en
la relacién entre el autémata y la Raspberry, para, finalmente, llegar al nivel de comunicacion entre
Raspberry y la red:

llustracion 4. Esquema de conexion con protocolos de comunicacion

Cada nivel de conexion tiene un tipo de comunicacidn, de esta forma, la Raspberry actuaria como un
tipo de traductor entre la red y el autémata para permitir el flujo de informacién.

2.2. Definicion de los equipos

2.2.1. Ordenador con Windows XP o superior

El ordenador es un equipo basico, en este caso, se han utilizado dos equipos diferentes, por un lado,
el equipo personal, utilizado para programar en Raspberry y escribir la memoria del trabajo y, por otro
lado, un equipo de los utilizados en el aula del departamento de Ingenieria Eléctrica, utilizado para la
programacion del automata en “TIA Portal”.

En general, las especificaciones de ambos equipos son:

e Sistema Operativo Windows 10

e Procesador Intel Core i5 —3.0 GHz
e Memoria RAM de 8192 MB

e Disco Duro de 200 GB

Las especificaciones de los ordenadores son basicas, pues no se utilizan programas que requieran de
gran uso de recursos.
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2.2.2. Siemens S7-1214

El autémata utilizado es un Siemens SIMATIC de la serie S7-1200, modelo 6ES7214-1BG40-0XB0, cuyas
caracteristicas principales obtenidas del catdlogo?? son:

e CPU1214C

e CPU compacta AC/DC/relé

e E/SINTEGRADAS: 14 DI con valor nominal 24 Vpc, 2 Al con 0+ 10V DC/ 10 DO, Relé 2 A
e Alimentacidn: (85 + 264) Vac con (47 + 63) Hz

e Memoria de programas/datos 100 KB

2.2.3. Raspberry-Pi 3 Modelo B

El modelo utilizado es de la tercera generacion de Raspberry Pi y remplazé en febrero de 2016 a la
Raspberry Pi 2 Modelo B. En concreto, la diferencia entre ambos modelos se encuentra en la capacidad
del procesador, aumentando en este ultimo modelo y la incorporacién ademadas de tarjeta wifi,
directamente obtenido de la pagina oficial®:

e Quad Core 1.2GHz Broadcom BCM2837 64bit CPU

e 1GBRAM

e BCMA43438 wireless LAN and Bluetooth Low Energy (BLE) on board
e 40-pin extended GPIO

e 4 USB 2 ports

e 4 Pole stereo output and composite video port

e Full size HDMI

e (Sl camera port for connecting a Raspberry Pi camera

e DSl display port for connecting a Raspberry Pi touchscreen display
e Micro SD port for loading your operating system and storing data
e Upgraded switched Micro USB power source up to 2.5A
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2.3. Comunicacion Proceso-Autdémata

Se trata de la comunicacidn mas sencilla del proceso, es el canal de conexion entre el proceso vy el
autémata, cuyo fin es interconectar los sensores y/o actuadores con las entradas y/o salidas del PLC.
Es un canal directo donde solo es necesario realizar la programacién propia del autdmata para poder
configurar las entradas/salidas con el tipo de variables que se van a manejar.

En funcidn de si son senales analdgicas o digitales, las variables seran utilizadas de formas diferentes.
Esto es, un sensor de temperatura proporciona diferentes valores continuos discretizados, mientras
gue un final de carrera solo puede proporcionar dos valores: verdadero o falso, que se corresponde a
su estado: pulsado o no pulsado.

De esta forma, para el control domético serd necesario disponer de diferentes sensores y actuadores
de diferente indole, en la siguiente tabla se enumeran los sensores y actuadores, clasificados segun si
son entradas/salidas, ademas de diferenciar entre analdgicas y digitales:

Entradas Salidas

Sensor de temperatura Termostato
Analdgicas
Sensor de luz -

Finales de carrera Contactores
Digitales Interruptores/Pulsadores Motores
- Bombillas

Tabla 1. Distincion entre variables de entrada y salida

Independientemente del nimero de variables a tratar, para comprobar el funcionamiento se
dispondrd de un sensor y un actuador de cada tipo que permita analizar la comunicacion y control del
proceso. De esta forma se va a simular el control del encendido y apagado de la iluminacién, subida y
bajada de persianas, y, establecer y controlar el valor de temperatura en el termostato del hogar.

llustracion 5. Control domético

En caso de querer ampliar y completar el control real, al disponer de la programacion de cada tipo de
variable, simplemente habria que agregar tantos controles similares como salidas a controlar.
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2.3.1. Variables

La programacion domdtica se ha basado, como se menciona previamente, en el control de tres
variables principales (iluminacién, persianas y temperatura), en cada tipo de control, la programacion
desarrollada es diferente, y, por tanto, las variables a considerar también lo son entre si, al menos en
la direccidn utilizada para cada una.

e Control de iluminacién

La iluminaciéon del hogar es una parte imprescindible en un control domético, donde hay que
considerar que en cada uno de los habitaculos del hogar va a existir algun tipo de iluminacién, por
tanto, habra al menos un controlador y actuador por habitacidn, asimismo, para el control web se ha
necesitado el uso de variables de memoria del autémata.

En la siguiente tabla se muestran todas las variables utilizadas en este control, indicando el nombre,
tipo de variable, de datos y la direccién asignada:

L Entrada/Salida|_. . L,
Descripcion Nombre . Tipo de datos| Direccidon
/Memoria
Pulsador fisico encendido entrada Entrada Bool %10.0
Pulsador fisico apagado entrada Entrada Bool %10.1
Pulsador fisico encendido cocina Entrada Bool %10.2
Pulsador fisico apagado cocina Entrada Bool %10.3
Pulsador fisico encendido comedor Entrada Bool %10.4
Pulsador fisico apagado comedor Entrada Bool %10.5
Pulsador fisico encendido dormitorio 1 Entrada Bool %10.6
Pulsador fisico apagado dormitorio 1 Entrada Bool %10.7
Pulsador fisico encendido domitorio 2 Entrada Bool %I1.0
Pulsador fisico apagado domitorio 2 Entrada Bool %11.1
Pulsador fisico encendido domitorio 3 Entrada Bool %I1.2
Pulsador fisico apagado domitorio 3 Entrada Bool %11.3
Pulsador fisico encendido bafio 1 Entrada Bool %I1.4
Pulsador fisico apagado bafio 1 Entrada Bool %11.5
Pulsador fisico encendido bafio 2 Entrada Bool %I1.6
Pulsador fisico apagado bafio 2 Entrada Bool %11.7
Pulsador web encendido entrada Memoria Bool %M100.0
Pulsador web apagado entrada Memoria Bool %M101.0
Pulsador web encendido cocina Memoria Bool %M100.1
Luces Pulsador web apagado cocina Memoria Bool %M101.1
Pulsador web encendido comedor Memoria Bool %M100.2
Pulsador web apagado comedor Memoria Bool %M101.2
Pulsador web encendido dormitorio 1 Memoria Bool %M100.3
Pulsador web apagado dormitorio 1 Memoria Bool %M101.3
Pulsador web encendido domitorio 2 Memoria Bool %M100.4
Pulsador web apagado domitorio 2 Memoria Bool %M101.4
Pulsador web encendido domitorio 3 Memoria Bool %M100.5
Pulsador web apagado domitorio 3 Memoria Bool %M101.5
Pulsador web encendido bafio 1 Memoria Bool %M100.6
Pulsador web apagado bafio 1 Memoria Bool %M101.6
Pulsador web encendido bafio 2 Memoria Bool %M100.7
Pulsador web apagado bafio 2 Memoria Bool %M101.7
Bombilla_entrada Salida Bool %Q0.0
Bombilla_cocina Salida Bool %Q0.1
Bombilla_comedor Salida Bool %Q0.2
Bombilla_dormitorio 1 Salida Bool %Q0.3
Bombilla_domitorio 2 Salida Bool %Q0.4
Bombilla_domitorio 3 Salida Bool %Q0.5
Bombilla_bafio 1 Salida Bool %Q0.6
Bombilla_bafio 2 Salida Bool %Q0.7

Tabla 2. Varibles de la programacion de iluminacion

Todas las variables, tanto de entrada como de salida del control son tipo “Boolean”, pues solo existiran
dos posibles estados, encendida o apagada.
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e Control de persianas

El control de persianas, a diferencia con el de iluminacidn, no tiene aplicacién en todos los habitaculos,
pues en los bafos, por ejemplo, no suelen instalarse ventanas con persiana, lo que reduce la
programacion a los dormitorios, comedor y cocina, por lo demas, la programacidn es similar.

En este caso, existe un controlador por accidn (subir y bajar) y un solo actuador (motor) con dos
acciones, es decir, a pesar de existir un botdn por accidon, el motor que realiza la accién es el mismo,
por tanto, cada controlador hara variar la alimentacidn del motor, permitiendo asi dicha doble accidn.
De forma similar a la iluminacidn, se han necesitado ademas variables de memoria para el control web,
en la siguiente tabla se muestran las variables utilizadas para este control:

Descripcidn Nombre Entrada/Sa.Ilda Tipo de datos| Direccion
/Memoria
Pulsador fisico subir cocina Entrada Bool %I12.0
Pulsador fisico bajar cocina Entrada Bool %13.0
Pulsador fisico subir comedor Entrada Bool %I12.1
Pulsador fisico bajar comedor Entrada Bool %13.1
Pulsador fisico subir dormitorio 1 Entrada Bool %l12.2
Pulsador fisico bajar dormitorio 1 Entrada Bool %13.2
Pulsador fisico subir domitorio 2 Entrada Bool %I2.3
Pulsador fisico bajar domitorio 2 Entrada Bool %13.3
Pulsador fisico subir domitorio 3 Entrada Bool %I2.4
Pulsador fisico bajar domitorio 3 Entrada Bool %13.4
Pulsador web subir cocina Memoria Bool %M102.0
Pulsador web bajar cocina Memoria Bool %M103.0
Pulsador web subir comedor Memoria Bool %M102.1
Pulsador web bajar comedor Memoria Bool %M103.1
Persianas Pulsador web subir dormitorio 1 Memoria Bool %M102.2
Pulsador web bajar dormitorio 1 Memoria Bool %M103.2
Pulsador web subir domitorio 2 Memoria Bool %M102.3
Pulsador web bajar domitorio 2 Memoria Bool %M103.3
Pulsador web subir domitorio 3 Memoria Bool %M102.4
Pulsador web bajar domitorio 3 Memoria Bool %M103.4
Motor direccién subir cocina Salida Bool %Q1.0
Motor direccién bajar cocina Salida Bool %Q2.0
Motor direccién subir comedor Salida Bool %Q1.1
Motor direccién bajar comedor Salida Bool %Q2.1
Motor direccién subir dormitorio 1 Salida Bool %Q1.2
Motor direccidn bajar dormitorio 1 Salida Bool %Q2.2
Motor direccién subir domitorio 2 Salida Bool %Q1.3
Motor direccidn bajar domitorio 2 Salida Bool %Q2.3
Motor direccién subir domitorio 3 Salida Bool %Q1.4
Motor direccidn bajar domitorio 3 Salida Bool %Q2.4

Tabla 3. Varibles de la programacion de persianas

e Control de temperatura

La programaciéon de temperatura es diferente al resto, desde el tipo de control, en este caso global
para toda la casa, al tipo de variables, de las cuales, la mayoria en este caso son tipo “REAL”, con las
que interpretar los valores de temperatura, ademas de la entrada que se mide como “Word” y la orden
de activacién del termostato que sera “Boolean”, en la tabla se muestran las variables utilizadas:

Descripcidn Nombre Entrada/Sa.llda Tipo de datos| Direccion
/Memoria
Temperatura Entrada Entrada Word %IW64
Temperatura Normalizada Entrada Real %MD60
Temperatura Temperatura Consigna Entrada Real %MD80
Temperatura Salida Salida Real %MD70
Temperatura Activa/Desactiva Salida Bool %Q3.0

Tabla 4. Variables de la programacion de temperatura
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2.3.2. Programacion en el autémata

Sin tener en cuenta la posibilidad de partir de una programacion previa (sistemas ya en marcha), o de
un trabajo desde cero, el proyecto se desarrolla como si no existiera trabajo previo.

La programacion en este proyecto se lleva a cabo para control domético, de forma que, de los
diferentes procesos y sistemas a controlar en una casa, se han basado en los tres controles principales:
encender una luz, subir/bajar una persiana y control de temperatura.

e Control de luces:

Se trata de un control con posibilidad de realizar un control conmutado, permitiendo el encendido y
apagado tanto de forma local con entrada fisica, como de forma remota con entrada digital desde web.
Existen un total de cuatro entradas, dos fisicas y dos digitales, estas dos ultimas pertenecen a variables
de memoria del propio autdmata, que controlan una uUnica salida.

Segmento 1: Encendido Luz Entrada

%Q00
“Bombilla de
Ia entrada”
(S p—rt
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla de la entrada” %Q0.0 Bool
“Pulsador fisico encendido entra-  %I0.0 Bool
da”
"Pulsador web encendido entrada” %M100.0 Bool
Segmento 2: Apagado Luz Entrada
%Q0.0
“Bombilla de
Ia entrada”
Rp—t

Simbolo Direccién Tipo Comentario
“Bombilla de la entrada” %Q0.0 Bool
“Pulsador fisico apagado entrada” (%l0.1 Bool
"Pulsador web apagado entrada” |%M101.0 Bool

llustracion 6. Ejemplo de control de iluminacion

En la imagen se puede apreciar un ejemplo de iluminacidn de una habitacién, de forma que el mismo
control se extrapola al resto de habitaciones. La Unica diferencia entre los controles de cada habitacion
reside en las variables utilizadas, manteniendo la misma ldgica de contactos.

El control de las luces se ha programado teniendo en cuenta que se dispone de pulsadores, de forma
gue un pulso, ya sea del pulsador fisico o del pulsador en web, mantenga la salida en un estado u otro.
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Debido a esto, el control de una luz necesita dos ramas de programacion (o segmentos), de forma que
la misma salida se controla de dos formas, ante una sefial de encendido de cualquiera de las dos
entradas de encendido, la salida se pone a “set”, mientras que ante una sefial de apagado de
cualguiera de las entradas de apagado, la salida se pone a “reset”.

e Control de ventanas:

Para el control de las ventanas, el proceso en si es similar al de luces, pero en este caso se afiaden dos
salidas en paralelo, de forma que no puedan estar ambas en el mismo estado, lo que hace referencia
al sentido de giro del motor de la persiana, y asi permitir abrir o cerrar.

Se considera que el control es total, se abre o se cierra completamente, no existen posiciones
intermedias y, a pesar de que las salidas estén continuamente activas, los motores pararan por control
eléctrico, externo a la programacién, como puede ser con finales de carrera.

Segmento 17: Subida Persianas Cocina

%20 %Q1.0
“Pulsacor fsico “Motor direccion
ubir cocina” subir cocina”
I S p—t
*M102.0 %Q2.0
“Pulzador web “Motor direccion
subir cocina” bajar cocina”
[ {5 —s
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Motor direccion bajar cocina” %Q2.0 Bool
"Motor direccion subir cocina” %Q1.0 Bool
"Pulsador fisico subir cocina” %I2.0 Bool
"Pulsador web subir cocina” %M102.0 Bool
Segmento 18: Bajada Persianas Cocina
w30 %Q1.0
“Pulzador fzico “Motor direccion
bajar cocina® subir cocina”
[ {R—s
6M103.0 %Q20
“Puisador web “Motor direccion
bajar cocina” bajar cocina®
[} {S p—rt

Simbolo Direccién Tipo Comentario

"Motor direccién bajar cocina” %Q2.0 Bool
"Motor direccion subir cocina” %Q1.0 Bool
"Pulsador fisico bajar cocina® %I3.0 Bool
“Pulsador web bajar cocina® %M103.0 Bool

llustracion 7. Ejemplo de control de persianas

De igual forma a la iluminaciéon, se ha mostrado un ejemplo de una habitacién, donde cada entrada
corresponde a un control por pulsador.

La representacion visual via web se hace simulando una ventana con persiana subida o bajada en
funcién de como esté dicha persiana.
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e Control de temperatura

El control de temperatura difiere a las anteriores programaciones, en este caso también se pretende
realizar un control en paralelo, pero con control global de todo el hogar

El autémata recoje en una variable analdgica la medida de temperatura mediante un sensor, de este
se obtienen diferentes niveles de tensidn en funcidn de la temperatura, por tanto, es necesario una
conversion de variables de tensién a temperatura a través de una normalizacion, donde, a través de
medidas previas, se ajustaran los niveles.

Una vez se normaliza la temperatura y se ajusta entre los niveles deseados, se obtiene una
temperatura de salida, que corresponderia con la medida en el termdmetro, esta sera utilizada para
dar orden de encendido o apagado al termostato.

Segmento 27: Control de temperatura

Enkeada® — VALUE

Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Temperatura Entrada” YIS ‘Word

"Temperatura Normalizada" %MD60 Real

“Temperatura Salida” %MD70 Real

Segmento 28: Control activacion termostato

Simbolo Direccian Tipo Comentario

“Temperatura Salida" %MD70 Real
"Temperatura Consigna™ %MD80 Real
“Temperatura Activa/Desactiva™ %Q3.0 Bool

Segmento 29: Control desactivacion termostato

Simbolo Direccién Tipo Comentario

“Temperatura Salida" %MD70 Real
"Temperatura Consigna” %MD80 Real
“Temperatura Activa/Desactiva™ %Q3.0 Bool

llustracion 8. Control de temperatura

La entrada web hace referencia a la temperatura de consigna, esta se utiliza para comparar dicha
consigna con la medida del sensor y asi activar el termostato cuando la consigna sea mayora a la
temperatura ambiante.

El control se hace dando sefial al termostato, donde existiran dos sefiales en paralelo, la que procede
de la comparacién anterior y la del propio termostato, permitiendo un control en paralelo.
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2.4. Comunicacion Raspberry-Nube

La comunicacién entre la Raspberry y la nube se hace a través de una conexién via wifi y utilizando el
protocolo de comunicaciones “MQTT” (“Mosquitto”).

El uso de este protocolo de comunicaciones se ha logrado a través de la programacién en “HTML” que
permite vincular ambas plataformas, ademas de permitir crear un conjunto de paginas web para el
control via nube.

2.4.1. MQTT (“Mosquitto”)

La ultima comunicacidn necesaria es la que se necesita para conectar la Raspberry-Pi a la red, para ello
es necesario un protocolo de comunicacién conocido como “Mosquitto” basado en el protocolo MQTT
(Message Queue Telemetry Transport).

Se trata de un protocolo de comunicacidon maquina a maquina (Machine-to-Machine o M2M) usado
en el “internet de las cosas”, realiza la funciéon de “message broker” para permitir la comunicacién

entre los diferentes clientes interconectados.

Cliente 8 | Cliente 1

—y—

Cliente 3 Cliente 4

\ y

Broker

Cliente 6
Cliente 7 o =

Cliente 5 ‘ Cliente 2

llustracion 9. Funcidn del "message broker"(2°]

La comunicacidn se basa en unos "topics" (temas), que deben ser creados por el cliente que publica el
mensaje y los nodos que deseen recibirlo deben subscribirse a este. Un "topic" se representa mediante
una cadena que tiene una estructura jerarquica, de esta forma, cada jerarquia se separa con '/'.

Con lo cual, se permite la subscripcidon de numerosos y diferentes clientes a un mismo “topic”, desde
diferentes plataformas, y asi poder visualizar y/o publicar en la comunicacion.

Por otro lado, crear una serie de “topics” garantiza un pequefio escalén de seguridad en la
topic”, no se puede publicar, ni

III

comunicacion, pues de no conocer la estructura jerarquica de
visualizar.
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2.4.2. Programacion en HTML

Las paginas web disefiadas se han creado en cédigo “HTML” directamente sobre editores de texto,
como puede ser “Notepad++”, elaborando el cédigo a partir de lo aprendido.

Al tratarse de un servicio domético, la apariencia de las paginas web ha sido disefiada con la tematica
del hogar. No obstante, a pesar de mantener una funcionalidad para el hogar, donde no se espera un
gran numero de usuarios, se ha configurado para poder extender el servicio a otros sectores donde el
nuimero de usuarios pueda ser mas extenso.

De esta forma, para poder mantener una comunicacion con diferentes usuarios, se ha implementado
en el cédigo “HTML” el uso de “Websockets” que vinculan con el servicio de “mosquitto” y asi poder
mantener una visualizacién y/o control de diferentes clientes de forma simultanea.

En este caso, para el control domético se han creado un total de cinco paginas web: inicio, control,
luces, ventanas y temperatura. A continuacién, se muestra un diagrama de navegacion entre dichas
paginas:

llustracion 10. Diagrama de navegacion entre las pdginas web creadas

El cédigo “html” de las diferentes paginas se ha recogido en el cuarto punto de la parte de anexos,
donde se ha expuesto a modo de consulta.
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e |nicio

La pagina de inicio es la primera pagina, a modo de introducciéon y presentacion del servicio, donde, al
tratarse de un control domético, la apariencia de la pagina web es de una casa, mas o menos moderna,
con un menu centrado en mitad de la pantalla.

En este menu se puede acceder al control o, previamente, obtener informacién del tipo de pagina y
datos de contacto en caso de fallos, dudas y opiniones.

llustracion 11. Pagina de inicio

e Control

A pesar de mantener el nombre de “Control”, se trata de la pagina de seleccién del tipo de control
domaético (luces, ventanas y temperatura). Se trata de una pdagina formada por un fondo dividido en
cuatro imagenes, las cuales, cada una mantiene un vinculo a las otras cuatro paginas existentes:

llustracion 12. Pagina de menu
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La disposicidon de las imagenes se ha realizado de forma que el conjunto de las cuatro genere una sola
imagen y mantenga un fondo atractivo, permitiendo el acceso de cada una a la pagina del control
deseado.

Cada una de las imagenes anteriores vincula con las siguientes paginas:

Vuelta a la pagina inicial anterior
Control de las luces
Control de ventanas

HwnN PR

Control de temperatura

La divisidn de los controles y las imagenes se corresponden entre si, de forma que la imagen que tiene
las luces vincula con el control de iluminacion, la imagen de las ventanas corresponde al control de las
persianas, la imagen de la izquierda, donde parece la salida de la habitacidn, corresponde a la vuelta a
inicio, y la imagen del resto del entorno corresponde a la temperatura.

e Luces

Uno de los principales controles dométicos es la iluminacidn, donde se dispone como imagen de fondo
los planos en detalle de las plantas de la vivienda, con botonera localizada para el control individual
para cada habitaculo.

N
PRIMERA PLANTA PLANTA BAJA J‘-\

Encener

llustracion 13. Pagina web de control de luces

En el centro superior de la pagina se muestra un “Checkbox” activado, la palabra “Cliente” en verde y
un numero dentro de un cuadro. Estos elementos de la pagina web hacen referencia a la comunicacién
via “mosquitto”, los cuales muestran que la conexién al “bréker mqtt” es correcta.

La representacion de la iluminacion se muestra en la pagina web haciendo visual u ocultando laimagen
de una bombilla en la habitacién correspondiente.
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e Ventanas

La pagina de control de ventanas (persianas) es similar al de control de luces, exceptuando que en vez
de “Encender” y “Apagar”, los botones tienen la funcion “Subir” y “Bajar”:

Glente =\
PRIMERA PLANTA Terrerroe PLANTA BAJA @

llustracion 14. Pdgina web de control de ventanas

A diferencia del control de luces, las persianas se muestran con los dos posibles estados (arriba y abjo)
pero siempre visualizando las imagenes que simbolizan las persianas.

e Temperatura

La pdgina de control de temperatura comparte la estructura de las anteriores en cuanto a
visualizacidn, sin embargo, el control es general, donde se visualiza la temperatura global del
entorno y se realiza un control de la temperatura en global.

PRIMERA PLANTA PLANTA BAJA @

285044947

llustracion 15. Pagina web de control de temperatura

La pagina dispone de un reloj de visualizacidn de temperatura, un cuadro de texto donde insertar el
valor de consigna y un botdén con el que mandar dicho valor de consigna.
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2.5. Comunicacion Autdmata-Raspberry

La comunicacién entre el autémata y la Raspberry se realiza con cable ethernet, utilizando otro
protocolo de comunicaciones diferente, “SNAP7”.

En este caso, la programacién y el uso del protocolo “SNAP7” se realiza mediante “Node-Red”, donde
ademas de vincular autémata y Raspberry, se vinculara toda la anterior programacion en un Unico
cadigo de programacion.

2.5.1. SNAP7

La comunicacidn entre el autémata y la Raspberry-Pi se efectua via Ethernet a través de la suite de
comunicaciones llamada “Snap7”. Se trata de una multiplataforma de cddigo abierto para la
interconexidn entre autdmatas Siemens serie S7.

Las caracteristicas mas importantes de esta multiplataforma son:

e Disefio en multiples arquitecturas de 32 y 64bits.

e Multiplataforma (Windows, Linux, Mac Osx...)

e No necesita de librerias de terceros ni instalacion.

e Se puede programar en multiples lenguajes: C/C++, .NET/Mono, Pascal, LabVIEW, Phyton y
Node.js

En este proyecto solo se dispone de un autémata y la comunicacidn no se efectla entre automatas,
no obstante, para poder establecer una comunicacion entre el autdmata y la Raspberry es necesaria
esta multiplataforma.

Con Snap7 se puede funcionar como cliente, servidor o “partner”, en este caso, el automata sera
cliente a partir del cual se obtiene los datos y se manda las érdenes.

PLC as Server

Your Application

ey Read/Write Data, Run/Stop, Up/Download
~——P BSend/BRecv

Ilustracién 16. Multiplataforma Snap 7124

Con esta aplicacion se pretende leer y escribir sobre el estado de las variables de entrada y salida del
autémata y asi permitir un control remoto.
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2.5.2. Programacion en Raspberry-Pi

La programacion en Raspberry-Pi consiste en la creacidon de los flujos en “Node-Red”, con la insercion
del cddigo de la programacion previa de “HTML” en los nodos correspondientes, de forma que se van
a generar las propias paginas web a través del servicio “Node-Red”, y asi, vincular directamente con el
servicio “MQTT”.

La programacion se ha dividido en varios bloques dentro de un mismo flujo, por un lado, se encuentran
los nodos que generan las paginas web, por otro lado, la vinculacidn y comunicacién entre el autémata
y el servicio con “mosquitto”, diferenciando dos partes a su vez (entradas y salidas de cada servicio), y

finalmente, el registro de histéricos y alarmas:

UL R

ARNAARNRN KNARNRARRLAANEY

3

I
I

llustracion 17. Programacion Node-Red

La primera parte del flujo, con el recuadro azul, es la parte donde se ubica todo el cédigo “HTML”, al
existir cinco paginas diferentes, se insertan cinco nodos “Template” donde se ubican dichos cédigos.

; [get] /ControlDomotico [ =l Inicio
[get] /IMenU [ m— Controles | —
|
[get] /luces (i Control Luz —_— hitp
[get] /ventanas By : Conirol Vent. — |
[get] itemp (e ) Conirol Temp

llustracion 18. Programacion Web en Node-Red

Cada pagina tiene una direccidn, directamente relacionada con el nombre de cada una, de ahi que se
conecte al nodo “Template” con un nodo de entrada “http” donde se genera el nombre, y asi, dicha

direccion.
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Finalmente, los cinco nodos se conectan a una salida también “http”, de forma que se cierre el flujo y
se genere asi el acceso web.

Es decir, el conjunto de los tres tipos de nodo es esencial, de forma que el primer nodo genera la
direccion de la pagina, el segundo nodo recoge todo el cddigo “HTML” y el ultimo nodo genera la
pagina web.

La siguiente parte del flujo, recuadros rojo y naranja, consiste en generar una vinculacién entre el
autémata y el servicio “mosquitto”, y en funcién de si se leen los datos o se sobrescriben sobre las
variables del autdmata, se crean dos sub-partes.

Por un lado, se encuentra la parte de flujo, recuadrado de rojo, que lee el estado de las variables de
salida del autémata, traduciéndolas a cédigo para generar los mensajes de entrada al servicio de
“mosquitto”.

La comunicacién con “mosquitto” requiere configurar en Node-Red el puerto de comunicacién vy el
tdpico para cada servicio, creando asi seis tdpicos, uno de entrada y otro de salida por cada servicio
(luces, ventanas y temperatura).

[ — o Gy Eat maptaroksr nock e —

=l - rosspropries

Pagesstngs

llustracion 19. Configuracion de MQTT en Node-Red

Dentro de este bloque, existen tres flujos similares en composicién de nodos, pero diferentes entre si,
pues al existir tres tipos de control, se crean tres flujos independientes.

El primer grupo recoge el estado de las variables de salida relacionadas con las luces de cada
habitacion. En total, la funcién del bloque solo comprende cinco nodos: ‘timestamp’, ‘delay’, ‘s7comm
read’, ‘function’ y ‘mqtt output’, de los cuales se repiten para la luz de cada habitacién.
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y _\ | ImgtiducesEs
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T fa—— |
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s — LR
@ disconnecied
{I- i \ET-
TR T
limestampt = delay 0.18 {_E, = } join — & /mgt/vente!
delay 0.158 {mn, = } Join =
@ cisconnected

llustracion 20. Lectura de variables del autémata

El nodo ‘timestamp’ sirve como lanzadera programada, es decir, cada vez que pasa el tiempo
establecido manda una seiial.

Esa sefial es recogida por el nodo ‘s7comm read’, el nodo que vincula con el autdmata y lee el estado
de la variable seleccionada, para ello hay que configurar los nodos incluyendo las direcciones de las
variables:

mmmmmmmmmmm o - Bt Teome nads e e

Padrss [ 1azteend Pt w2

R a s o

TN e ! ... CE—

llustracion 21. Configuracion de los nodos ‘s7comm read’

Considerando un total de ocho luces en la vivienda, cada nodo lee el estado de cada una de las luces y
con la llegada de cada sefial, se lee el estado y segln el estado, envia una sefal ‘booleana’. Para poder
leer el estado de cada una de las luces, se intercala un ‘delay’, cuyo fin es retrasar la llegada de la sefial
‘timestamp’ al nodo ‘s7comm read’.

Para enviar el mensaje via “mosquitto”, se transforma la sefial ‘booleana’ en un mensaje en funcion
de la habitacion, de forma que, si esta encendida la luz del segundo bafo, el mensaje enviado es
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“encenderB2”. Todos estos mensajes se recogen y se mandan con el mismo protocolo: “/mqtt/lucesE/”
y al intercalar un ‘delay’ con cada una, salen en forma de lista.

xoupus |1
mat See theInfo tabfor help witing funciions

> node settings

llustracion 22. Traduccion de variables de booleana a texto

El siguiente grupo es para el control de las ventanas, similar al anterior, pero ampliando la lectura de
variables a dos por cada habitacidn, en total cinco habitaciones con persiana, diez variables de
persiana.

El nodo que sigue al de la lectura de estado de las variables es similar al de las luces, pero para evitar
posibles errores de cddigo, se supone que ambas variables deben permanecer en estados diferentes.

De forma que se lee el estado de ambas, se unen en una variable vector mediante el nodo ‘join’ y se
comprueban en un nodo de ‘function’, de forma que, ante un estado no posible, no se envia nada al
servicio “mosquitto”. El protocolo utilizado en este caso es: “/mqtt/ventE/” y los mensajes enviados
son del estilo: “subirD1”, “bajarCo”, ....

Finalmente, el Gltimo grupo corresponde a la medida de la temperatura. Al considerar la calefaccién
como algo general y centralizado, sélo se dispone de una medida de temperatura, donde se disponga
el termostato en el hogar.

En este caso la variable a medir no es ‘booleana’, se trata de una variable analdgica, que varia entre
un rango, suponiendo que ese rango no se corresponde con la temperatura, habria que ajustar las
medidas reales con las medidas a través de un nodo ‘range’. A partir de este nodo se envia la
informacidén via “mosquitto” con el protocolo “/mqtt/tempE/”, donde los mensajes son directamente
la medida de temperatura.

Por otro lado, el flujo recuadrado en naranja hace el efecto al flujo anterior, recibe los mensajes del
servicio de “mosquitto”, y actla sobre las variables internas del autdmata, al igual que en el bloque
anterior, en esta parte existen también tres grupos, uno para cada control.
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llustracion 23 Escritura de variables en el automata

En esta parte, la programacion es contraria a la anterior, la entrada se realiza con un nodo ‘mqtt input’,
con el que se reciben los mensajes, el nodo ‘function’ traduce los mensajes a sefiales ‘booleanas’ y se
envia al autémata a través del nodo ‘s7 out’, activando o desactivando la variable interna asociada a
cada control.

Entre los nodos ‘function’ y ‘s7 out’ se intercala un nodo ‘trigger’, este traduce cualquier seial, en un
pulso de sefial, pues se ha considerado mejor este método en la programacion del proceso en el
autémata.

Se puede comprobar que, en este caso, los nodos ‘function’ disponen de dos salidas, esto es debido a
que, en la programacién del autdémata existia un total de cuatro variables, dos fisicas y dos digitales
con las que se lleva a cabo el control.

Ambas variables digitales de control (apagado/encendido, subir/bajar), una para cada funcién, se
deben manipular dando sefial a la variable correspondiente. De esta forma, para traducir un mensaje
en una sefial ‘booleana’ e influir en una variable u otra, se ha creado una funcién con dos salidas y en
funcién de la variable a controlar, se obtiene una sefial por una salida o por otra.
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llustracion 24. Traduccion de variables de texto a booleana

Ademas de los nodos anteriores, se han afiadido, en los flujos del control de luces y de ventanas, los
nodos ‘change’ y ‘rpi-gpio out’, donde se pretende, como comprobacién del control, la programacion
y la comunicacidn, obtener una visualizacién extra, para pruebas fuera de laboratorio y sin necesidad
del autémata.

Con estos nodos se vinculan las salidas ‘booleanas’ a los pines ‘GPIO’ de “Raspberry”, donde se ha
generado con una ‘protoboard’ una simulacién de iluminacién del hogar, manteniendo el plano
utilizado en las paginas web.

llustracion 25

El control de temperatura no ha sido muy tenido en cuenta, solo se recoge el valor de temperatura
para mostrarlo, no se envia a ninglin proceso, pues depende de cémo se pueda mandar el valor de
temperatura de consigna al termostato y pueda influir en la temperatura de la caldera.
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3. Seguridad

El proyecto esta desarrollado en un entorno web, una herramienta muy utilizada hoy en diay cuyo uso
se extiende desde el ambito mas profesional como comercios online y conferencias en linea, al ambito
mas personal como entretenimiento y redes sociales, utilidades infinitas con diferente indole, pero
con algo en comun, la seguridad y la proteccién de datos.

La seguirdad y la proteccién de datos es una parte imprescindible en la red, actualemnte cualquier
pagina requiere de unos datos personales con los que generar un usuario y contrasefia para poder
gestionar dicha pagina y proteger cierta informacién de la comunidad web.

En este trabajo se ha considerado esta parte fundamental, pero no ha sido directamente implantada,
donde el acceso al control seria permitido solamente a personal autorizado y consistiria en un control
en dos niveles, por un lado, y similar a otras pdginas web, existiria un primer nivel de acceso de usuario,
cuyo registro se haria en la pagina de inicio, el cual permitiria el acceso al control domético.

Control Domético

Informacion y contacto

llustracion 26. Primer nivel de seguridad web

El primer nivel se implantaria de forma similar a algunas paginas web que se conocen hoy en dia, como
pueden ser: Facebook, Outlook (Microsoft Mail) y Webmail (UPV Mail) entre otras.

webm@il UPV

e

Contrasefia

llustracion 27. Accesos de usuario
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Al realizar la programacion con control en paralelo se pueden gestionar las érdenes fisicamente en el
domicilio y remétamente desde la web, pero el acceso a la web puede ser manipulado o pirateado,
por tanto, se pretende garantizar dicha privacidad mediante el siguiente nivel de seguridad.

La programacion del segundo nivel de seguridad variaria en funcidn del cliente, con posibilidad de
suprimir dicho nivel o afiadirlo y ajustar el nivel a las necesidades y gustos de dicho cliente.

La idea principal consistiria en, una vez se supera el primer nivel de seguridad, se permitiria el acceso
a la siguiente pagina, donde se habilitaria el acceso a la visualizacidn en tiempo real, pero no al control,
o al menos no directamente.

Para poder controlar desde web seria neceario incluir el “usuario” y “contrasefia” afiadidos con el
protocolo de comunicacion “mqtt”, el cual permite afiadir este segundo nivel de seguridad.

=<2, Node-RED

a Flow1 Edit mqtt-broker node

W

inject
| Name

caten v =3

status

Connection Security Birth Message Will Message

| & Usiiig [ F——
fink -~

mat 1 aPassword
1
niip I
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websocket /mqtiiucesS/

tep

—_—
J

5
TR

~ output

—r
&
/N

debug —
link -

On all flows

llustracion 28. Segundo nivel de sequridad web

Como se ha mencionado, se pretende que el cliente pueda seleccionar el nivel de seguridad deseado,
de esta forma, se podria disefiar la utilidad de dicho nivel afiadido segun la siguiente tabla:

Nivel Alto Medio | Bajo
Activo para | Visualizacién y Control | Control | Nada
Seguridad Muy alta Alta Baja

Tabla 5. Niveles de seguridad

Mediante este ultimo nivel de acceso se pretende garantizar que, a pesar de poder acceder a la pagina
de control, no pueda ser directamente manipulada en caso de pirateo o por mantener la cuenta abierta
en algun dispositivo personal.
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4. Posibles aplicaciones y usos

La aplicacion de tecnologias de bajo coste, como en este caso ha sido Raspberry, en procesos y equipos
ya instalados, y asi permitir realizar aplicaciones de mayor indole sin necesidad de grandes inversiones
de tiempo y dinero, da pie a investigar sobre las posibles aplicaciones y usos.

Como se ha nombrado durante todo el proyecto, la vinculacién de equipos es entre Raspberry y
autématas Siemens de la serie S7 1200, por tanto, las aplicaciones se reducen a entornos con equipos
de este tipo, o en caso de no disponer dicho equipo, realizar una pequefia inversidon adherida al
presupuesto del proyecto para implementarlos.

En cuanto a aplicaciones como tal, las posibilidades son infinitas, con este proyecto se permite un
control via nube de forma paralela al control local. Los requisitos para un control adecuado van en
funcién de la velocidad de comunicacion, como el control remoto va en funcidon de la conexion a
internet, solo serd necesario disponer de una buena conexion.

No obstante, por motivos de seguridad del propio personal de la industria donde esté implementada,
no debe existir un control con mayor jerarquia al local, ni un Unico control remoto via nube.

5. Conclusion

En conclusidn, el presente proyecto ha servido como andlisis sobre la insercidn de tecnologias de bajo
coste en sistemas ya instalados y en proceso con las que implementar una tecnologia de Industria 4.0
y, asi, poder mantener un nivel de comunicacién en tiempo real y remotamente desde cualquier lugar
desde la nube.

En la actualidad existen equipos que permiten implementar la misma idea de proyecto, sin embargo,
el coste de inversidn de recursos es mayor, el importe de los nuevos equipos puede exceder en 10
veces el importe de Raspberry, y el tiempo de sustitucidn e instalacién puede suponer un contratiempo
en la produccién de la industria donde se implemente.

Por tanto, la idea de proyecto expuesta es un modo diferente y mas econémico de implementar la
industrial 4.0 que cada dia se extiende mas.

Por otro lado, se utilizan protocolos de comunicacidn estandar que permiten una vinculaciéon a mayor
escala entre sistemas y mantener una comunicacién mas general, insertando comunicaciones via redes
sociales o mail.

Esta solucién propuesta asocia la robustez de un sistema industrial de control, basado en Siemens TIA
Portal, y la flexibilidad de un entorno de programacién avanzado (Linux en Raspberry-Pi) y sencillo de
implementar y mantener (Node-Red basado en JavaScript).

Ademas, para permitir unificar todos los elementos como uno solo, es necesario utilizar el software de
la multiplataforma de “Snap 7”, que permite poder mantener una conexidn y comunicacion entre
autématas. No obstante, en este caso se conectan un autdématay una Raspberry, haciendo posible que
fluya la comunicacién mediante esta multiplataforma, disefiada para autématas Siemens y compatible
solo con los autédmatas serie S7.
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1. Introduccidn

Se trata de un presupuesto bdsico donde el proyecto descrito consiste en una mejora de
servicios y complementacion de los ya instalados, por tanto, la inversién necesaria es
considerablemente menor a un proyecto de mas amplia envergadura, como puede ser, la
instalacidn eléctrica de una industria cualquiera.

A continuacidn, se recoge el costo de la inversidn necesaria para poder implementar el servicio
descrito en los documentos, considerando una inversién total de 300 horas en dicho proyecto.

2. Costes de materiales

Los costes de materiales se han dividido en dos partes, por un lado, existe un costo de inversion
en programas y software con el que se ha configurado la programacion y, por otro lado, se
encuentran los equipos.

Para desarrollar el coste de las diferentes partes, se ha considerado una amortizacién de 3 afios,
para un total de 230 dias laborales y jornadas de 8 horas normales, hace un total de 1.840 horas
al afo, lo que supone un total de 5.520 horas.

2.1. Programasy software

El precio de los programas y sus licencias pueden variar en funcion del tipo de fin de dicho
software (educativo o profesional) y de la cantidad de unidades a comprar.

Al tratarse de un proyecto realizado de forma independiente a ninguna compafiia, se ha
considerado que el precio del software necesario es el precio comercial de venta al publico.

Precio licencia Costo de
Descripcion ) amortizacion Cantidad (h) Subtotal (€)
(€)
Windows 10 259 0,05 300 14,08
Windows 7 199 0,04 100 3,61
TIA portal 267,83 0,05 100 4,85
Total 22,53 €

Tabla 6. Presupuesto de amortizacion de software
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2.2. Equipos

La siguiente parte de presupuesto esta desarrollada en dos subpartes, por un lado, la compra de
equipos nuevos necesarios para el desarrollo del proyecto, y, por otro lado, la amortizacién de
los equipos.

En esta parte ultima se ha mantenido un tiempo de amortizacién de 3 afios, pues en la
actualidad, los equipos pueden quedar obsoletos en muy corto periodo de tiempo, no obstante,
los equipos utilizados han quedado detallados en el apartado “Definicién de los equipos” del
documento de la memoria del proyecto.

Descripcion Precio licencia (€) Cantidad (ud) Subtotal (€)
Autémata Siemens S7 365,57 1 365,57
Raspberry Pl 3 Model B 37,9 1 37,90
Total 403,47 €

Tabla 7. Presupuesto de compra de equipos nuevos

Precio licencia Costo de
Descripcion ) amortizacion  Cantidad (h)  Subtotal (€)
(€)

Ordenador portatil 1049 0,19 300 57,01
Conjunto ordenador de torre 500 0,09 301 27,26
Autdmata Siemens S7 365,57 0,07 100 6,62
Raspberry Pl 3 Model B 37,9 0,01 200 1,37
Total 92,27 €

Tabla 8. Presupuesto de amortizacion de equipos

Descripcion Subtotal (€)
Presupuesto de compra de equipos nuevos 403,47
Presupuesto de amortizacién de equipos 92,27
Total 495,74 €

Tabla 9. Presupuesto total de la parte de equipos
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3. Costes de mano de obra

Finalmente, el presupuesto de costes de mano de obra recoge la inversidon en dedicacién de
tiempo de los trabajadores, mas concretamente del ingeniero, y los trabajos realizados para
llegar al proyecto disefiado.

Directamente obtenido del Boletin Oficial del Estado (BOE) del Ministerio de Empleo y Seguridad
Social: “Orden ESS/55/2018, de 26 de enero, por la que se desarrollan las normas legales de
cotizacion a la Sequridad Social, desempleo, proteccion por cese de actividad, Fondo de Garantia
Salarial y formacion profesional para el ejercicio 2018”, se ha obtenido la siguiente tabla de
bases minimas y maximas en funcion de las categorias profesionales:

Bases minimas | Bases maximas
ggglgi Categorias profesionales - -
Euros/mes Euros/mes

1 Ingenieros y Licenciados. Personal de alta direccion no incluido en el articulo 1.3.c) del

Estatito/de|osirabajatdores) .. ceesm as comsn s e we s swoss s s s e 1.199,10 3.751,20
2 Ingenieros Técnicos, Peritos y Ayudantes Titulados 994,20 3.7561,20
3 Jefes Administrativos yde Taller .. ........................... 864,90 3.751,20
4 Ayudantes NOITRUIBAOS wuw s o wi was o e siisiess v VoIET #66 wi Swaatis 55 858,60 3.751,20
5 Oficiales Administrativos. 858,60 3.7561,20
6 SUDBIOIMOS . csiuvis v swmmans o wiesinenm i i ssitindos s wmeiuiEe Son S apalicess o mbataiis e iaEoe 858,60 3.751,20
7 Auxiliares ADMINIStrAtVOS. ..o s v wuis sse son svumnnes was smmsomess wie wniormnsss e simseion v wnisis 858,60 3.751,20

llustracion 29. Tabla de bases y tipos de cotizacion recogidos en el BOE

A parte de los gastos por tiempo de dedicacién, existen otros gastos como lo son los de
transporte y dietas, contemplados tambien en el BOE: “Resolucion de 19 de enero de 2018, de
la Direccion General de Empleo, por la que se registra y publica el Convenio colectivo estatal de
las empresas de seguridad”:

Articulo 59. Desplazamientos.

Cuando un trabajador tenga que desplazarse por necesidad del servicio fuera de la
localidad, entendida en los términos del Articulo 58 donde habitualmente presta sus
servicios o cuando salga de la localidad para la que haya sido contratado. tendra derecho
al percibo de dietas salve que dicho desplazamiento no tenga perjuicios econémicos para
el trabajador. En el caso de que no se desplace en vehiculo de la Empresa, tendra derecho
a que se le abone, ademas el importe del billete en medio de transporte idoneo

Si el desplazamiento se realizase en un vehiculo particular del trabajador, se abonara,
a razon de 0,26 euros el kildmetro el afio 2017, 0,27 euros el kilémetro el afio 2018, 0,28
euros el kildmetro el afio 2019 y 0,29 euros el kilémetro el afio 2020,

Articulo 60. Importe de las Dietas.

El importe de las dietas acordadas en este Convenio colectivo seran los siguientes.

Importe de dietas 2018 Euros

Cuando el trabajador tenga que hacer una comida fuera de su localidad . . . ... .. ... 9,61

Cuando el frabajador tenga que hacer dos comidas fuera de su localidad . . ... ... .. 17.73

Cuando el frabajador tenga que pemoctar ydesayunar . ............ ... ..., 16.25
Cuando el trabajador tenga que pernoctar fuera de su localidad y realizar dos

T R S TS R A T R R 32,51
Si el desplazamiento fuera superior a siete dias, el importe de la dieta completa sera a

partirdeloctavodiade . .......... .. ... ... 2583

llustracion 30. Dietas y Transporte segun convenio (Resolucion de 19 de enero de 2018)

Considerando un desplazamiento de 70 km del trabajador fuera de la localidad y una jornada
total de 8 horas al dia, y por tanto, dos comidas al dia fuera de la localidad, segun el convenio
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actual del presente afio, se deberan abonar por desplazamiento 0’27 euros el kilémetro vy el
importe de dietas ascenderia a 17’73 euros por dia, segun esto:

Descrincion Cantidad Cantidad Coste Coste Subtotal (€)
P (ud/dia) (ud) (€/ud) (€/dia)

Salario base 8 300 12,76 102,11 3.829,13

Seguridad social (28,3 %) 8 300 3,61 28,90 1.083,64

Desplazamiento 70 2625 0,27 18,90 708,75

Dietas 1 37,5 17,73 17,73 664,88

Total 167,64 €/dia 6.286,39 €

Tabla 10. Presupuesto mano de obra

4. Resumen

En general, el presupuesto total resultante surge de recopilar todos los costes considerados
anteriormente y aplicar el 6% de beneficio industrial, el 13% de gastos generales y el 21% de
IVA:

Descripcion Subtotal (€)
Mano de obra 6.286,39
Equipos 495,74
Software 22,53
Total 6.804,67 €

Tabla 11. Presupuesto total de ejecucion

El presupuesto de Ejecucién por Contrata, aplicando el 6% de beneficio industrial y el 13% de
gastos generales al anterior presupuesto asciende a:

Descripcion Subtotal (€)
Presupuesto de ejecucién material 6.804,67
Gastos generales (13 %) 884,61
Beneficio industrial (6 %) 408,28
Total 8.097,55 €

Tabla 12. Presupuesto de ejecucion por contrata
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Finalmente, aplicando el 21% de IVA al presupuesto de ejecucidn por contrata se obtiene el
presupuesto final del proyecto:

Descripcion Subtotal (€)
Presupuesto de ejecucién material 8.097,55
IVA (21 %) 1.700,49
Total 9.798,04 €

Tabla 13. Presupuesto total del proyecto

El presupuesto total del proyecto asciende a NUEVE MIL SETECIENTOS NOVENTA Y OCHO CON
CUATRO CENTIMOS.
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1. Introduccidn

El servicio IOT del proyecto explicado en la anterior memoria se ha desarrollado como mejora y
complementacidn de los servicios ya instalados, no obstante, la idea de implementacion, tal cual se ha
definido en los documentos previos, vienen de un estudio y trabajo exhaustivo y, por tanto, se
pretende mantener un uso responsable y legal de dichos documentos.

Esto lleva a que en el proyecto desarrollado existan ciertas condiciones a cumplir y seguir por los
usuarios del servicio creado con el presente proyecto, organizadas segun los siguientes ambitos:
técnicas, legales, facultativas, sociales y econémicas.

2. Condiciones técnicas

Las condiciones técnicas recogen las principales caracteristicas, aconsejables y de obligado
cumplimiento, sobre los equipos, materiales y procedimientos integrados en el presente proyecto.

2.1. Equipos

El tema de los equipos utilizados es una parte muy importante, pues para poder llevar a cabo todo lo
descrito en el proyecto no se puede utilizar cualquier equipo.

La vinculacién entre equipos, y, por consiguiente, la comunicacidn entre estos se produce por el uso
de los equipos descritos en la memoria y por tanto unos protocolos de comunicacidn especificos para
esos equipos, de no ser asi, los protocolos de comunicacién cambiarian, en caso de existir.

Por tanto, como requisito minimo obligado es disponer de los equipos descritos en la memoria, o
similares a estos, por tanto, para poder mantener la comunicacién mediante protocolo “Snap7”, los
autdmatas deben ser Siemens de la serie ‘S7’.

Conjuntamente, para poder vincular dicho autdmata a la red, es necesario disponer de un equipo
Raspberry-Pi modelo 3 o superior, modelo a partir del cual se incorpora tarjeta wifi. En caso de ser un
modelo 2, por no tener incorporada la tarjeta wifi no puede ser utilizada, pues el puerto Ethernet del
equipo es utilizado para conectar con el autémata y no con la red.

69



UNIVERSITAT . B ]
POLITECNICA Proyecto de integracion de autémata programable

DE VALENCIA simatic $7-1200 en red 10T

ESCUELA TECNICA
SUPERIOR INGENIEROS
INDUSTRIALES VALENCIA

2.2. Materiales

Los principales materiales utilizados son el cable Ethernet de comunicaciéon entre autémata vy
Raspberry y la conexidn a internet. En cualquier entorno donde se vaya a implantar el servicio descrito,
es aconsejable mantener los equipos lo mas préximos entre si, evitando pérdidas y/o fallos en la
comunicacion.

Para ello, se aconseja instalar la Raspberry-Pi lo mas proximo posible del router, o en un lugar donde
pueda mantenerse una buena comunicacién via wifi. Hoy en dia existen equipos y métodos para poder
mantener un servicio wifi mas extendido y no tan localizado, por tanto, en caso de no poder mantener
router y Raspberry cerca, se debe ampliar la sefial y mantener el equipo con buena conexidn.

Por otro lado, también se aconseja mantener Raspberry y autémata cerca, y evitar la necesidad de
grandes longitudes de cable Ethernet, pues asi se evitarian no sélo pérdidas de comunicacidn, sino
también posibles influencias de otros sistemas sobre el cable por induccidn.

2.3. Procedimientos

Los procedimientos a llevar a cabo son los descritos en la memoria, a base de guia de programacion e
instalacion, donde se han realizado en un orden concreto.

Dicha finalidad no solo ha sido a modo de mejorar la explicacién entre tanto programa, protocolo de
comunicacion y equipo, sino que se ha seguido una orientacion légica en la programacion del conjunto.
Es decir, para poder generar las paginas web desde Raspberry, y utilizar dicho equipo como servidor,
web, es necesario que esta tenga instalada previamente Apache.

En caso de no haber mantenido el orden de la guia, por falta de conocimiento sobre esta, y no haberla
leido y seguido desde inicio a fin, el autor del proyecto no se hace responsable sobre los fallos y
problemas causados sobre los equipos y, por consiguiente, sobre el sistema o procesos del sector
donde haya sido instalado.

Por tanto, se recomienda seguir la guia tal cual ha sido redactada, ante cambios de programacion y/o
fallos, habra dispuesto un correo y teléfono de guia y ayuda.
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3. Condiciones sociales

Hay que tener en cuenta que se trata de un proyecto cuyo fin es ampliar la comunicacién implantando
la Industria 4.0, y cuyo uso estara restringido a un cierto grupo de usuarios.

Inicialmente se ha desarrollado con fines dométicos, no obstante, se puede extender a otros sectores,
sobre todo industriales, donde el acceso y uso estara permitido a miembros seleccionados por el
propietario del hogar, empresa o sector en el que sea instalado el servicio. Sin embargo, por temas de
seguridad se recomienda que las condiciones sociales basicas a cumplir sean:

e Miembros mayores de edad
e Con conocimientos en el sector (en caso de ser instalado en la industria)
e Preparacion basica que permita entender el control disefiado

Con estas condiciones sociales se pretende prestar el servicio a usuarios que no vayan a influir
negativamente sobre el servicio, ni sobre el proyecto como tal.

4. Condiciones facultativas

4.1. Contratista

El contratista, como fase inicial, debe reunir los requisitos del cliente para cumplir con el tiempo
programado y el presupuesto acordado, llegando a un acuerdo entre ambas partes para llegar al mayor
nivel de conformismo de todas las partes.

Al no tratarse de un proyecto con disefio de instalaciones eléctricas como tal, no es necesario
mantener el Reglamento Electrotécnico en mano, pues se estd mejorando un servicio, de forma no
invasiva, sin grandes manipulaciones, ni instalaciones, solo intercalando un dispositivo entre autémata
y monitorizacién/visualizacion “SCADA”.

No obstante, ante cualquier imprevisto por deterioros, defectos o fallos en los cableados, que se
necesite cambiar cualquier cableado, sera imprescindible cumplir la normativa del Reglamento.

De esta forma, para cumplir con el tiempo, presupuesto y normativa establecidos, el contratista debera
de disponer de la informacién necesaria sobre el control y programacidn iniciales, previas al inicio del
presente proyecto.
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4.2. Contratante

Reciprocamente con las condiciones del contratista, el contratante debe reunir los requisitos del
contratista para cumplir con las metas acordadas, manteniendo una flexibilidad entre ambas partes
que permita cumplir con posibles contratiempos.

Todos los requisitos y acuerdos deberan quedar reflejados de forma legal en el contrato, redactado
por el propio contratante y revisado entre ambas partes de forma conjunta en una reunion,
participando ademas las diferentes partes que influirdn en el proyecto.

Por otro lado, en caso de necesitar permisos para llevar a cabo el proyecto, deberan ser reunidos por
dicho contratante manteniendo en regla todos los documentos que pudieran afectar con dicho
trabajo.

4.3. Instalador/Ejecutor

El instalador/ejecutor del proyecto, que no tiene por qué ser la misma persona que el contratista,
puede tratarse de subcontrata del contratista o ayudante del ingeniero/contratista. En caso de existir
terceras personas en la ejecucion del proyecto, estas deberan estar informados en todo momento por
ambas partes del acuerdo de proyecto.

Al ser la persona que llevard a cabo el trabajo, deberd ejecutar la tarea segun lo estipulado en el
contrato, cumpliendo los requisitos que en este se especifiquen.

5. Condiciones econdmicas

5.1. Base fundamental

Los acuerdos legales sellados mediante el contrato fijaran el costo a pagar el contratante por el servicio
demandado, fijando como derechos del contratante el de pagar, como al contratista el de cobrar el
trabajo realizado, ademas de garantizar cumplir los requisitos estipulados en este.

72



ESCUELA TECNICA
SUPERIOR INGENIEROS
”  INDUSTRIALES VALENCIA

UNIVERSITAT . » .
POLITECNICA Proyecto de integracion de autémata programable

DE VALENCIA simatic S7-1200 en red 10T

5.2. Precios y recargos

El proyecto esta basado en implantar una mejora en un sistema ya instalado y en funcionamiento, por
tanto, el tiempo dedicado a instalar dichas mejoras depende del nimero de autdomatas instalados.

Considerando el tiempo de instalacién y puesta a punto completo de una Raspberry, la mejora de la
programacion del proceso y la creacién de las paginas web, se estima una media de tiempo de cinco
dias laborales. Dependiendo del nimero de equipos a instalar, el tiempo puede crecer en un dia por
cada dos equipos extra a instalar.

De esta forma, la curva de recargo se ha obtenido teniendo en cuenta los cinco dias base en los que se
ha calculado que se tendria el proyecto para un solo equipo, el nimero de equipos extra a instalar (‘n’)
y los dias de retraso que se llevan (‘x’), por tanto, considerando un maximo del 25% de recargo y un
comportamiento lineal, se optiene la siguiente ecuacion de la curva:

y (%) =5% - (x —n -0.5)
y €{0,25}%

Considerando que no hay ninglin equipo extra a instalar (‘n = 0’) y con aplicacién desde el primer dia,
se ha creado el siguiente modelo de recargo por retraso:

Retrasos/Recargo
30,00% y (%) =5%- (x-1-0,5)

25,00%

N
o
o
=}
X

’

o
S
X

)

=
(=}
o
=}
X

’

Recargo por dia
o=y
92

5,00%

0,00%
0 2 4 6 8 10 12 14 16

Dias

llustracion 31. Curva de recargo por dia para 1 equipo
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De esta forma, si por ejemplo el nUmero de equipos a instalar en total fueran ‘7’, el niUmero extra de
equipos (‘n’) serian ‘6’, para un retardo de un dia por cada dos equipos extra a instalar, se tendria una
curva como la siguiente:

Retrasos/Recargo

30,00%
25,00%

20,00%

o
=]
X

)’

Recargo por dia
=
92

10,00%
5,00%

0,00%
0 2 4 6 8 10 12 14 16

Dias

llustracion 32. Curva de recargo por dia para 7 equipos

A partir del quinto dia de retraso, el recargo se mantiene en el maximo establecido (25%’), no
obstante, existe un tiempo limite para cumplir con el programa, que se ha estimado en 10 dias maximo
de retraso, a partir de entonces, el contratante podrd contemplar la opcion de rescindir el contrato.

Por otro lado, si en mas de 10 dias no se ha completado el trabajo, ademas de rescindir el contrato, el
contratante podra demandar a la empresa ejecutora/instaladora por incumplimiento de contrato.
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6. Condiciones legales

Finalmente, con las condiciones legales se recogen todas las anteriores condiciones para, a través de
un documento, el contrato, mantener en regla todo lo contemplado anteriormente de forma escrita,
indiscutible y legal.

6.1. Contrato

El contrato redactado por parte del contratante, y revisado por todas las partes afectadas, debera
recoger de forma escrita todas las condiciones del trabajo a realizar.

Consistird en un contrato temporal, con determinacién previa del tiempo de ejecucién del proyecto, a
pesar de poder ser prorrogado en caso de existir contratiempos, y, partiendo del modelo de “Contrato

IM

de trabajo temporal” obtenido de la pagina del Ministerio de Economia, Industria y Competitividad.

Segun esto, se hace referencia a la definicidn del Ministerio:

“El contrato temporal, es aquel que tiene por objeto el establecimiento de una relacién laboral
entre empresario y trabajador por un tiempo determinado.

El contrato de trabajo temporal podrd celebrarse a jornada completa o parcial.

El contrato de trabajo temporal se formalizard por escrito, podrd ser verbal cuando en la situacion
de eventual por circunstancias de la produccion la duracion del mismo sea inferior a cuatro semanas y
la jornada completa.”

En concreto, este trabajo no deberia llegar a exceder las cuatro semanas, no obstante, pueden darse
casos concretos en los que se prevea y sea necesario un mayor plazo de tiempo.

Sin embargo, aungue no se excedan el tiempo minimo para ser escrito de obligado cumplimiento, se
exige que quede constancia por escrito del mismo y evitar posibles fraudes en un futuro.
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6.2. Rescision del contrato

La creacidn de un contrato asegura el cumplimiento de unas normas acordadas entre las diferentes
partes influenciadas por dicho documento, sin embargo, este podra ser rescindido cuando se cumplan
las siguientes condiciones:

» Incumplimiento de pago, servicio o de informacién. El contratista tiene el mismo derecho a
cobrar por sus servicios, como a prestar estos si se le esta abonando un capital por realizarlo.
Asimismo, para poder llevar a cabo el proyecto y ajustar el servicio a los procesos que se
imparten en el sector donde se lleva a cabo, el contratista debera disponer de la informacion
pertinente para proceder con la tarea.

» La errénea implementacion del trabajo, detallado en el presente documento, o
incumplimiento de normativa, por cualquiera de las partes, puede llevar no solo a la rescision
del contrato, si no a demanda por mala praxis.

» El incumplimiento de fecha limite o exceso de tiempo de retardo es motivo de rescision de
contrato, ademas de penalizacidn de pago.

6.3. Reglamento Electrotécnico de Baja Tension

El proyecto se desarrolla dentro del ambito eléctrico, en una instalacion domética particular, por tanto,
hay que tener en cuenta el Reglamento Electrotécnico de Baja Tensidn, en el cual se reflejan todas las
normas a tener en cuenta en el desarrollo de trabajos eléctricos de baja tension.

Al tratarse de un proyecto de mejora, donde se considera que la instalacion eléctrica ya esta en
funcionamiento y solo se amplia en la comunicacién del proceso, es imprescindible tener en cuenta el
reglamento ante cambios o mejoras, pero no es directamente necesario en este proyecto.
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1. Introduccidn

La realizacidn del proyecto desarrollado en este trabajo ha llevado a aprender sobre nuevas
herramientas, no utilizadas hasta el momento, donde cada ajuste, desarrollo y programacion ha
supuesto un pequefio escaldn a superar para poder continuar con el siguiente.

De esta forma, es necesario incluir informacion sobre estos escalones y como se han llegado a superar,
pues pueden surgir diferentes problemas, y la forma de resolverlos no siempre es sencilla o trivial, al
menos a simple vista.

2. Pasos previos a la programacion

2.1. Guiainstalacion S.0. Raspbian

La creacion de este proyecto ha llevado al previo aprendizaje para el uso, manipulacion y programacion
de Raspberry-pi. Este dispositivo es, como definicidn basica, un pequefio ordenador con la posibilidad
de instalar diferentes tipos de sistema operativo. Para ello, se accede en la pagina web de raspberry??,
en esta web se puede encontrar los diferentes sistemas operativos (basados en Linux, Ubuntu,
Windows, entre otros) que pueden ser instalados en estos dispositivos.

En la realizacién de este proyecto, se ha utilizado el S.0. Raspbian, y de las posibles opciones que
puedan existir, se opta por el software con escritorio: RASPBIAN STRETCH WITH DESKTOP.

8 Esseguro | https://www.raspberrypi.org/dow

Raspbian is the Foundation's official supported ope

g system. You can nstall it

with NOOBS or download the image below and fi

Raspbian alled with plenty of soft

and general us thon, Scratch, Sonic P

The Raspbian ZIP archive is over 4GB in size,

which means that the: h are not supported by

are free of charge 3nd have been tested 1o UnzZp the

RASPBIAN STRETCH WITH RASPBIAN STRETCH LITE
DESKTOP Minimal image based on Debian Siretch
Image with deskiop based an Debian Stratch = Navarkss 2017

llustracién 33. S.0. Raspbian para Raspberry-PIi23]
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La instalacion del S.0. en Raspberry-Pi es mas sencilla que en un ordenador, tan solo es necesario
descargar el software, descomprimirlo y crear la imagen en una tarjeta mini SD de una capacidad de al
menos 8 Gb. Para crear la imagen en la tarjeta, es necesario el uso de algin programa como

Win32Disklmager o similar.

El primer arranque de Raspberry es necesario realizarlo con pantalla, teclado y mouse para poder
realizar las configuraciones iniciales, y al menos poder configurar los accesos remotos para
posteriormente poder programar sin necesidad de uso de periféricos conectados al equipo.

Lo siguiente es encender la Rabspberry-Pi con la tarjeta SD con Raspbian instalado y se procede a la
configuracién inicial?®. Lo primero de todo sera la configuracién del sistema, para ello, con el equipo
encendido, se accede en: “Preferencias/Configuracion de Raspberry Pi” y se configura:

e Pestafia “Sistema”: de la configuracion que se pueda modificar en este apartado, las
importantes son las de “Clave” y “Hostname”. Por seguridad es importante cambiarlas y evitar
que se pueda acceder y manipulada sin el propio consentimiento.

e Pestafia “Interfaces”: de todas las opciones que se muestran, se pueden activar las que se
necesite en funcidn de lo que se pretenda realizar, para permitir el acceso remoto con “VNC”
0 “SSH” se activan dichas opciones.

e Pestafia “Rendimiento”: para la realizacion de este proyecto no se ha modificado nada de esta
pestaia.

e Pestafia “Localizacidon”: en este ultimo apartado es donde se configura la localizacidn, zona
horaria, configuracion del teclado y, en caso de conexidn a internet via wifi, la configuracion
del wifi.

Sistema | _Interfaces | Rendimiento | Localizacion

Clave: Cambiar Clave.

Hostname:

e Software

Iniciar en: *) Escritorio Consola

™ Ingresar como usuar

Ingreso automatico:

Red al inicial Esperaried

Desactivado

Splash Screen:

Set Resolution.

Resolution:

Desactivado

Overscan:

Cancelar

Aceptar

llustracion 34. Configuracion de Raspberry Pi
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Tras realizar los ajustes anteriores, es aconsejable configurar el acceso a internet, en caso de ser via
wifi pues es necesario introducir la clave, y si es via Ethernet solo es necesario que esté conectado el

I”

cable. Posteriormente, se escribe en la ventana de comandos (“LXTerminal” en Raspbian):

ifconfig

De esta forma se puede obtener la direccién IP para poder acceder remotamente, lo siguiente es
reiniciar para que se guarden los cambios.

A partir de aqui, lo primero es acceder de nuevo a la Raspberry o de forma directa, o desde remoto
con VNG, se abre la ventana de comandos y se introduce el siguiente comando:

sudo raspi-config

Se abrira una ventana similar a la ventana de BIOS de Windows, con las teclas de las flechas se marca
“Advanced Options” y se teclea “Enter”:

Raspberry P1 Software Configuration 100l (raspi-config)

M_z Network Options Configure network settings

3 Boot Options Configure options for start-up

4 Localisation Options Set up language and regional sett
5 Interfacing Options. Configure connections to peripher
6 overclock Configure overclocking for your P
7 Advanced Options Configure advanced settings

8 Update Update this tool to the latest ve
9 About raspi-config Information about this configurat

<select> <Finish>

llustracion 35. Configuracion adicional en Raspberry Pi

En la siguiente ventana se marca la opciéon “Al Expand Filesystem”, se selecciona aceptar y en la
siguiente ventana aparecen diferentes opciones del sistema donde se permite también cambiar la
clave y hostname.

Para salir, se pulsa finalizar y queda pendiente un reinicio del sistema que permite hacerlo al finalizar
y salir o se hace posterior por cuenta propia, lo aconsejable es hacerlo al salir y para finalizar.
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2.2. Configuracion de resolucion de pantalla

Para editar la resolucion de pantalla, es necesario editar en Raspberry el fichero /boot/config.txt y
agregar o modificar las siguientes lineas y quitando el “#”:

hdmi_force_hotplug=1
hdmi_group=2

hdmi_mode=16 (1024x768@60Hz)

La resolucion puede modificarse segun la siguiente lista de resoluciones:

o hdmi mode=1 VGA

o hdmi mode=2 480p 60Hz hdmi mode=31 1080p 50Hz
o hdmi mode=3 480p 60Hz hdmi mode=32 1080p Z24Hz
] hdmi mode=4 720p 60Hz hdmi mode=33 1080p 25Hz
] hdmi mode=5 10801 60Hz hdmi mode=34 1080p 30Hz
] hdmi mode=6 4801 60Hz hdmi mode=35 480p 60Hz
o hdmi mode=7 4801 60Hz hdmi mode=36 480p 60Hz
] hdmi mode=8 240p 60Hz hdmi mode=37 576p 50Hz
o hdmi mode=9 240p 60Hz hdmi mode=38 576p 50Hz
o hdmi mode=10 480i 60Hz hdmi mode=39 1080i 50Hz
] hdmi mode=11 4801 60Hz hdmi mode=40 10801 100Hz
J hdmi mode=12 240p 60Hz hdmi mode=41 720p 100Hz
° hdmi mode=13 240p 60Hz hdmi mode=42 576p 100Hz
° hdmi mode=14 480p 60Hz hdmi mode=43 576p 100Hz
o hdmi mode=15 480p 60Hz hdmi mode=44 5761 100Hz
o hdmi mode=16 1080p 60Hz hdmi mode=45 5761 100Hz
° hdmi mode=17 576p 50Hz hdmi mode=46 10801 120Hz
o hdmi mode=18 576p 50Hz hdmi mode=47 720p 120Hz
° hdmi mode=19 720p 50Hz hdmi mode=48 480p 120Hz
] hdmi mode=20 10801 50Hz hdmi mode=49 480p 120Hz
o hdmi mode=21 576i 50Hz hdmi mode=50 480i 120Hz
] hdmi mode=22 576i 50Hz hdmi mode=51 4801 120Hz
o hdmi mode=23 288p 50Hz hdmi mode=52 576p 200Hz
° hdmi mode=24 288p 50Hz hdmi mode=53 576p 200Hz
] hdmi mode=25 5761 50Hz hdmi mode=54 576i 200Hz
] hdmi mode=26 5761 50Hz hdmi mode=55 5761 200Hz
° hdmi mode=27 288p 50Hz hdmi mode=56 480p 240Hz
° hdmi mode=28 288p 50Hz hdmi mode=57 480p 240Hz
o hdmi mode=29 576p 50Hz hdmi mode=58 4801 240Hz
J hdmi mode=30 576p 50Hz hdmi mode=59 4801 240
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2.3. Guiainstalacion Apache y PHP

Dar permisos completos

En un principio, todos, o la mayoria de los comandos se utilizan seguidos del comando “sudo” que es
el que permite otorgar permisos de administrador, no obstante, se introduce:

sudo visudo

Se abrira una ventana con codigo similar al siguiente:

#

# This file MUST be edited with the 'visudo' command as root.

#

# Please consider adding local content in /etc/sudoers.d/ instead of
# directly modifying this file.

#

# See the man page for details on how to write a sudoers file.

#

Defaults env_reset

Defaults mail_badpass

Defaults secure_path="/usr/local/sbin:/usr/local/bin:/usr/sbin:/usr/bin:/sbin:/bin"

# Host alias specification
# User alias specification
# Cmnd alias specification

# User privilege specification
root ALL=(ALL:ALL) ALL

# Allow members of group sudo to execute any command
%sudo ALL=(ALL:ALL) ALL

# See sudoers(5) for more information on "#include" directives:

#includedir /etc/sudoers.d

A continuacion de la Ultima linea se afiade:

pi ALL=(ALL) NOPASSWD: ALL
www-data ALL=(ALL) NOPASSWD: ALL

Para salir, se pulsa “Ctrl + X", pregunta para guardar, hay que darle a “S” y luego “Intro” dos veces.
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Es recomendable actualizar el sistema y mantener el software con las ultimas modificaciones afiadidas,
pues a pesar de ser la Ultima versidn de software, siempre aparecen modificaciones:

sudo apt-get update
sudo apt-get upgrade

Afadir nuevas fuentes de instalacién

Se accede al fichero:
sudo nano /etc/apt/sources.list
Y se afiaden al final las siguientes lineas a continuacidn del cédigo ya existente:

deb http://repozytorium.mati75.eu/raspbian jessie-backports main contrib non-free
#deb-src http://repozytorium.mati75.eu/raspbian jessie-backports main contrib non-free

Instalar Apache 2y PHP 7

Antes de instalar Apache2 hay que darle permisos:

sudo usermod -a -G www-data www-data

Ahora se procede a la instalacion de Apache2 y PHP7, el siguiente cddigo es el grupo de cédigo de
instalacion:

sudo apt-get install apache2 php7.0 php7.0-curl php7.0-gd php7.0-imap php7.0-json php7.0-
mcrypt php7.0-mysql php7.0-opcache php7.0-xmlrpc libapache2-mod-php7.0

En algunas ocasiones se producen errores en la instalacién y es necesario ejecutar un comando antes
de empezar con las instalaciones, por tanto, si aparece el error:

bash: apt-get install: no se encontrd la orden

Se ejecuta el siguiente comando y se procede con las instalaciones:

sudo apt-get install python-software-properties software-properties-common

En caso de aparecer el error en algin punto de las configuraciones, ejecutar el comando anterior y
probar de nuevo con la instalacion. Al ejecutarlo, el error deberia solucionarse, debido a las continuas
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actualizaciones, los errores pueden variar, por tanto, en caso de continuar o aparecer otro diferente,
habria que consultarlos y buscar como sanarlo.

Las actualizaciones en estos trabajos son muy importantes, debido a que la continua renovacién de
cadigo y programas conlleva a que muchos archivos queden obsoletos y sean retirados o sustituidos.

En el caso de este proyecto, la instalacion de PHP daba errores y el problema residia en la versidn, la
que se estaba utilizando habitualmente era la versién PHP5, y es la que aparece atiin en muchos lugares
de internet, pero actualmente se encuentra obsoleta y la versién actual disponible es PHP7.

Comprobacion de instalacion Apache2

Ingresar en la barra de direcciones del navegador la direccién IP de la Raspberry-Pi y debe aparecer
una pagina de defecto de Apache2.

EXEYEN

@ Apache2 Debian Default Page

of this wab site and don' pa bout, this probably means
unavallable due to maintenance. If the problem persists, please contact the

Debian's Apache2 default configuration s different from the upstream default configuration, and spiit
Into several files optimized for Interaction with Debian tools. The configuration system Is fully

n /usr) p: i Refer to this for the full
documentation. Documentation for the web server ltself can be found by accessing the manual If the
apac < was installed on this server,

The configuration layout for an Apache2 web server Installation on Deblan systems Is s follows:
retcs

d
F
F
F

apache2. conf is the main configuration file. It puts the pieces together by including all remaining
figuration files when starting up the web server,

is always included from the main configuration file. It is used to determine the

rts for incoming connections, and this file can be customized anytim

llustracion 36. Pdgina de Apache 2

Una vez instalado Apache2, ya se puede crear una pagina web y acceder, inicialmente, desde otro
equipo conectado a la misma red. Para crear una pagina web con “html” se teclea:

sudo nano var/www/html/”nombre_del_fichero”.html
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Comprobacion de instalacion PHP7

Para comprobar la instalacion de PHP7 se crea un fichero php donde muestre ademas la informacién
de la instalacion, version, ..., se escribe:

sudo nano /var/www/html/phpinfo.php

En la pagina que se abre hay que escribir:
<?php

phpinfo();
?>

Se guarda y en barra de direcciones del navegador de la propia Rasbperry, se accede a:

http://localhost /phpinfo.php

Donde en el enlace, “localhost” hace referencia a la direccion IP de Raspberry y cuya direccion sera
similar a: http://192.168.1.XX/.

Como norma general, la primera parte de la direccién debe ser igual, pues la configuracion del router
se suele realizar accediendo a http://192.168.1.1/. Esta es la direcciéon que proporciona la red del
router de forma local, y los dispositivos conectados, por tanto, tendran una direccién IP 192.168.1.XX,
variando Unicamente las ultimas cifras (‘XX’) en funcidn del dispositivo conectado al router.
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2.5. Programacion de aprendizaje y prueba

No siempre puede garantizarse el correcto funcionamiento de las configuraciones, por eso, es
fundamental realizar pruebas habitualmente que permitan asegurar su correcta instalacion y conocer
el estado de dichas configuraciones.

Hasta este punto, las instalaciones de Apache2 y PHP se pueden comprobar cdmo se ha mencionado
en los puntos anteriores, no obstante, es interesante y aconsejable buscar pruebas alternativas que
permitan ademas de comprobar, aprender mds sobre la programacién y el funcionamiento.

Para demonstrar que es posible utilizar la Raspberry como un servidor local, en el que programar
paginas web y poder controlar remotamente dicha Raspberry, en este caso los pines GPIQ’s, se llevan
a cabo los siguientes puntos:

e Conectar un led en los pines (GPIO) de la Raspberry
e Crear “script’s” para el control del led
e Crear una pagina web en formato PHP

Conectar un led en los pines (GPIO) de la Raspberry

El equipo de la Raspberry esta equipado con diferentes puertos de entrada/salida, y de todos los que
tiene, solo se utilizaran los pines GPIO. La conexion del led a los pines es sencilla, solo son necesarios
dos cables Dupont hembra-hembra y un diodo led:

- Encapsulaco

Cétoda

llustracion 37. Cables Dupont hembra-hembra y Diodo led

101



UNIVERSITAT . L, 3 =4y ESCUELA TECNICA
POLITECNICA Proyecto de integracion de autémata programable g%% SUPERIOR INGENIEROS
DE VALENCIA simatic S7-1200 en red 10T INDUSTRIALES VALENCIA

En los tres “script’s” se define el pin que se quiere controlar, por tanto, es importante seleccionar el
pin utilizado y definirlo correctamente en funcién de si la direccion es del Board (nimero de pin) o
GPIO (direccidn de raspberry).

GPIO Pinout Diagram

- Y=) Y= (=) e@ﬁ@@@;
10 o« 0:REEEO :
HHHENERL LI EE R Y

llustracion 38. Numeracion de los pines

De todos los pines GPIO que dispone Raspberry, se han conectado los cables en los pines 7 y 9 (GPIO4
y Ground), y respectivamente a los terminales positivo y negativo del led:

4 Squarely Placed 40 GPIO SMSC LAN9514 USB
Mounting Holes Headers Ethernet Controller

Run Header Used
to Reset the PI

2x2 USB-A
Ports to PC

Broadcom BCM2835

MicroSD Card Slot
(Underneath)

DSI Display Connector

Switching Regulator for

Less Power Consumption Ethernet Out Port

3.5mm Audio and

Mi M P
Y Micro LIS, (HOMIIOutPore Composite Output Jack

Power
CSI Camera
Connector

llustracion 39. Conexion del led

Es importante conocer los pines en los que se conecta el led para, en la posterior programacion, hacer
referencia a dichos pines. A continuacidn, en los “script’s”, se puede comprobar la importancia de las

direcciones.
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Crear “script’s” para el control del led

La programacion de los “script’s” se hacen con “Python 2”, para acceder a estos desde la pagina web
es aconsejable guardarlos en un directorio, o en un subdirectorio de: “/var/www/html/” que es donde
se ubicara el archivo ‘.html’ para que pueda se abierto desde el navegador.

En total se han creado tres programas bdsicos que permiten encender, apagar y hacer parpadear la luz
del led, y cuya funcién hace referencia al nombre con el que han sido guardados, estos son:

e Encendido del led (enciende.py)

#lusr/bin/env/ python
#enciende.py

#importamos la libreria GPIO
import RPi.GPIO as GPIO

#Definimos el modo BOARD
GPIO.setmode(GPIO.BOARD)

#Ahora definimos el pin GPIO 7 como salida
GPIO.setup(7, GPIO.OUT)

#Y le damos un valor logico alto para encender el LED
GPIO.output(7, GPIO.HIGH)

e Apagado del led (apaga.py)

#lusr/bin/env/ python
#apaga.py

#importamos la libreria GPIO
import RPi.GPIO as GPIO

#Definimos el modo BOARD
GPIO.setmode(GPIO.BOARD)

#Ahora definimos el pin GPIO 7 como salida
GPIO.setup(7, GPIO.OUT)

#Y le damos un valor logico bajo para apagar el LED
GPIO.output(7, GPIO.LOW)

#Finalmente liberamos todos los pines GPIO
GPIO.cleanup()
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e Parpadeo del led (parpadea.py)

#lusr/bin/env/ python
#parpadea.py

#importamos la libreria GPIO
import RPi.GPIO as GPIO

#lmportamos la libreria time
import time

#Definimos el modo BOARD
GPI0O.setmode(GPIO.BOARD)

#Ahora definimos el pin GPIO 7 como salida
GPIO.setup(7, GPIO.OUT)

#Queremos que lo que contenga el for i in range se repita 5 veces
foriin range(0,5):

#Asignamos valor logico alto para encenderlo
GPIO.output(7, GPIO.HIGH)

#Esperamos un segundo
time.sleep(1)

#Asignamos valor logico bajo para apagarlo
GPIO.output(7, GPIO.LOW)

#Esperamos un segundo
time.sleep(1)

#Una vez termina las 5 repeticiones, liberamos el pin GPIO
GPIO.cleanup()

Crear una pagina web en formato PHP

La pagina web se crea desde la ventana de comandos, y para poder acceder desde cualquier equipo
conectado localmente, debe ubicarse en el directorio, o en un subdirectorio de: “/var/www/html/”,
para ello se escribe el comando:

sudo nano /var/www/html/leds.php

Al ingresar el comando, se crea un archivo vacio “.php”, con el nombre, en este caso, “leds.php”, y el
cddigo de ‘HTML' utilizado es el siguiente:
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<html>
<head>
<l--index.php-->
</head>
<body>
<1--GPIO17-->

<form action="" method="post">

GPIO 7&nbsp;<input type="submit" name="encender7" value="Encender">
<input type="submit" name="apagar7" value="Apagar">

<input type="submit" name="parpadear7" value="Parpadear">

</body>
</html>

<?php

// Funciones PHP del pin GPIO 7
if (5_POST[encender7]) {
Sa- exec("sudo python /var/www/html/enciende.py");
echo $a;

}

if (5S_POST[apagar7]) {
Sa- exec("sudo python /var/www/html/apaga.py");
echo Sa;

}

if (5_POST[parpadear7]) {
Sa- exec("sudo python /var/www/html/parpadea.py");
echo $a;

}
// Fin de las funciones del pin GP1O 17

?>
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En el apartado de los “script’s” se menciona la importancia del directorio de los archivos, y en el cddigo
de ‘HTML’ queda constancia de ello.

Para poder ejecutar dichos programas, es necesario conocer la ruta de estos y, como norma general,
el conjunto de archivos generados para una misma funcion se suele crear y/o guardar en los mismos
directorios. Como para poder ejecutar la pagina web de forma remota-local, el archivo de esta debe
estar en el directorio mencionado anteriormente, guardar los “script’s” en el mismo directorio evita
confusiones y mantiene todos los archivos localizados.

Una vez guardados todos los archivos, ya se puede acceder al control remoto desde cualquier equipo
conectado a la misma red a la que estad conectada la Raspberry, para ello, se accede en la barra de
direcciones del navegador a la direccion:

http://localhost/leds.php (desde la propia raspberry)
http://192.168.1.XX/leds.php (desde otro equipo)

La apariencia de la pagina web es muy sencilla, donde solo aparecen tres botones con los que ejecutar
cada “script” para cada accién:

ﬁ @® 192.168.1.71/leds.php LA

GPIO 7| Encender | Apagar | Parpadear

llustracion 40. Control remoto-local
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2.6. Guiainstalacion Mosquitto y Node-RED

Antes de comenzar la instalacion de Mosquitto?® Y ® y Node-RED!?” se buscan actualizaciones del
sistema, una vez mas, en la ventana de comandos:

sudo apt-get update
sudo apt-get upgrade

Al finalizar las actualizaciones, se procede a la instalaciéon de Mosquitto:

sudo apt-get install mosquitto mosquitto-clients bluetooth bluez libbluetooth-dev libudev-dev

Ahora se instala la Ultima versién de Node-RED (puede llevar bastante tiempo):

bash <(curl -sL https://raw.githubusercontent.com/node-red/raspbian-deb-
package/master/resources/update-nodejs-and-nodered)

Una vez haya finalizado, se inicia el servicio de Node-RED:

sudo systemctl start nodered.service

Una vez iniciado, se instala un médulo Ul:

cd ~/.node-red && npm install node-red-contrib-ui

Para iniciar Node-RED con el nuevo mddulo instalado, es necesario hacer un reinicio del programa,
para ello, primero se para el servicio y después se vuelve a iniciar:

sudo systemctl stop nodered.service
sudo systemctl start nodered.service

Finalmente, para iniciar Node-RED en cada arranque:

sudo systemctl enable nodered.service

Ahora, para acceder a la programacion en Node-RED, se accede desde el navegador a la direccién:

http://localhost:1880/
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Al igual que en el apartado anterior, “localhost” hace referencia a la direccion IP de Raspberry, se
puede acceder con “localhost” si se accede desde la propia Raspberry.

Al acceder se puede comprobar que se trata de una programacion visual por bloques, formada por tres
ventanas principales: ventana de seleccidon de nodos, ventana de programacion de los flujos y ventana

de informacién, obtencién de datos y configuracion, entre otras:

a Flow 1 1 info debug config

T

~ Information

- function Flow

Name
function =
Status Enabled

template
~ Flow Description
delay
trigger
comment
hitp request
1cp request
switch
changs
range
split
join
sort

baten

llustracion 41. Ventana de programacion de Node-Red

La parte marcada en azul corresponde a la lista de seleccidn de nodos, donde aparecen todos los nodos
de entrada, salida y programacion, entre otros, instalados en Node-Red.

La ventana verde es el espacio de programacion, donde se arrastran los nodos y se vinculan entre si
para formar flujos y asi crear la programacion.

La ultima, de color naranja, muestra informacion de los nodos, mensajes creados de forma local para
el programa Node-Red y configuracién de los flujos y nodos.

Actualmente, los sistemas operativos de “Raspbian” llevan ya preinstalado el servicio de “Node-Red”.
Sin embargo, independientemente de si va incluido con el sistema operativo o no, los comandos
utilizados sirven como instalacion en caso de no estar presente, y de actualizacion del servicio en caso
de estar incluido.
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2.7. Configuracion de Mosquitto

Las configuraciones mas basicas pueden ser las menos evidentes, algo que pasé con la instalacién y el
uso de Mosquitto.

Ya se ha nombrado que Raspberry-Pi es usada como servidor para el control via nube, pero, ademas,
para el control del autdmata sera el “broker” del sistema, es decir, servidor del servicio “MQTT”".
Debido a esto, es necesario instalar Mosquitto en la propia Raspberry y configurar en esta los servicios
que vinculen web y proceso.

Al investigar sobre el uso de MQTT, se llega a que tanto el envio como recepcion de los mensajes es
directo, con solo subscribirse al “broker” y al tdpico se puede realizar una comunicacion sencilla y
eficaz. No obstante, esta comunicacion es posible si el protocolo de comunicaciones usado es “mqtt”,
pero via web, el protocolo a utilizar no puede ser directamente “mqtt”, es necesario utilizar el
protocolo “websocket” y no viene configurado por defecto.

Antes de comenzar a utilizar Mosquitto es necesario realizar unas configuraciones iniciales®, pues
inicialmente y por defecto solo estd activo el protocolo de comunicacién “mqtt” para el puerto “1883”,
pero la comunicacién en este proyecto, que se va a realizar desde péaginas web, también es necesario
el protocolo conocido como “websocket”.

Al instalar Mosquitto, de todos los directorios que puedan crearse en el sistema, hay que acceder al
directorio: “/etc/mosquitto/”, donde apareceran tres carpetas y un archivo, el cual, si se abre,
aparecera algo como lo siguiente:

# Place your local configuration in /etc/mosquitto/conf.d/

#

# A full description of the configuration file is at

# /usr/share/doc/mosquitto/examples/mosquitto.conf.example

pid_file /var/run/mosquitto.pid

persistence true
persistence_location /var/lib/mosquitto/

log_dest file /var/log/mosquitto/mosquitto.log

include_dir /etc/mosquitto/conf.d

Este archivo menciona que la configuracién tiene que quedar registrada en un fichero de texto ubicado
en el directorio: “/etc/mosquitto/conf.d/”, y si accedemos a dicho directorio, se encuentra otro fichero
“README”, cuya informacion es:

Any files placed in this directory that have a .conf ending will be loaded as
config files by the broker. Use this to make your local config.
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El fichero, en este caso, se ha llamado “mosquitto.conf”, de forma que para crearlo directamente como
administrador y sin problemas de guardado, se ejecuta en la ventana de comandos:

sudo nano /etc/mosquitto/conf.d/mosquitto.conf

El cédigo de configuracion se obtiene del fichero de configuracion del servicio en Windows, pues a
modo de prueba, también se ha instalado para comprobar la comunicacidn desde diferentes equipos.
El cddigo utilizado se sintetiza en el siguiente cuadro de cddigo, donde las principales partes son las
subrayadas en amarillo:

#
# Default listener
#

# |P address/hostname to bind the default listener to. If not given, the default listener will not be bound to a specific address and so will be accessible to all network interfaces.
bind_address ip-address/host name
#bind_address

# Port to use for the default listener.
port 1883

# The maximum number of client connections to allow. This is a per listener setting. Default is -1, which means unlimited connections. Note that other process limits mean that
unlimited connections are not really possible. Typically the default maximum number of connections possible is around 1024.
#max_connections -1

# Choose the protocol to use when listening. This can be either mqgtt or websockets. Websockets support is currently disabled by default at compile time. Certificate based TLS may
be used with websockets, except that only the cafile, certfile, keyfile and ciphers options are supported.
protocol mqtt

# When a listener is using the websockets protocol, it is possible to serve http data as well. Set http_dir to a directory which contains the files you wish to serve. If this option is not
specified, then no normal http connections will be possible.
tthttp_dir

# Set use_username_as_clientid to true to replace the clientid that a client connected with with its username. This allows authentication to be tied to the clientid, which means that
it is possible to prevent one client disconnecting another by using the same clientid. If a client connects with no username it will be disconnected as not authorised when this option
is set to true. Do not use in conjunction with clientid_prefixes. See also use_identity_as_username.

#use_username_as_clientid

#
# Extra listeners
#

# Listen on a port/ip address combination. By using these variable multiple times, mosquitto can listen on more than one port. If this variable is used and neither bind_address nor
port given, then the default listener will not be started. The port number to listen on must be given. Optionally, an ip address or host name may be supplied as a second argument.
In this case, mosquitto will attempt to bind the listener to that address and so restrict access to the associated network and interface. By default, mosquitto will listen on all
interfaces.Note that for a websockets listener it is not possible to bind to a host name. listener port-number [ip address/host name]

listener 1884

# The maximum number of client connections to allow. This is a per listener setting. Default is -1, which means unlimited connections. Note that other process limits mean that
unlimited connections are not really possible. Typically the default maximum number of connections possible is around 1024.
#max_connections -1

# The listener can be restricted to operating within a topic hierarchy using the mount_point option. This is achieved be prefixing the mount_point string to all topics for any clients
connected to this listener. This prefixing only happens internally to the broker; the client will not see the prefix.
#mount_point

# Choose the protocol to use when listening. This can be either mqtt or websockets. Certificate based TLS may be used with websockets, except that only the cafile, certfile, keyfile
and ciphers options are supported.
protocol websockets

# When a listener is using the websockets protocol, it is possible to serve http data as well. Set http_dir to a directory which contains the files you wish to serve. If this option is not
specified, then no normal http connections will be possible.
tthttp_dir

# Set use_username_as_clientid to true to replace the clientid that a client connected with with its username. This allows authentication to be tied to the clientid, which means that
it is possible to prevent one client disconnecting another by using the same clientid. If a client connects with no username it will be disconnected as not authorised when this option
is set to true. Do not use in conjunction with clientid_prefixes. See also use_identity_as_username.

#use_username_as_clientid
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Resaltado con subrayado amarillo quedan las configuraciones que se han llevado a cabo y lo que sera
leido en el fichero, pues aun siendo sintetizado de toda la configuracién que aparece en Windows,
puede reducirse aln mas, siendo solo necesario las lineas donde no aparecen almohadillas (“#”, las
lineas subrayadas), sin embargo, se deja todo el cédigo, pues en caso de necesitar agregar mas
configuraciones ya estan incorporadas.

Los puertos utilizados no tienen por qué ser “1883” y “1884”, por defecto, para el protocolo “mqtt” se
agrega el puerto “1883”, pero puede ser modificado, mientras que en la configuracion adicional de
“Extra listener”, para el protocolo de comunicaciones “websocket”, se puede elegir libremente
mientras sea diferente al puerto del protocolo “mqtt”.

Una vez configurado los puertos, es necesario reiniciar para que se apliquen los cambios vy
configuraciones realizadas.

reboot

O también desde el menu de Raspbian, en el desplegable de programas de Raspbian (Programacion,
Oficina, Internet,...) seleccionar “Shutdown” y “Reboot”.

2.8. Comprobacion del servicio MQTT

Es aconsejable probar la comunicacién con Mosquitto, para ello, al existir dos protocolos de
comunicacion, se pueden comprobar ambos de forma sencilla.

Protocolo “mqgtt”

La comunicacién con el protoclo “mqtt” es la mas sencilla, para ello, se abren dos ventanas de
comandos en el sistema de Raspberry, en el primero es necesario ingresar el comando:

mosquitto_sub -t 'test/topic' -v

En el otro se inserta el siguiente comando y se observa la primera ventana:

mosquitto_pub -t 'test/topic' -m 'hello world'

Si Mosquitto estd instalado y configurado, en la primera ventana deberia aparecer el mensaje formado
por el tépico seguido del mensaje: "test/topic hello world”.
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Protocolo “websocket”

Para la comunicacion con el protocolo “websocket” es algo mas complejo, pues es una comunicacion
via web vy, por tanto, serd necesario crear un cddigo con “HTML"” que permita comprobar dicha
comunicacion.

Por un lado, se ejecuta una ventana de comandos con la siguiente orden que permite subscribir de
forma general, independiente del tdpico que se utilice para la comunicacion:

mosquitto_sub -v -h 192.168.1.XX -t "/#"

Por otro lado, se crea una pagina web que puede estar ubicada en un ordenador conectado a la misma
red local a la que esté conectada la Raspberry, o en la propia Raspberry.

Para comprobar la veracidad de la comunicacidn, se aconseja crear la web en el ordenador y ejecutarla
conectado a la misma red local, para asegurar que, ejecutando desde un equipo sin Mosquitto ni
vinculacion directa con Raspberry, permite efectuar una comunicacién con solo ejecutar la web.

Con el siguiente cédigo, en caso de realizarse la conexién con el “broker”, se marcara como realizada
la conexion y mandard un mensaje que podrad leerse en la ventana anterior:

<IDOCTYPE html>
</html>
<head>
<script type="text/javascript" src="http://www.hivemq.com/demos/websocket-client/js/mqgttws31.js"></script>
<script type="text/javascript">
var client;
var form = document.getElementByld("Ejemplo");
var conect = false;
var subs = false;

function doConnect() {
client = new Messaging.Client("192.168.1.XX", 1884, "Clientld");
client.onConnect = onConnect;
client.onConnectionLost = onConnectionLost;
client.connect({onSuccess:onConnect});

}

function doSubscribe() {
client.subscribe("/topicos/prueba/");
subs = true;

}

function doSend() {

n ge=new M ging.M (document.getElementByld("txt_MQTT_Msg").value);
message.destinationName = "/topicos/prueba/";
client.send(message);

}

function doDisconnect() {
client.disconnect();

}

function onConnect() {
var form = document.getElementByld("control");
var ventana = document.getElementByld('Conec');
conect = true;
ventana.style.display = 'block';
form.connected.checked= true;

}

function onConnectionLost(responseObject) {
var form = document.getElementByld("control");
form.connected.checked= false;
conect = false;
var ventana = document.getElementByld('Conec');
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ventana.style.display = 'none';
if (responseObject.errorCode !== 0)
alert(client.clientld+"\n"+responseObject.errorCode);

}

function lanzadera(){
doConnect("control");
if(conect == true){
doSubscribe("control");

}

</script>
</head>

<body onload="Ianzadera();" onunload="doDisconnect();">
<h1>Web de prueba</h1>
<form id="control">
<fieldset align="center">
<legend id="Connect" > Conexién </legend>
El siguiente checkbox muestra si esta conectado o no, si estd conectado aparecerd marcado y se enviara el mensaje.
<br>
<input type="checkbox" name="connected" disabled="disabled"/><div id="Conec" style="display:none;">Conectado</div>
<hr width=100%>
<div class="form-group">
<label class="col-sm-2 control-label" for="txt_MQTT_Msg">Mensage:</label>
<div class="col-sm-6">
<input type="text" class="form-control" id="txt_MQTT_Msg" placeholder="La conexién funciona">
</div>
<div class="col-sm-4">
<button type="button" class="btn btn-primary col-sm-4" onclick="doSend(this.form);" >Enviar</button>
</div>
</div>
</fieldset>
</body>
</html>

2.9. Instalacion Snap7

Tras todas las instalaciones y configuraciones anteriores, solo queda configurar el canal de
comunicacion entre Raspberry y el autémata. Para ello, solo es necesario instalar la suite de
comunicaciones “Snap7” en Raspberry y asi poder vincular ambos sistemas.

Existen varias versiones, actualmente, la mas reciente es la version “snap7-full-1.4.2”, version con la
que se ha trabajado, no obstante, existe un inconveniente con la ultima versidn. Las anteriores
versiones disponen de descargable con extension “.tar.gz”, que permite ser descargado y
descomprimido directamente desde Raspberry, pero esta ultima version sélo estd disponible en
extension “.7z2".

Este tipo de extension no puede ser descomprimido en Raspberry si no se dispone de algun programa
que permita trabajar con archivos “.7z”. Como solucién, se puede instalar y probar a hacerlo
directamente en Raspberry o, se puede descomprimir en el ordenador y copiar los ficheros en
Raspberry via memoria USB, que ha sido la solucién adoptada.

El primer método se podria llevar a cabo si la version a instalar se encontrara en la extensién “.tar.gz”,
los comandos a ejecutar (descargar, descomprimir,...) en Raspberry serian:

wget https://sourceforge.net/projects/snap7/files/1.4.2/snap7-full-1.4.2.tar.gz/download

tar -zxvf snap7-full-1.4.2.tar.gz

cd /home/pi/snap7-full-1.4.2/build/unix
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En el segundo método se puede descargar® de igual forma en Raspberry con la extensién “.7z”, no
obstante, seria necesario un programa en Raspbian que permita abrir este tipo de archivos:

wget https://sourceforge.net/projects/snap7/files/1.4.2/snap7-full-1.4.2.7z/download

Con el programa que permita descomprimir archivos de extension “.7z”, se descomprime el archivo
descargado y se continua con la programacién de forma muy similar al anterior método:

cd /home/pi/snap7-full-1.4.2/build/unix

El tercer método es el menos engorroso, sélo hay que acceder desde el navegador en el ordenador al
enlace de descarga de Snap7:

https://sourceforge.net/projects/snap7/files/1.4.2/snap7-full-1.4.2.7z/download

Descomprimir el archivo en una memoria USB y copiarlo en Raspberry. Por defecto, al descargar el
archivo segun los anteriores métodos, la ubicacién es “/home/pi/”, por tanto, al copiar de la memoria
flash a Raspberry, se copiara en ese mismo directorio.

A partir de este paso, los tres métodos siguen los mismos pasos, lo primero es acceder al directorio:

cd /home/pi/snap7-full-1.4.2/build/unix

Y se ejecuta:

sudo make -f arm_v7_linux.mk all

El comando a ejecutar varia en funcidn del equipo en el que se pretenda instalar el software, pues en
este caso, es para Raspberry Pl 3 y el comando se ejecuta con “arm_v7”, las variantes en funcidon del
dispositivo se reflejan en la siguiente imagen:

Linux ARM boards

If you plan to download the package directly from one of these boards, you can safely delete, after unpacking,
all folders relative to windows/bsd/solaris and 1386/x86_64 Linux to have more room in your SD card.

As you can see in the online documentation, Snap7 was succesfully built and tested with

- Raspberry PI (ARM VB)
- Raspberry PI 2 (ARM V7)
- Raspberry PI 3 (ARM V7)
- pcDuino (ARM V7)
- BeagleBone Black (ARM V7)
- CubieBoard 2 (ARM V7)
- UDOO Quad (ARM V7)

llustracién 42. Variantes en el comando make -f13%
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Lo siguiente es copiar la libreria “libsnap7.s0” en los directorios “/usr/lib/” y “/usr/local/lib/”:

sudo cp ../bin/arm_v7-linux/libsnap7.so /usr/lib/libsnap7.so

sudo cp ../bin/arm_v7-linux/libsnap7.so /usr/local/lib/libsnap7.so

Para comprobar que se ha instalado Snap7, la versidn es compatible con el autémata y como pruebas
de configuracion previas a la programacion, se prueba la comunicacion.

Para ello, se instala “Python pip”, en caso de no estar instalado, con los siguientes comandos:

sudo apt-get install python-pip

sudo pip install python-snap7

Lo siguiente es afiadir en el archivo “common.py” la localizacién del archivo “libsnap7.s0” copiado en
los pasos previos:

sudo nano /usr/local/lib/python2.7/dist-packages/snap7/common.py

Se abrird el archivo “common.py”, donde hay que buscar “def __init__ (self, lib_location=None):” y
afiadir la linea “lib_location="'/usr/local/lib/libsnap7.so":

class Snap7Library(object):
Snap7 loader and encapsulator. We make this a singleton to make
sure the library is loaded only once.
_instance = None
def _new__ (cls, *args, **kwargs):
if not cls._instance:
cls._instance = object. _new__(cls)
cls._instance.lib_location = None
cls._instance.cdll = None
return cls._instance

def _init_ (self, lib_location=None):
lib_location="/usr/local/lib/libsnap7.so' # add this line here
if self.cdll:
return
self.lib_location = lib_location or self.lib_location or
find library('snap7')
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2.10. Comprobacion comunicacion Snap7

La prueba de comunicacion conlleva, por un lado, configurar el autdmata, por otro lado, configurar la
conexién Ethernet, y, finalmente, crear un script en Raspberry.

e Configurar el automata

Inicialmente, el autémata tiene cerrados los puertosi®, y ante la prueba de comunicacién entre
autématas, o en este caso, entre autdmata y Raspberry, no seria permitida y fallaria.

La forma de evitar estos fallos es configurar previamente el autdmata, desde “TIA Portal”, creando un
nuevo proyecto, se agrega el autémata y en la vista de “Configuracién de dispositivos” se selecciona el
autémata y en propiedades se configuran los apartados:

General: Direccion IP, se ha mantenido la direccion “192.168.0.1”

Proteccion: Para abrir los puertos y permitir la lectura/escritura sobre las variables, hay que seleccionar
en “Access level” la opcion de “Full access (no protection)” y en “Connection mechanisms” marcar la
opcion “Permit Access with ...”.

PLE_T [CPU 1516-3 PN/DP] %
| General | 10tags | Texts |
» General I -
« PROFINET interface [X1] Protection
General Protection

Ethernet addresses
Time synchroniztion Select the access level for the PLC.
Operating mode

w Advanced options

Interface options
Media redundancy
» Real time settings
» Port[X1P1R]
» Port[X1 P2R]
Web server access

Access level Access Access permission

HMI Read winte Password Confirmation

<
<

r@ Full access (no protection) /
() Read access v v
() M access v
() No access (complete protection)

Hardware identifier
PROFINET interface [X2]
DP interface D3] Full access (no protection):
Startup 4 TIA Portal users and HM applications will have access to all functions
No password is required

Cycle

Communication load
system and clock memory
System diagnostics

Web server

Display

User interface languages
Time ofday

» System power supply
Connection resources

Connection mechanisms

Overview of addresses I [ Permit access with PUTIGET communication from remote partner (PLC, HM, OPC, ..}

oK Cancel

llustracion 43. Configuracion autémata

Finalmente se transfieren las configuraciones al autdémata, se apaga y desconecta del ordenador para
conectarlo a la Raspberry.
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e Configurar la conexién Ethernet en Raspberry

La configuracidn de la conexidn Ethernet es muy importante, pues de no disponer una direccion IP
adecuada, no se podra realizar una comunicacion entre sistemas.

Debido a que el autdémata estd conectado a la Raspberry, esta hace de “servidor”, y, por tanto, el
autémata seria un “cliente”. Para poder comunicarse entre si, deben mantener direcciones IP
similares, por tanto, si la direccidn Ethernet del automata es “192.168.0.1”, la direccién de Raspberry
sera “192.168.0.XX", y esto se configura en el archivo “dhcpcd.conf”:

sudo nano /etc/dhcpcd.conf

Al inicio del archivo se insertan las siguientes lineas y se reinicia para aplicar los cambios:

interface ethO

static ip_address=192.168.0.123
static routers=192.168.0.5

static domain_name_server=8.8.8.8

Se ha escogido una direccidn IP aleatoria, no es necesario escoger la misma descrita en este apartado.
Es posible que, al reiniciar y aplicar las nuevas configuraciones, si se estaban realizando las pruebas
con acceso remoto “VNC” o “SSH”, se pierda la conexidn o le cueste volver a reconectar, por lo que es
posible que sea necesaria una pantalla para comprobar y vincular de nuevo.

e Script en Raspberry

De forma similar al archivo de configuracion de “Mosquitto”, se usa el comando “nano” y se crea por
ejemplo en el directorio “/home/pi/”:

sudo nano /var/www/html/plc.py

El céddigo de dicho script es el siguiente:

import snap7.client as c
from snap7.util import *

def WriteOutput(dev,byte,bit,cmd):
data = dev.read_area(0x82,0,byte,1)
set_bool(data,byte,bit,cmd)
dev.write_area(0x82,0,byte,data)

Con el archivo creado, se abre con “Python2” y se ejecuta el “_Shell”, desde donde se ejecutaran los
comandos de conexién y prueba:
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[1]: import snap?7

[2]: import plc as PLC

[3]: myplc = snap7.client.Client()

[4]: myplc.connect(‘192.168.0.1°,0,1)
[5]: myplc.get_connected()

Si se ha realizado correctamente la instalacidn, tras escribir la linea ‘[4]’ de cddigo, no deberia existir
ninglun mensaje de error, ante cualquier problema, puede que exista algun problema con las librerias
de “Snap7” y “Python”.

Si se ha configurado bien Ethernet, después de insertar la linea ‘[5])’ de codigo deberia aparecer “True”,
si aparece “False” o algun tipo de error, pueden existir problemas de configuracion.

Finalmente, para comprobar que existe comunicacién, pues asegurar la conexidon no garantiza que
exista comunicacion, se ejecuta la siguiente linea de cédigo:

[6]: PLC.WriteOutput(myplc,0,0,True)

Sila configuracion del autdmata se ha realizado correctamente y se han abierto los puertos, no deberia
aparecer error con dicha linea de cddigo, y si la comunicacion se ha efectuado, deberia aparecer la
salida “%Q0.0” del autémata encendida.

118



UNIVERSITAT . » .
POLITECNICA Proyecto de integracion de autémata programable

DE VALENCIA simatic S7-1200 en red 10T

ESCUELA TECNICA
SUPERIOR INGENIEROS
INDUSTRIALES VALENCIA

2.11. Instalar snap7 en node-red

La paleta basica de Node-Red tiene diversos tipos de entradas y salidas, funciones, almacenamiento,
vinculaciones a redes sociales (twitter y e-mail) y nodos para uso de los GPIO de Raspberry, entre otros.

No obstante, a pesar de haber instalado “Snap7” en Raspberry, solo se ha instalado el servicio de la
multiplataforma, pero como la comunicacidn se va a realizar en la programacion en Node-Red, es
necesario instalar los nodos de “Snap7” en Node-Red.

En este caso, se van a afiadir los nodos “node-red-contrib-s7” y “node-red-contrib-s7comm”, pero para
cualquier nodo que se pretenda afiadir, tiene que existir y aparecer en la pagina de Node-Red?”.

Node-RED

Node-RED

or the Internet of Things

Ilustracién 44. Pdgina principal de Node-Red!27]

Para buscar el servicio o los nodos, hay que entrar en la web, acceder a “flows” y en el buscador,
ingresar el nombre de la libreria. En este caso, en la busqueda de los nodos de “Snap7” se ingresé
“Siemens” y aparecieron los dos nodos anteriores.

Gt

Node-RED Library
Find new nodes, share your lows and see what other people have done with Node.RED

sortby

llustracién 45. Busqueda de nodos!?7]

Una vez se conoce el nombre de los nodos necesarios, lo siguiente es instalarlos en Node-Red, para
ello, hay que abrir el mena y acceder en “Manage palette”.
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© 192.168.1.71:18

catch
status Configuration nodes
link
mtt
Manage palefte
hitp
Settings

websocket
tep
udp

L

llustracion 46. Instalar nuevos nodos

Se abrira un apartado donde aparece un buscador para los nodos ya instalados y la opcién de instalar.
Se accede en esa pestafia y se inserta el nombre de los nodos encontrados en la web de Node-Red.

@ 1921681

i~ ® 0O 0 - :

Node-RED

User Settings info debug

Close. Information

Flow
nject o Nodes Install
" o
Gl Keyboard Status Enabled
e © node-red
status patett N oius Flow Description
aletts

T

matt © node-red-contrib-ibm-wat

http.
websocket © node-red-contrib-play-audio
.2
icp
idp B
© node-red-contrib-s7
| Watson ioT > ub

© node-red-contrio-s7comm
.12

llustracion 47. Instalar nuevos nodos (bis)

Cuando se encuentren los nodos buscados, lo siguiente es instalarlos y reiniciar Raspberry para que se
guarden los cambios.

Una vez reiniciada, al acceder a Node-Red, apareceran dos entradas y dos salidas nuevas, que antes
no aparecian, con nombres: “s7” y “s7comm”.
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3. Problemas surgidos v a tener en cuenta

3.1. Programasy versiones

Al tratarse de tecnologias relativamente nuevas, las continuas actualizaciones y el constante cambio
de versiones, puede llevar a que se produzcan fallos de instalacion o errores de comunicacién.

Es importante conocer las versiones actuales de todos los programas y saber cémo llevar a cabo su
instalacidn, pues para la realizacidn de este proyecto han existido problemas con las versiones y sus
instalaciones.

Las instalaciones mds bdsicas para llevar a cabo este proyecto son Apache2 y PHP, pues si la funcidn
de la Raspberry-Pi va a ser la de enlace entre la web y el autémata, y de esta forma, usada como
servidor, sera necesario instalar los programas que permitan el acceso a internet.

De ambos programas, la instalacion de Apache2 no ha variado en todos los ejemplos que se han
desarrollado hasta el momento, no obstante, PHP ha sido actualizado. La version utilizada hasta el
momento, y visto en todos los proyectos hasta entonces actuales y no muy desfasados, era la de PHPS5,
no obstante, a la hora de instalarlo existian problemas y no llegaba a instalarse.

Tras busquedas y busquedas sobre PHP5 se pudo llegar a la conclusion de que la versidn era obsoleta
y habian sacado nuevas versiones, lo que llevé a buscar y encontrar la nueva versioén, la version PHP7.

Con este apartado solo se pretende hacer referencia a la dificultad de mantener un proyecto, como el
presente, actualizado hasta el momento, pues el continuo desarrollo y mejoras, desfasan muy rapido
los trabajos que puedan existir, siendo necesario de una continua investigacion.

3.2. Problemas con el botén “Deploy” en Node-Red

A la hora de trastear con Node-Red se pueden encontrar diferentes problemas, uno de los mas raros
es que no se pueda generar el flujo y no permita seleccionar en “Deploy”.

Las configuraciones en Node-Red son sencillas, no obstante, instalando o configurando los nodos y
creando los flujos de programacion se pueden dar fallos, llegando bloquear el botén de “Deploy” y no
permitir generar la programacion y guardar los cambios.

La solucion del problema es sencilla, no obstante, no lo es comenzando desde cero y sin conocer
previamente sobre dicha programacion, pues inicialmente, cuando se daba este error, la solucidn
adoptada consistia en formatear la tarjeta “SD” que mantenia el Sistema Operativo de Raspberry y
volverlo a instalar.
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No obstante, ante el costoso tiempo de formatear, reinstalar y configurar, llevé a realizar pruebas y
procurar solventarlo de forma mas eficiente. La ultima vez que surgid el problema fue al tratar de
instalar los nodos “Dahsboard”, por tanto, se accedié a la configuraciéon de Node-Red y se observé que
aparecian configuraciones en gris y bloqueadas vy, al eliminarlas, se desbloqueaba el botéon “Deploy”.

Al haber buscado en el foro de “github” y encontrar sobre el error, pero no la solucidn, se optd por
compartir en el foro, el comentario publicado es el siguiente:

Hii, | had the same problem on node-red: Flows stopped due to missing node types. Check logs
for details.

At the beginning, | searched a lot of information and | found this forum, but the solutions didn't
work.

Now | think that | found the solution:

e First of all, on your node-red web, click on "Configuration nodes / On all flows"
e There enter one by one and delete everything (in my configuration | find four sections).
e To save the changes, click Deploy

Also, to guarantee the problem is solved, | delete all the palettes that could be removed:

e C(lick on "Manage palette"
e Delete all that could be deleted.

Then, reboot the system and enter at the node-red web to probe the solution. At least, it works
in my case, good luck.

En general, la solucidn consiste en eliminar las ultimas configuraciones y programas instalados que
puedan haber dado lugar al probleman.

Normalmente el error esta en la configuracién, en configuraciones de nodos “fantasma” que se crean
al insertar ciertos nodos que no han terminado de configurarse o se insertan y después se eliminan.
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3.3. Programar en Node-Red

La programacién de Node-Red, explicada con detalle en la memoria, tiene una parte donde se insertan
los nodos “Timestamp”. Estos nodos se pueden programar para mandar una sefial cada vez que se
pulse en el nodo, o se pueden temporizar y mandar sefiales cada cierto tiempo. La funcién que tienen
en la programacion detallada es la de mandar de forma temporizada sefiales para que los siguientes
nodos, al recibir la sefial, lean el estado de las variables del autémata.

De esta forma, el impulso debe mandarse cada cierto tiempo, lo bastante pequeiio, para que se
permita leer el estado de forma lo suficientemente rapida para poder percibir en el menor tiempo
posible los cambios, y asi, permitir una monitorizacidon en tiempo real.

Por tanto, el tiempo del “Timestamp” debe ser lo mas corto posible, sin embargo, tiempos muy
pequefios pueden dar a que el servicio de Node-Red se bloquee, y como solucién, tener que formatear
y volver a configurar de nuevo.

Esto lleva a la conclusién de que mantener una velocidad de informacidn es importante, pero no se
puede permitir bloqueos y que esto produzca perdida o fallos en el envio de informacion.

3.4. Problemas de comunicacion entre Raspberry y Automata

La comunicacién entre Raspberry y autdmata es directa y sencilla, sin embargo, con la instalacion, el
cadigo y la programacion descrita en la memoria, el autdmata y Raspberry llegan a conectar entre si,
pero falla la comunicacion.

Tras diferentes busquedas generales y de los errores obtenidos, se llega a una primera conclusion
sobre el problema e incompatibilidad entre versiones, por cambios en librerias, o ciertas lineas de
cddigo que no permitan entender las érdenes y la comunicacién. Tras instalar la versidon mas reciente
de “Snap7” y probar la comunicacidn, sigue pasando lo mismo, se logra llegar a una conexion entre
sistemas, pero no comunicacion. Las versiones instaladas con las que se ha probado han sido 1.2.1,
1.4.0y 1.4.2 (mas reciente hasta la fecha).

Al contemplar que el error se mantiene, y no solo que no se permite comunicacion, si no, en el tipo de
error de cédigo, se indaga y se llega a la conclusién de que el problema reside en configuraciones en
el autémata, es necesario abrir los puertos del autémata.
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4. Codigo fuente de las paginas web

En la parte de memoria del proyecto se han mostrado y descrito las paginas web creadas para el
control via nube y, en esta parte del documento, se va a mostrar el cédigo creado.

4.1. Pagina de inicio

<IDOCTYPE html>
<html>
<head>

<link rel="shortcut icon" href="http://192.168.137.82/TFM/logo jpg">
<title>Control domético via nube</title>

<style>
body {
background-attachment: fixed;
background-color: #799fee;
background-image: url("http://192.168.137.82/TFM/house jpg");
background-repeat: no-repeat;
background-position: center;
background-size: 100% 100%

</style>

<script type="text/javascript">
function mostrarVentana()
{
ar ventana = document miventana');
ventana.style.marginTop = "120px";
ntana.style.marginLeft = bod) -350+16) / 2) + "px";
ventanastyle.display = 'block';

function ocultarVentana()

var ventana = document getElementByld('miVentana');
ventana.style.display = 'none’;

}
</script>
</head>
<body>
<p><br><br>
<table width="25%" height="80%" align="center" bgcolor="000000" BORDER=20>
<tr><td align="center"><img src="http://192.168.137.82/TFM/logo.jpg" width="100%"></td>
<tr><td height="70" align="center"><a href="http://192.168.137.82:1880/menu"><b><font color="FFFFFF" size="5">Control Dométicos/font></b></a></td>
<tr><td heig| 0" ali enter''>
<a href="javascript:mostrarVentana();"><b><font color="FFFFFF" si ony
<divid="miVentana" style="position: fixed; width: 350px; height: 350px; top: ; left: 0; font-family:Verdana, Arial, Helvetica, sans-serif;
font-size: 12px; font-weight: normal; background-color: #FAFAFA; color: #000000; display:none;">
<div style="font-weight: bold; text-align: justify; color: #FFFFFF; padding: Spx; lor:# 4">Informacion y ct
<p style="padding: 20px; text-align: justify; line-height:normal">
El acceso al control domético redirige a otro frame donde existen cuatro posibilidades: vuelta al inicio (|a presente pagina), control de luces, control de persianas y control de temperatura.<br><br>
En cada pestafia se realiza el control de cada accion domética, para controlar otra diferente serd necesario volver a la pestafia de control
y seleccionar la siguiente a controlar.<br><br><br><br><br>
Ante dudas y comentarios, comunicar a traves de correo a: <a href="">rovi.rek@hotmail.com</a>.</p>
~"padding: 10px; background-color: #FOFOFO; text-align: center; margin-top: 44px;"><input id="btnAceptar" onclick="ocultarVentana();"
"btnAceptar” size="20" type="button" value="Aceptar" />
</div></div></td>
</table>
</body>
</html>
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4.2. Pagina de seleccion

<IDOCTYPE html>
<html>
<head>

<link rel="shortcut icon" href="http://192.168.1.71/TFM/logo.jpg">
<title>Controles</title>
<style>
body {

background-attachment: fixed;

background-color: #000000;

background-image: url("");

background-repeat: no-repeat;

background-position: center;
background-size: 100% 100%

1
</style>
</head>
<body>

<table align=center width="100%" height="100%"

<TR><TH rowspan="2" width=16.7%> <a href="http://192.168.1.71:1880/ControlDomotico">

Proyecto de integracion de autdmata programable

simatic S7-1200 en red 10T

cellspacing="0" cellpadding="0">

0" ing="0" BORDER=2 align="right"><a/>

<img src="http://192.168.1.71/TFM/temp.jpg" width=100%

<TH colspal

width=100% height=28.32%>  <a href="http://192.168.1.71:1880/luces">
3 ing="0"

0" BORDER=2 align="left"><a/>

<img src="http://192.168.1.71/TFM/luces jpg" height=77.8

<TR><TH  width=28% height=71.67%> <a href="http://192.168.1.71:1880/ventanas">

<img src="http://192.168.1.71/TFM/ventanas.jpg" width=100% height=77.8% cellspaciny

<a href="http://192.168.
8% cellspacing

<TH width=58% height=71.67%>
<img src="http://192.168.1.71/TFM/temp2.jpg"  width=100% height=

</table>
</body>
</html>

" cellpadding="0" BORDER=2 align="right"><a/>

1880/temp">
0" cellpadding=

" BORDER=2 align="left"><a/>

3
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4.3. Pagina de control de luces

<IDOCTYPE html>
<html>
<head>

<link rel="shortcut icon" href="http://192.168.1.71/TFM/logo.jpg">

<title>Control de iluminacién</title>

<style>
body {
background-color: #DCDACE;
background-image: url("http://192.168.1.71/TFM/PlanoCasaN.png");
background-repeat: no-repeat;
background-position: 268px 30px;
background-size: 1000px 700px;
¥
</style>
<link rel="stylesheet" href=" 3, p. min.css" integrity="sha384-BVYiiSIFek 20mUL g jhau" crossorigin=" ">

<script src="https://code jquery.com/jquery-3.1.1.min.js" integrity="sha256-hVVnYaiADRTO2PzUGMULIr8BLUS|GIZSDYGmIILv2b8=" crossorigin="anonymous"></script>

<script src=" loudfar: i qtt/1.0.1/mattws31.js" type="text/javascript"></script>

<script type="text/javascript">

var client;
var form = document.getElementByld("luces");
var conect = false;

var MQTT_Client

function connect_maqtt(){
document.getElementByld("txt_MQTT_Client_ID").value = Math.floor(100000000 + Math.random() * 900000000);
MQTT_Client_ID = document getElementByld("txt_MQTT_Client_ID").value;
MQTT_Client = new Paho.MQTT.Client('ws://192.168.1.71:1884/matt', MQTT_Client_ID);
MQTT_Client.onConnect = onConnect;
MQTT_Client. rived =
MQTT_Client.onConnectionLost = onConnectionLost;
MQTT_Client.connect({onSuccess:onConnect});

}

function matt_Subscribe_to_Topic(){
MQTT_Client.subscribe("/maqtt/lucesE/");
¥

function matt_Publish_Message(){
message = new Paho.MQTT.Message(txt_MQTT_Msg);
message.destinationName = "/mat/lucess/";
MQTT_Client.send(message);

¥

function doDisconnect() {
conect = false;
client.disconnect();

}

function onConnect() {
matt_Subscribe_to_Topic()
var form = document getElementByld("luces");
var ventana = document getElementByld(‘Conec');
conect = true;
ventana.style.display = 'block’;
form.connected.checkeds= true;

}

function onConnectionLost{responseObject) {
ar form = document.getElementByld(“luces");
var ventana = document.getElementByld(‘Conec');
conect = false;
ventana.style.display = 'none’;
form.connected.checked= false;

if (responseObject.errorCode !
alert(client.clientld+"\n"+responseObject.errorCode);

}

function onMessageArrived(message) {
hab = message.payloadstring;
if(hab == ‘encenderB1'){
visibilidad('B1');

3
if(hab == ‘apagarB1'){
ocultar('B1');

3
if(hab == ‘encenderB2'){
visibilidad('B2');

3
if(hab == ‘apagarB2'){
ocultar('B2');

3
if(hab == ‘encenderD1'){
visibilidad('D1');

3
if(hab == 'apagarD1'){
ocultar('D1');

}

if(hab == 'encenderD2'){
visibilidad('D2');

}

ocultar('D2');

}

if(hab == "encenderD3'){
visibilidad('D3');

}

if(hab == 'apagarD3'){
ocultar('D3);
}

visibilidad('Co');

}
if(hab == 'apagarCo'){
ocultar(Co');

visibilidad('H');
visibilidad('E');
}
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ocultar('E');

)

function encender(aux){
txt_MQTT_Msg = ("encender” + aux);
matt_Publish_Message("luces");

}

function apagar(aux){
txt_MQTT_Msg = ("apagar" + aux);
matt_Publish_Message("luces");

}

function visibilidad(variable){
var ventana = document.getElementByld(variable);
ventana.style.display = 'block’;

function ocultar(variable){
var ventana = document.getElementByld(variable);
ventana.style.display = 'none';

</script>

</head>
<body onload="connect_maqtt();" onunload="doDisconnect();">

<form id="luces">
<table width="1500" height="700">

<tr><td colspan="4" height="120">

<td colspan="" align="center"><input type="checkbox" width: 500px name="connected" disabled="disabled"/>
<divid="Conec" style="display:none; color:green">Cliente
<div class="form-group"><input type="text" class="form-control" i

xt_MQTT_Client_ID"></div></div>  </td>
<td colspan="3" align="right"><a href="http://192.168.1.71:1880/menu"><img src="http://192.168.1.71/TFM/back1 jpg" width="20%"></a></td>

<tr><td height="75" align="center">

<td rowspan="2" align="center"><div id="D1" style="display:none;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>
<td align="center"><input onclick="encender('B1');" size="20" type="button" value="Encender"/>

<p><input onclick="apagar('B1');" size="20" type="button" value="Apagar" />

<td align="center"><input onclick="encender('B2');" size="20" type="button" value="Encender"/>

<p><input onclick="apagar('B2');" siz
<td rowspan="3" align="center">

<td align="center">
<td align="center"><input onclick="encender(C!
<p><input onclick="apagar('C);" size="20" type

“button” value="Encender"/>
‘Apagar” />

ize="20" typ
"button” valus

<tr><td height="160" align="right"><input onclick="encender('D1');" size="20" type="button" value="Encender"/>

<p><input onclick="apagar('D1');"size="20" type="button" value="Apagar" />

ttp://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>
ttp://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>

isplay:none;""><img src="http://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>

<tr><td height
<td colspan="2" align="center"><div id="H" style="display:none;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>
<td align="center">

<td colspan="2" align="center"><div id="E" style="display:none;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>
<td align="left"><input onclick="encender('H');" size="20" type="button" value="Encender"/>

<p><input onclick="apagar(’H');" size="20" type="button" value="Apagar" />

<tr><td height="240" align="right"> <input onclick="encender('D2
<p><input onclick="apagar('D2');" sz ‘Apagar" />

<td align="center"><div id="D2" styl ttp://192.168.1.71/TFM/bombilla.png” width="60" height="70"></div>

<td colspan="2" align="center"><div id="D3" style="display:none;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>
<td align="left"><input onclick="encender('D3');" size="20" type="button" value="Encender"/>

size="20" type="button" value="Encender"/>

<p><input onclick="apagar('D3); ‘Apagar" />
<td colspal display:none;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/bombilla.png" width="60" height="70"></div>
<td align="left"><input onclic} "ty button" value="Encender"/>

<p><input onclick="apagar('Co');"size="20" type="button" value="Apagar" />

<tr><td width="280" height="10" >
00" >
<td width="95" >
idth="130" >
00" >
180" >
250" >
<td width="245" >
</table>
</form>
</body>
</html>
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4.4. Pagina de control de persianas

<IDOCTYPE html>
<html>
<head>

<link rel="shortcut icon" href="http://192.168.1.71/TFM/logo.jpg">

<title>Control de iluminacién</title>

<style>
body {
background-color: #DCDACE;
background-image: url("http://192.168.1.71/TFM/PlanoCasaN.png");
background-repeat: no-repeat;
background-position: 268px 30px;
background-size: 1000px 700px;
¥
</style>
<link rel="stylesheet" href=" 3. . min.css" integrity="sha384-BVYiiSIFeK1 Omt PmST: " igin=" IS

<script src="https://code jquery.com/jquery-3.1.1.min.js" integrity="sha256-hVVnYaiADRTO2PzUGMuLIr8BLUS|GIZSDYGmIILv2b8=" crossorigin="anonymous"></script>

<script src="https; cloudflare.com/aj qtt/1.0.1/mattws3Ljs" type="text/javascript"></script>
<script type="text/javascript">

var client;

var form = document.getElementByld("ventanas
var conect = false;

var aux
var MQTT_Client_|
var MQTT_Client ="";

function connect_maqtt(){
document.getElementByld("txt_MQTT_Client_ID").value = Math floor(100000000 + Math.random() * 900000000);
MQTT_Client_ID = document.getElementByld(“txt_MQTT_Client_ID").value;
MQTT_Client = new Paho.MQT.Client('ws://192.168.1.71:1884/matt', MQTT_Client_ID);
MQTT_Client.onConnect = onConnect;
MQTT_Client -
MQTT_Client.onConnectionLost = onConnectionLost;
MQTT_Client.connect({onSuccess:onConnect});

}

function matt_Subscribe_to_Topic(){
MQTT_Client.subscribe("/matt/ventE/");
}

function matt_Publish_Message(){
message = new Paho.MQTT.Message(txt_MQTT_Msg);
message.destinationName = "/matt/vents/";
MQTT_Client.send(message);

}

function doDisconnect() {
conect = false;
client.disconnect();

function onConnect() {
matt_Subscribe_to_Topic()
var form = document.getElementByld("ventanas");
var ventana = document.getElementByld(‘Conec');
conect = true;
ventana.style.display = 'block’;
form.connected.checkeds= true;

}

function onConnectionLost(responseObject) {
var form = document.getElementByld("ventanas");
var ventana = document.getElementByld('Conec');
conect = false;
ventana.style.display = 'none’;
form.connected.checkeds= false;

if (responseObject.errorCode !
alert(client.clientld+"\n"+responseObject.errorCode);

}

function onMessageArrived(message) {
hab = message.payloadstring;

if(hab == "subirD1')}{
visibilidad('D1a’,'Dic')

}
if(hab == 'bajarD1'){
ocultar('Dla,'D1c!)

}
if(hab == "subirD2'){
visibilidad('D2a’,'D2c')

visibilidad(‘D3a’,'D3¢)

}
if(hab == 'bajarD3'){
ocultar('D3a’,'D3c')

}
if(hab == "subirC'){
visibilidad(‘Ca','Ce')

}
if(hab == 'bajarC')}{

ocultar('Cal, Cc')

visibilidad('Coa’,"Coc’)

}
if(hab == ‘bajarCo’){
ocultar('Coa', Coc')

}

function subir(aux){
tXt_MQTT_Msg = ("subir" +aux);
matt_Publish_Message("ventanas”);

}

function bajar(aux){
tXt_MQTT_Msg = ("bajar" + aux);
matt_Publish_Message("ventanas”);

}

function visibilidad(A B){
var ventana = document // Accedemos al
ventana.style.display = 'block’; // Y lo hacemos visible
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var ventana = document /" el
ventanastyle.display = none’; // Y o hacemos visible

function ocultar(A,B){
var ventana = document. I
ventana.style.display = 'block; // Y lo hacemos visible
var ventana = document. // Accedemos al
ventana.style.display = none’; // Y lo hacemos visibl

al

</script>

</head>
<body onload="connect_mat();" onunload="doDisconnect();">
<form id="ventanas">
<table width="1500" height="700">

<tr><td colspan="3" height="120">

<tr><td height="200" align="right"> <input onclick="subir('D2!);" size="20" type="button" value="Subir"/>
<p><input onclick="bajar('D2');" size="20" type="button" value="Bajar"/>

<td align="center">
<td align="center">
<td align="left"> <input onclick="subir('D3");" size="20" type="button" value="Subir"/>
<p><input onclick="bajar('D3');" size="20" type="button" value="Bajar"/>

<td colspan="2" align="center">

<td align="left"> <input onclick="subir("Co');" size="20" type="button" value="Subir"/>
<p><input onclick="bajar('Co');" size="20" type="button" value="Bajar"/

<tr><td height="40">
<td align="center"><div id="D2a" style="display:none;"> <img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaA png" width="170" height="40"></div>
ivid="D2c" style="display:block;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaC.png" width="170" height="40"></div>
<td align="center"><div id="D3a" style="display:none;"> <img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaA.png" width="170" height="40"></div>
<divid="D3c" style="display:block;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaC.png" width="170" height="40"></div>

<td >
<td colspan="2" align="center"><div id="Coa" style="display:none;"> <img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaA.png" width="170" height="40"></div>
<tr><td height="200" align="right"> <input onclick i "button” value="Subir"/>

<p><input onclick="bajar('D2);" size="20" type="
<td align="center">

<td align="center">

left"> <input onclick="subir('D3");" size:
<p><input onclick="bajar('D3);" size="20" type:
<td colspan="2" align="center">

<td align="left"> <input onclick="subir("Co');" size="20" type="button" value="Subir"/>
<p><input onclick="bajar('Co');" size="20" type="button" value="Bajar"/

20" type="button" value="Subir"/>

utton” value="Bajar"/>

<tr><td height="40">
<td align="center"><div i

"D2a" style="display:none;"> <img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaA.png" width="170" height="40"></div>
<divid="D2c" style="display:block;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaC.png" width="170" height="40"></div>
<td align="center"><div id="D3a" style="display:none;"> <img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaA.png" widtl i

<divid="D3c" style="display:block;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaC.png" width="170" height="40"></div>

<td >
<td colspan="2" align="center"><divid="Coa" style="display:none;"> <img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaA.png" width="170" height="40"></div>
<divid="Coc" style="display:block;"><img src="http://192.168.1.71/TFM/VentanaC.png" width="170" height="40"></div>

<td>
>
<td width="200" >
>
>
>
>
<td width="245" >
</table>
</form>
</body>
</html>
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4.5. Pagina de control de temperatura

<IDOCTYPE html>
<html>
<head>

<link rel="shortcut icon" href="http://192.168.1.71/TFM/logo.jpg">
<title>Control de iluminacion</title>

<style>
body {
background-color: #DCDACE;
background-image: url("http://192.168.1.71/TFM/PlanoCasaN.png");
background-repeat: no-repeat;
background-position: 268px 30px;
background-size: 1000px 700px;
}
</style>
<link rel="stylesheet" href="https; 3 p. min.css" integrity="sha384-BVYiiSIFeK1, 20mUL g jhau" crossorigin=" ">

<script src="https://code jquery.com/jquery-3.1.1.min.js" integrity="sha256-hVVnYaiADRTO2PzUGMULIr8BLUS|GIZSDYGmIILv2b8=" crossorigin="anonymous"></script>

<script src=" loudfar: i qtt/1.0.1/mattws31.js" type="text/javascript"></script>

<script type="text/javascript">

var client;
var form = document.getElementByld("ventanas”);
var conect = false;

var MQTT_Client

function connect_maqtt(){
document.getElementByld("txt_MQTT_Client_ID").value = Math.floor(100000000 + Math.random() * 900000000);
MQTT_Client_ID = document getElementByld("txt_MQTT_Client_ID").value;
MQTT_Client = new Paho.MQTT.Client('ws://192.168.1.71:1884/matt', MQTT_Client_ID);
MQTT_Client.onConnect = onConnect;
MQTT_Client. rived =
MQTT_Client.onConnectionLost = onConnectionLost;
MQTT_Client.connect({onSuccess:onConnect});

}

function mqtt_Subscribe_to_Topic(){
MQTT_Client.subscribe('/mqtt/tempE/');
¥

function matt_Publish_Message(){
message = new Paho.MQTT. Message(document.getElementByld(“txt_MQTT_Msg").value);

MQTT_Client.send(message);

}

function doDisconnect() {
conect = false;
client.disconnect();

}

function onConnect() {
matt_Subscribe_to_Topic()
var form = document.getElementByld("temperatura”);
var ventana = document getElementByld('Conec');
conect = true;
ventana.style.display = 'block’;
form.connected.checkeds= true;

}

function onConnectionLost(responseObject) {
var form = document.getElementByld(“luces");
var ventana = document.getElementByld('Conec');
conect = false;
ventana.style.display = 'none’;
form.connected.checkeds= false;

if (responseObject.errorCode !
alert("Cliente "+client.clientld+" con error de conexién\n" + responseObject.errorCode);

}

function onMessageArrived(message) {
hab = message.payloadstring;
tmp=Math.floor(hab * 10) / 10;
console.log(tmp);

¥

var data_val =

<I- Gauge Code Starts >
var Gauge=function(b){
function I(a,b){

for(var cin b)"object"
function q(){

ypeof blcJ&&"[object Array]"

=Object.prototype.toString.call (b[c])&&"renderTo"I=c?("object"

peof a[c]&&(alc]={})l(alc],blc])):alc]=blc]}

cloneNode(!0);
.getContext("2d");

zheight=b.height
A

D:
t=C/2;u=D/2;

u
Aigd=I1;
B.translate(t,u);

8.save();

a.translate(t,u);

a.save())

function v(a){

var b=new Date;

Gs=setinterval(function(){

var c=(new Date-b)/a.duration;1<c&&(c=1);

var f=("function"==typeof a.delta?a.delta:M[a.delta])(c);
astep(f);

1==c&&clearInterval(G)},a.delay| |10)}

function k(){
Ge&clearInterval(G);
var a=l-n,h=n,c=b.animation;
Vit
delay:c.delay,duration:c.duration,delta:c.fn,
n=parseFloat(h)+a*b;E.draw()}})}

function e(a){
return a*Math.PI/180}
function g(b,h,c){
c=a.createLinearGradient(0,0,0,c);
c.addColorStop(0,b);
c.addColorStop(L,h);
return c}
function p(){
var m=93*(f/100), h=f-m,c=91*(f/100),e=88*(f/100),d=85*(f/100);
asave();
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b.glow&&(a.shadowBlur=h,a.shadowColor="rgba(0, 0, 0, 0.5)");
a.beginPath();
a.arc(0,0,m,0,2*Math.PI 10);
afillstyle=g("#ddd","#aza",m);
afill();a.restore();
abeginPath();
a.arc(0,0,c,0,2*Math.P1, 10);
afillstyle=g("#fafafa","ficcc" c);
afil();

a.beginPath();
a.arc(0,0,e,0,2*Math.P1, 0);
afillstyle=g(“#eee”, "#0f0f0" e);
afill();

a.beginPath();
a.arc(0,0,d,0,2*Math.P1,10);
afillstyle=b.colors.platesafill();

a.save())
function w(a){
var h=11;
a=0===b.majorTicksFormat.dec?Math.round(a).toString):a.toFixed(b.majorTicks

Format.dec);

returnl<b.majorTicksFormat["int"]?(h=-1<a.indexOf("."),-1<a.indexOf("-")?"-"+(b.major TicksFormat["int"]+b.majorTicksFormat.dec+2+(h?1:0)-a.length)+a.replace("-","

“+{b.majorTicksFormat("int"}+b.majorTicksFormat.dec+1+(h?1:0)-
alength)+a):a}

function d(){
var m=81*(f/100);
alineWidth=2;
a.strokeStyle=b.colors.majorTicks;
a.save();
=b.majorTicks.length){
for(var h=(b.maxValue-b.minValue)/5,c=0;5>c;c++)b.majorTicks.push(w(b.minValue+h*c));
b.majorTicks.push(w(b.maxValue))}
for(c=0;c<b.majorTicks.length; ++c)
a.rotate(e(45+c*(270/(b.majorTicks.length-1)))),a.beginPath(),a.moveTo(0,m),a.lineTo(0, m-15*(f/100)),a stroke(),a.restore(),a.save();
bstrokeTicks&&(a.rotate(e(90)),a.beginPath(),a.arc(0,0,m,e(45),e(315),!1),a.stroke()a.restore(),a.save())}
function J(){

var m=81%(f/100);
alinewidt
astrokeStyle=b.colors.minorTicks;

asavel);

for(var h=b.minorTicks* (b.majorTicks length-1),c=0;c<h; ++c)a.rotate(e(45+c*(270/h))) a.beginPath(),a.moveTo(0,m) 2 lineTo(0,m-7.5*(f/100)), a.stroke(),a.restore(),a.save()}
function s(){

for(var m=55*(f/100),h=0;h<b.majorTicks.length; ++h}{
var c=F(m,e(45+h*(270/(b.majorTicks.length-1))));
afont=20%(/200)+"px Arial";
afillstyle=b.colors.numbers;
alineWidth=0;
a.textAlign="center";
afillText(b.majorTicks[h],c.xc.y+3)}}

function x(a){
var h=b.valueFormat.dec,c=b.valueFormat["int"];
a=parseFloat(a);

var f=0>a;
a=Math.abs(a);
if(0<h){
toFixed(h).toString().split(".");
for(c-=a[0].length; h<c;++h)
a[0]="0"+a[0];a=(f?"-":")+a[0]+"."+a[1]}
elsef

lath.round(a).toString();

for(c-=a.length;h<c;++h)

a="0"+aja=(f?"-":"")+al}
return a}
function F(a,b){
var c=Math.sin(b),f=Math.cos(b);
return{x:0*f-a*c,y:0%c+a*fl}
function N(){
a.save();
for(var m=81%(f/100),h=m-15*(f/100),c=0,g=b.highlights.length;
c<g;
cH){
var d=b.hi r=(b. lue-b 70,k=e(45+ (d.from-b.mi )r=e(d5+(d.to-b. I

a.beginPath();
a.rotate(e(90));
aarc(0,0,mkr,11);
a.restore();
asave();
var I=F(h k),p=F(m,k);
a.moveTo(lx,L.y);
alineTo(p.x,p.y);
var p=F(m,r),n=F(h,r);
alineTo(p.x,p.y);
alineTo(n.x,n.y);
alineTo(lxLy);
a.closePath();
afillstyle=d.color;
afill();
a.beginPath();
a.rotate(e(90));
aarc(0,0,h,k-0.2,r+0.2,11);
a.restore();
a.closePath();
afillStyle=b.colors.plate;
afill();
asave()}}

function K(){

var m=12*(f/100),h=8*(/100),c=77*(f/100),d=20*(f/100),k=4*(f/100),r= 2*(f/100),I=function(){

a.shadowOffsety=2;
a:shadowBlur=10;

gba(188, 143, 143, 0.45)");

= absib. lue-n):0<b.mi ?n-b.minValue: Math.abs(b.minValue)+n;
a.rotate(e(45+n/((b.maxValue-b.minValue)/270)));
a.beginPath();

a.moveTo(-r,-d);

alineTo(-k,0);

alineTo(-1,c);

alineTo(1,c);

alineTo(k,0);

alineTo(r,-d);

a.closePath();

a fillstyle=g(b.colors.needle.start,b.colors.needle.end, c-d);
afill();

a.beginPath();

a.lineTo(-0.5,c);

alineTo(-1,c);

alineTo(-k,0);

alineTo(-r,-d);

alineTo(r/2-2,-d);

a.closePath();

afillstyle="rgba(255, 255, 255, 0.2)";

afill();

a.restore();

10;

a.beginPath();

a.arc(0,0,m,0,2*Math.P1,10);
afillStyle=g("#f0f0f0","#ccc”,m);

afill();

a.restore();

a.beginPath();

a.arc(0,0,h,0,2* Math.P1,10);
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afillstyle:
afill()}

("#eBeBe8","#f5f5f5",h);

function L(){

0%(f/200)+"px Led”"
var b=x(y),h=a.measureText("
a.save();
Var d=-h/2-0.025*f,e=c-g-0.04*,h=h+0.05*f,g=g +0.07*{,k=0.025*F;
a.beginPath();
a.moveTo(d+k,e);
alineTo(d+h-k,e);
a.quadraticCurveTo(d+h,e,d+h,e+k);
alineTo(d+h,e+g-k);
a.quadraticCurveTo(d+h,e+g,d+h-k,e+g);
alineTo(d+ke+g);
a.quadraticCurveTo(d,e+g,d,e+g-k);
alineTo(d,e+k);
a.quadraticCurveTo(d,e,d+k,e);
a.closePath();
createRadialGradient(0,c-0.12*1-0.025*£+0.12*+0.045*1)/2,/10,0,c-0.12*1-0.025*+(0.12*+0.045*)/2,f/5);
d.addColorStop(0,"#888");
d.addColorStop(1,"#666");
a.strokeStyle=d;
alineWidth=0.05*f;
astroke();
a:shadowBlur=0.012*f;
a.shadowColor="rgba(0, 0,0, 1)";
afillstyle="#babab2";
asfill);
avrestore();
a.shadowOffsetX=0.004*f;
a.shadowOffsetY=0.004*f;
a.shadowBlur=0.012*f;
a.shadowColor="rgba(0, 0,0,03)";
afillstyle="#444";
a.textAlign="center";
afillText(b,-0,c);
a.restore()}
Gauge.Collection.push(this);
this.config={
renderTo idth:200,height:200,title:11,maxValue:100,mi majorTicks: [],minorTicks:10,strokeTicks:10, units:!1,valueFormat:{"in
delay:10,duration:250,fn:"cycle"}

'+x(0)).width,c=f-33*(f/100) g=0.12*f;

":3,dec:2},majorTicksFormat:{"int":1,dec:0},glow:!0,animation:{

Jcolors:{
plate:"#fff",majorTicks:"#444",minorTicks:"#666" title:"#388", nits: "#888", numbers:"#444" needle:(
start:"rgha(240, 128, 128, 1)" end:"rgba(255, 160, 122, 9)"}}
20,t0:60,color:"#eee"},{from:60,t0:80,color:"#icec"}, {from:80, to:100,color:"#999")]};
var y=0,E=this,n=0,1=0,H=1;
this.setValue=function(a){
n=b.animation?y:a;
var d=(b.maxValue-b.minValue)/100;
I=a>b. i lue-d:;
y=a;
b.animation?k():this.draw();
return this);

this.setRawValue=function(a){

this.draw();
return this};
this.clear=function(){

=this. config.minValue;
this.draw();
return this);

this getValue=function(){return y};
this.onready=function(){};
I(this.config,b);
this.config.minValue=parseFloat{this.config.minValue);
this.config, is.config.maxValue);
b=this.config;
n=y=b.minValue;
if(b.renderTo)throw Error("Canvas element was not specified when creating the Gauge object!");
var z=b.renderTo. enderT renderTo),a= z.getContext("2d"),A,C,D,t,uf,B;q();
this.updateConfig=function(a){
I(this.config,a);
al;
this.draw();
return this);

var M=(

a),
return Math. pow(a,2)}, quint:function(a){
return Math. pow(a,5)},cycle:function(a){
return 1-Math.sin(Math.acos(a))}, 1-a3;for(var b=0,c=1;;b+=c,c/=2)if(a>=(7-4*b)/11){
a=Math.pow((11-6*b-11*a)/4,2)+Math.pow(c,2);
breaka}
a=void 0}
return 1-a},elastic:function(a){
a=l-a;
return 1-Math. pow(2,10*(a-1))*Math.cos(30*Math.P1/3*a)}},G= null;

this.draw=function(}{
if(1A.i8d){
B.clearRect(-t,-u,C,D);
B.save();
var g={ctx:al;

b.title&.&(a.save(),a.font=24*(f/200)+"pxArial" a.fillStyle=
bunits&&(a.save(),a.font=22*(f/200)+"pxArial" a.fillstyle:
Aigd=l

colors title,a.textAlign="center" a.fillText(b.title,0,-/4.25) a.restore());
lors.units,a.textAlign="center"a fill Text(b.units,0,f/3.25),a.restore());

a=g.c
delete g.ctx}

a.clearRect(-t,-u,C,D);

a.save();

a.drawimage(A,t,-u,C,D);

if(Gauge.initialized)L(),K()H| | (E.onready&&E.onready(), H=10);

tinterval(function(){

LOKOHI | (E- nready(), H=10))},10);

return this});
Gaugeinitialized=11;

(function(){

Var  b=document,|=b.getElementsByTagName("head")[0],q=11=navigator. userAgent.toLocaleLowerCase().indexOf("msie") v="@font-face  ffont-family:  'Led’src:  url(‘fonts/ digital-7-
mono."+{q?"eot":"ttf")+");}" k=b.createElement("style");

k.type="text/css";

if(q)l.appendChild(k) |=k styleSheet,l.cssText=v;

elsef
try{k.appendChild(b.createTextNode(v))}
catch(e){k.cssText=v}
I.appendChild(k);
I=k. heet||b. tyle Sheets.length-1]}
var g Interval(g);

var e=b.createElement("div");
estyle.fontFamily="Led";
e.style.position="absolute";
esstyle.height=e.style.width=0);
estyle.overflow="hidden";
e.innerHTML
b.body.appendChild(e);
setTimeout(function(){
Gauge.initialized=10;
e.parentNode.removeChild(e)},250)}},1)})();
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Gauge.Collection=[];

Gauge.Collection get=function(b){

if("string"

for{var 1=0,q=this.length;l<a;1++){

if((thisll].config.renderTo.tagName?this[l].config.renderTo:document.getElement Byld(this{l].config.renderTo)) getAttribute"id!
return this(l]}

else
return"number"==typeof b?this[bJ:null};
function domReady(b){
window.addEventlistener 2window.addEventListener("DOMC d 11):windo onload",b)}
domReady(function(){

function b(b){
for(var e=b[0],d=1,g=b length;d<g;d++
e+=bld] substr(0,1). IoUpperCase(]+b[d] substr(1,b[d].length-1);
return e}

for{var I=document getElementsByTagName("canvas").
if("canv-gauge"

=1 length;q<v;q++)
[q].getAttribute("data-type"){
= parselnt(k getAttribute("width"),10) w=parse Int(k getAttribute("height"), 10);

et (e height w);

for(w=k attributes.length;p<w;p++)
if(g=kattributes.item(p).nodeName,"data-type" 1=g&&" data-"
 substr(5,g.length-5).toLowerCase().split("-");
if(g=k getAttribute(g))switch(d[0]){

case "colors":d[1]&&(e.colors| | (e.colors=(}),"neede"
start:d[0],end:d[1]}:g):(d.shift(),e.

breakcase "highlights":e highiights| | (e.highlights=[};
g=g.match(/(? J2(-P\d){L,2} {2H(?:(2:#] 0x)?(?:(0-9A-F | a-]){3,8} | rgba?\(. *?\))/g);

substr(0,5))(

[1]2(d= g.split(/\s+/),e.colors.needle=d[0]&&d[1]?(

[2]);

e highlights.push(x)}break;case "animation":d[1]&&(e.animation | | (e.

reak;
default:d=b(d);
if("onready"=
if("majorTicks
else f{"strokeTicks"
elseif("valueFormat'
else continue;
eld]=g}}
e=new Gauge(e);

k getAttribute("data-value")&&e.setRawValue(parseFloat(k.get Attribute("data-value"));

kg e(" dy")&&( ion(){eval( this.config.renderTo.getAttribute("data-onready"))});
e.draw()}});
window.Gauge=Gauge;

function\s*\(/. I("("+g+")"),e.ani 1l=g);

: parselnt(g[0],10),dec:parselnt(g[1],10)};

<fscript>>
</head>

<body onload="connect_mqtt();" onunload="doDisconnect();">
<form id="temperatura">
<table width="1500" height="700">

<tr><td height="120">

<td colspan="2" height="120" align="right"><a href="http://192.168.1.71:1880/menu’">
<img src="http://192.168.1.71/TFM/back1.jpg" height="60%"></a></td>

enter">
enter" ><input typ

<tr><td height="50" alig;
<tdcolspan="2"  aligy

‘checkbox" widt|

: 500px name="connected" disabled="disabled"/>
<divid="Conec" style="display:none; color:green”>Cliente
<div class="form-group"><input type="text" class="form-control" id="txt_MQIT_Client_ID"></div></div></td>

="400" align="center">
"2" align="center">

an_gauge_1" data-title="Inside" data-units="Temp. &deg;

C" width="300" height="300" data-major-ticks="16 . 17 . 18.19. 20.21.22..23.24.25.26.27. 28"

data-type="canv-gauge" data-min-value="16" data-max-value="28"

data-highlights="16 18 #4D89F2, 18 20 #2588D9, 20 24 #0BBIS0, 24 26 HccS, 26 28 #f33"

data-onready="setInterval( function() { Gauge.Collection.get('an_gauge_1').setValue(tmp );},200);"></canvas>
p de consi b i 0"

<tr><td height="100" align="center">

<td align="right"><div class="form-group"><label class="col-sm-2 control-label" for="txt_MQTT_Msg"></label>
"col-sm-6"><input type="text" class="form-control" id="txt_MQTT_Msg" placeholder="21"></div>

left"><div class="col-sm-4"><button type="button" onclick="matt_Publish_Message(this form);" >Enviar</button>
</div></div>

<tr><td width="985" height="45" align="center">
<td width="250" align="center">
<td width="245" align="center">
</table>
</form>
</body>
</html>

133



UNIVERSITAT
POLITECNICA
DE VALENCIA

Proyecto de integracion de autdmata programable
simatic S7-1200 en red 10T

5. Codigo de flujo de Node-Red

-

%.

ESCUELA TECNICA
SUPERIOR INGENIEROS
INDUSTRIALES VALENCIA

El siguiente cédigo engloba toda la configuracién y programacion realizada en Node-Red, mediante el
cual, importando como “clipboard”, se crean los nodos y flujos desarrollados en la memoria:
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6. Programacién TIA Portal

La programacién desarrollada en el autémata para el control domético se ha llevado a cabo con TIA
Portal, del cual se ha extraido un informe con una tabla de identificacién de variables y el conjunto de
segmentos de programacion que vinculan dichas variables
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]

PLC_1

Nombre PLC 1 Autor Alumno Comentario
Slot 1 Rack 0

Descripcién abrevia-
da

CPU 1214C AC/DCIRly

Descripcién

Memoria de trabajo 100KB; fuente
de alimentacién120/240V AC con
DI14 x 24V DC SINK/SOURCE, DQ10
x relé y Al2 integradas; 6 conta-
dores rapidos y 4 salidas de impulso
integradas; Signal Board amplia 1/0
integradas; hasta 3 médulos de co-
municacién para comunicacién ser-
ie; hasta 8 mddulos de sefales para
ampliacién 1/0; 0,04ms/1000 in-
strucciones; conexion PROFINET
para programacion, HMI y comuni-
cacion PLC-PLC

Referencia

6ES7 214-1BG40-0XBO

Version de firmware

ID de la instalacion

V4.1

Fecha de instalacion 2018-02-12 10:43:03.765

Informacién adicio-
nal

Nombre

DI 14/DQ 10_1

Comentario

Comentario

Subred:  noconectada

Ajustar direccién IP en el proyecto

Direccion IP:

192.168.0.1

Masc. subred:

255.255.255.0

Utilizar router

False

tivo:

Ajustar nombre de False Generar automati- [True Nombre del disposi- plc_1
dispositivo PROFI- camente el nombre tivo PROFINET

NET en el dispositi- del dispositivo PRO-

\'0] FINET

Nombre convertido: |plcxb1dOed Numero de disposi- 0

zacion

Direccion de canal

10.0

Filtros de entrada

6.4 millisec

Activar sincroniza- |Activar sincronizacién horaria via Direcciones IP Servidor 1 0.0.0.0
cion horaria via ser- servidor NTP

vidor NTP

Servidor 2 0.0.0.0 Servidor 3 0.0.0.0 Servidor 4 0.0.0.0
Intervalo de actuali- |10sec

Activar toma de im-
pulso

Activar deteccion de
flanco descendente

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

49280

Activar deteccion |0 RidPrefixRisingEdg- 49152 Nombre del evento: |0
del flanco ascen- eEvent

dente

Alarma de proceso: 0 Flanco ascendente0 [Flanco ascendenteO

i
1

Nombre del evento:

o

Alarma de proceso:

Direccion de canal

10.1

Flanco descen-
dente0

Filtros de entrada

Flanco descendenteO

6.4 millisec

Activar toma de im-
pulso

Activar deteccion de
flanco descendente

o

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

49281

Activar deteccion |0 RidPrefixRisingEdg- 49153 Nombre del evento: |0
del flanco ascen- eEvent

dente

Alarma de proceso: 0 Flanco ascendente1 [Flanco ascendente’

Nombre del evento:

Alarma de proceso:

Direccién de canal

o

10.2

Flanco descen-
dente1

Filtros de entrada

Flanco descendente1

6.4 millisec

Activar toma de im-
pulso

Activar deteccion de
flanco descendente

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

49282

Activar deteccion |0 RidPrefixRisingEdg- 49154 Nombre del evento: |0
del flanco ascen- eEvent

dente

Alarma de proceso: 0 Flanco ascendente2 [Flanco ascendente2

Nombre del evento:

Alarma de proceso:

Direccion de canal

10.3

Flanco descen-
dente2

Filtros de entrada

Flanco descendente2

6.4 millisec

Activar toma de im-

pulso
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Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

49155

Nombre del evento: 0

o

Alarma de proceso:

Activar deteccién de 0
flanco descendente

Flanco ascendente3

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

Flanco ascendente3

49283

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

Direcciéon de canal |10.4

Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

Flanco descen-
dente3

Filtros de entrada

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

Flanco descendente3

6.4 millisec

49156

Activar toma deim- 0
pulso

o

Nombre del evento:

o

Alarma de proceso:

Flanco ascendente4

Flanco ascendente4

i
1

Direccion de canal 10.5

Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

dented4

Filtros de entrada

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

Activar deteccion de 0 RidPrefixFallingEdg- 49284 Nombre del evento: |0
flanco descendente eEvent
Alarma de proceso: 0 Flanco descen- Flanco descendente4

6.4 millisec

49157

Activar toma deim- 0
pulso

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

o

Activar deteccion de
flanco descendente

Flanco ascendente5

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

Flanco ascendente5

49285

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

Direcciéon de canal |10.6

Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

Flanco descen-
denteb5

Filtros de entrada

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

Flanco descendente5

6.4 millisec

49158

Activar toma deim- 0
pulso

Nombre del evento: 0

o

Alarma de proceso:

Flanco ascendente6

Flanco ascendente6

Direccion de canal 0.7

Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

dente6

Filtros de entrada

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

Activar deteccion de 0 RidPrefixFallingEdg- 49286 Nombre del evento: |0
flanco descendente eEvent
Alarma de proceso: 0 Flanco descen- Flanco descendente6

6.4 millisec

49159

Activar toma deim- 0
pulso

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

o

Activar deteccion de
flanco descendente

Flanco ascendente?

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

Flanco ascendente?

49287

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

Direcciéon de canal |11.0

Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

Flanco descen-
dente?7

Filtros de entrada

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

Flanco descendente?7

6.4 millisec

49160

Activar toma deim- 0
pulso

Nombre del evento: 0

o

Alarma de proceso:

Activar deteccion de 0
flanco descendente

Flanco ascendente8

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

Flanco ascendente8

49288

Nombre del evento: 0

o

Alarma de proceso:

Direccion de canal I1.1

Activar deteccion |0
del flanco ascen-
dente

Flanco descen-
dente8

Filtros de entrada

RidPrefixRisingEdg-
eEvent

Flanco descendente8

6.4 millisec

49161

Activar toma deim- 0
pulso

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

o

Activar deteccion de
flanco descendente

Flanco ascendente9

RidPrefixFallingEdg-
eEvent

Flanco ascendente9

49289

Nombre del evento: 0

Alarma de proceso: 0

Direcciéon de canal [11.2

Flanco descen-
dente9

Filtros de entrada

Flanco descendente9

6.4 millisec

Activar toma deim- 0
pulso
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Activar deteccion |0 RidPrefixRisingEdg- 49162 Nombre del evento: |0
del flanco ascen- eEvent
dente
Alarma de proceso: 0 Flanco ascen- Flanco ascendente10
dente10
Activar deteccion de 0 RidPrefixFallingEdg- 49290 Nombre del evento: |0
flanco descendente eEvent
Alarma de proceso: 0 Flanco descen- Flanco descendente10
dente10

Activar toma de im-
pulso

Direcciéon de canal [I1.3 Filtros de entrada 6.4 millisec

Activar deteccion 0 RidPrefixRisingEdg- 49163 Nombre del evento: |0
del flanco ascen- eEvent
dente
Alarma de proceso: 0 Flanco ascen- Flanco ascendente11
dente11
Activar deteccion de 0 RidPrefixFallingEdg- 49291 Nombre del evento: |0
flanco descendente eEvent
Alarma de proceso: 0 Flanco descen- Flanco descendente1
dente11

Direccion de canal . Filtros de entrada 6.4 millisec Activar toma de im-

Direccion de canal . Filtros de entrada 6.4 millisec Activar toma de im-
pulso

pulso

Tiempo de integra- |50 Hz (20 ms)

cion
Direccion de canal |IW64 Tipo de medicion  Tensién Rango de tensién |de0Oa 10V
Filtrado Débil (4 ciclos) Activar diagnéstico |1

de rebase por exce-

(%]
H

Direccion de canal |IW66 Tipo de medicion  Tensién Rango de tensién |de0a 10V

Filtrado Débil (4 ciclos) Activar diagnéstico |1
de rebase por exce-

w
H

Reaccion a STOP de |Aplicar valor sustitutivo
la CPU

o

Direccion de canal Q0.0 Aplicar valor 1 en
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccién de canal |QO0.1 Aplicarvalorien 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccion de canal Q0.2 Aplicarvalor1en 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccion de canal Q0.3 Aplicarvalor1en 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccién de canal |Q0.4 Aplicarvalorien 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccion de canal Q0.5 Aplicarvalor1en 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccién de canal |Q0.6 Aplicarvalorien 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccién de canal |Q0.7 Aplicarvalorien 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccion de canal Q1.0 Aplicarvalor1en 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

Direccién de canal |Q1.1 Aplicarvalorien 0
caso de transicion
de RUN a STOP.

o

Controlador IO True Sistema 10 Nimero del disposi-
tivo

Dispositivo 10 False

o

Direccidn inicial 0 Direccion final 1 Bloque de organiza-
cion
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Memoria imagen de
proceso

Direccioén inicial

Direccion final

Bloque de organiza-
cion

Memoria imagen de
proceso

para conexiones

Tiempo de ciclo de
emision:

Ancho de banda cal-
culado para datos 10
ciclicos:

Puerto local:

1.000ms

0.000ms

PLC_T\Interfaz PROFINET_1 [X1]\Pu-
erto_1 [X1 P1]

Medio:

Permitir sustitucion [True Permitir sobrescribir [False Usar modo LLDP IEC [False
de dispositivo sin el nombre de dispo- V2.2
medio de almacena- sitivo de todos los
miento extraible dispositivos 10
asignados
Enviar Keep Alives |30s

Denominacion del
cable:

Activar este puerto
para el uso

Velocidad de trans-
ferencia/duplex:

Fin del registro de
dispositivos accesi-

La vigilancia del puerto del interloc-
utor no es posible

True

Automatico

bles

Interlocutores alter-
nativos

ID de hardware

Activar el servidor
web mediante esta

interfaz

El servidor web

tiene que activarse
también en las pro-
piedades de la CPU.

Activar este conta-
dor rapido

Modo de contaje

Contaje

Fase servicio

False

ID de hardware 264 IDdehardware

Nombre  HSCI (Comentario

Monofésica

Sentido de contaje
dado por

Programa de usuario (control inter-
no de sentido)

Sentido de contaje
inicial

Incrementar contador

Generar alarma para
evento de reset ex-
terno.

RidPrefixExternalRe-
set

49408

Nombre del evento:

Periodo de medicién -/-sec

de frecuencia

|

Valor inicial del con- |0 Valor de referencia 0

tador inicial

Utilizar entradade |0 Restablecer nivel de |-/-

reset externa. sefal

Generar alarma para|0 RidPrefixCvEqualsPv 49152 Nombre del evento: |0

evento si el valor

del contador es

igual al valor de ref-

erencia.

Alarma de proceso: 0 Valor de contador |Valor de contador igual a valor de  ||[ValueNull 0
igual a valor de ref- |referencia0
erencia0

ValueNull 0 EventPriority 6

Alarma de proceso:

o

Reset externo0

Reset externo0

ValueNull

ValueNull

EventPriority

6
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Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

HSCInputQ_Status

1

Activar alarma para 0 RidPrefixDirection- 49280 Nombre del evento: |0
evento de cambio Change

de sentido.

Alarma de proceso: 0 Cambio de sentido0 |Cambio de sentidoO ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6

Entrada de sentido

Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address

string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

HscChannel.OutputSource

Entrada de sentido |-

HSCInput1_Status

1

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

HscChannel.OutputSource

Entrada de reset

HSCInput2_Status

1

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de sentido |-

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

HscChannel.OutputSource

1000

Direccion inicial

Direccion final

1003

Bloque de organiza-

0

o

Memoria imagen de

proceso

ID de hardware

Activar este conta-
dor rapido

Modo de contaje Contaje

Fase servicio

Nombre  HSC2 (Comentario

Monofasica

Sentido de contaje
dado por

Programa de usuario (control inter-
no de sentido)

Sentido de contaje
inicial

Incrementar contador

Periodo de medicién-/-sec

de frecuencia

o

Valor inicial del con-
tador

o

Utilizar entrada de
reset externa.

Generar alarma para/0
evento si el valor
del contador es
igual al valor de ref-
erencia.

Valor de referencia
inicial

Restablecer nivel de
sefal

RidPrefixCvEqualsPv

'
<
T

49152

Nombre del evento:

Alarma de proceso: 0

Valor de contador
igual a valor de ref-
erencial

Valor de contador igual a valor de
referencia‘

ValueNull

Entrada del genera- |---
dor de impulsos de
reloj

HSCInputQ_Status

—_

Entrada de sentido

ValueNull 0 EventPriority 6

Contadores rapidos (HSO\HSC2\Configuracion deeventos\
Generar alarma para|0 RidPrefixExternalRe-|49408 Nombre del evento: |0

evento de reset ex- set

terno.

Alarma de proceso: 0 Reset externo1 Reset externo1 ValueNull 0

ValueNull 0 EventPriority 6

Contadores rapidos (HSO\HSC2\Configuracion deeventos\
Activar alarma para 0 RidPrefixDirection- 49280 Nombre del evento: |0

evento de cambio Change

de sentido.

Alarma de proceso: 0 Cambio de sentido1 Cambio de sentido1 ValueNull 0

ValueNull 0 EventPriority 6

i
1
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Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address

string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the
user control should
use for the Output
Source

HscChannel.OutputSource

Entrada de sentido

HSCInput1_Status

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

HscChannel.OutputSource

Entrada de reset

HSCInput2_Status

1

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de sentido |-

Adapter name the
user control should
use for the address

string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-

dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the |HscChannel.OutputSource

user control should

proceso

ID de hardware

Activar este conta-
dor rapido

Modo de contaje

Contaje

Fase servicio

Nombre  HSC3 (Comentario

Monofasica

use for the Output

Source

Direccidn inicial 1004 Direccion final 1007 Bloque de organiza- |0
cion

Memoria imagen de |0

Sentido de contaje
dado por

Programa de usuario (control inter-
no de sentido)

Sentido de contaje
inicial

Incrementar contador

-|-sec

Periodo de medicion
de frecuencia

o

Valor inicial del con-
tador

Utilizar entradade 0
reset externa.

Valor de referencia
inicial

Restablecer nivel de
sefal

Generar alarma para|0 RidPrefixCvEqualsPv 49152 Nombre del evento: |0

evento si el valor

del contador es

igual al valor de ref-

erencia.

Alarma de proceso: |0 Valor de contador Valor de contador igual a valor de | ValueNull 0
igual a valor de ref- |referencia2
erencia2

ValueNull 0 EventPriority 6

Generar alarma para|0 RidPrefixExternalRe-|49408 Nombre del evento: |0
evento de reset ex- set

terno.

Alarma de proceso: 0 Reset externo2 Reset externo2 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6

Entrada del genera- |---
dor de impulsos de
reloj

HSCInputQ_Status

Activar alarma para 0 RidPrefixDirection- 49280 Nombre del evento: |0
evento de cambio Change

de sentido.

Alarma de proceso: 0 Cambio de sentido2 |Cambio de sentido2 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6

Entrada de sentido

Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

HscChannel.OutputSource

Entrada de sentido |-

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj
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Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

Entrada de reset

HscChannel.OutputSource

HSCInput2_Status

1

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de sentido

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

Direccion inicial

HscChannel.OutputSource

1008

Direccion final

1011

Bloque de organiza-

0

Memoria imagen de

proceso

Modo de contaje

o

Nombre  HSC 4 Comentario |

Contaje

ID de hardware

Activar este conta-
dor rapido

Fase servicio

Monofasica

Sentido de contaje
dado por

Programa de usuario (control inter-
no de sentido)

Sentido de contaje
inicial

Incrementar contador

Periodo de medicién
de frecuencia

Valor inicial del con-
tador

Utilizar entrada de
reset externa.

-|-sec

o

Valor de referencia
inicial

sefal

Restablecer nivel de

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

HSCInputQ_Status

Generar alarma para|0 RidPrefixCvEqualsPv 49152 Nombre del evento: |0
evento si el valor
del contador es
igual al valor de ref-
erencia.
Alarma de proceso: 0 Valor de contador |Valor de contador igual a valor de  |[ValueNull 0
igual a valor de ref- |referencia3
erencia3
ValueNull 0 EventPriority 6
Contadores rapidos (HSO\HSCA\Configuracion deeventos\
Generar alarma para|0 RidPrefixExternalRe-|49408 Nombre del evento: |0
evento de reset ex- set
terno.
Alarma de proceso: 0 Reset externo3 Reset externo3 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6
Contadores rapidos (HSO\HSCA\Configuracion deeventos\
Activar alarma para 0 RidPrefixDirection- 49280 Nombre del evento: |0
evento de cambio Change
de sentido.
Alarma de proceso: 0 Cambio de sentido3 Cambio de sentido3 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6

Entrada de sentido

Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Entrada de sentido

HscChannel.OutputSource

HSCInput1_Status

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de reset

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-

dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output
Source

Entrada de reset

HscChannel.OutputSource

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj
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Entrada de sentido

Adapter name the
user control should
use for the address
string

HscChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

HscChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should
use for the Output
Source

Direccion final 1015

Direccioén inicial 1012

Bloque de organiza- |0

Memoria imagen de |0
proceso

Activar este conta-
dor rapido

Nombre  HSC5 Comentario |

Modo de contaje Contaje Fase servicio Monofésica

Sentido de contaje |Programa de usuario (control inter- | Sentido de contaje |Incrementar contador
dado por no de sentido) inicial
Periodo de medicién -/-sec
de frecuencia

Valor inicial del con- |0 Valor de referencia 0
tador inicial

'
l

Utilizar entradade 0 Restablecer nivel de
reset externa. sefal

Generar alarma para|0 RidPrefixCvEqualsPv 49152 Nombre del evento: |0
evento si el valor
del contador es
igual al valor de ref-
erencia.
Alarma de proceso: |0 Valor de contador |Valor de contador igual a valor de | ValueNull 0
igual a valor de ref- |referencia4
erencia4
ValueNull 0 EventPriority 6
Contadores rapidos (HSCO\HSC5\Configuracion deeventos\
Generar alarma para|0 RidPrefixExternalRe- 49408 Nombre del evento: |0
evento de reset ex- set
terno.
Alarma de proceso: 0 Reset externo4 Reset externo4 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6
Contadores rapidos (HSC\HSCS\Configuracion deeventos\
Activar alarma para 0 RidPrefixDirection- 49280 Nombre del evento: |0
evento de cambio Change
de sentido.
Alarma de proceso: 0 Cambio de sentido4 |Cambio de sentido4 ValueNull 0

ValueNull

o

EventPriority 6

Entrada de sentido

Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Entrada de reset

HSCInputO_Status |1

Adapter name the |HscChannel.AddressString
user control should user control should |play
use for the address use for the Spee-

string dAndSourceDisplay

Adapter name the |HscChannel.SpeedAndSourceDis-

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should
use for the Output
Source

Entrada de sentido

HSCInput1_Status |1 Entrada del genera-
dor de impulsos de
reloj

Adapter name the |HscChannel.SpeedAndSourceDis-

Entrada de reset Adapter name the |HscChannel.AddressString
user control should user control should |play
use for the address use for the Spee-

string dAndSourceDisplay

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should
use for the Output
Source

Entrada de reset HSCInput2_Status |1 Entrada del genera- |-
dor de impulsos de

reloj
Adapter name the HscChannel.SpeedAndSourceDis-

Entrada de sentido |--- Adapter name the |HscChannel.AddressString
user control should user control should |play
use for the address use for the Spee-

string dAndSourceDisplay

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should
use for the Output
Source

Direccion final 1019

Direccion inicial 1016

Bloque de organiza- |0
cion

o

Memoria imagen de
proceso
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ID de hardware

Activar esteconta- 0
dor rapido

Nombre  HSC6 (Comentario

Modo de contaje Contaje Fase servicio Monofésica
Sentido de contaje |Programa de usuario (control inter- | Sentido de contaje |Incrementar contador
dado por no de sentido) inicial

Periodo de medicién-/-sec
de frecuencia

i
«

Valor inicial del con- 0 Valor de referencia 0
tador inicial
Contadores rapidos (HSC)\HSC6\Restablecer a valores iniciales\Opciones dereset
Utilizar entradade |0 Restablecer nivel de |-/-
reset externa. senal
Contadores répidos (HSO\HSC6\Configuracion de eventos\
Generar alarma para|0 RidPrefixCvEqualsPv 49152 Nombre del evento: |0
evento si el valor
del contador es
igual al valor de ref-
erencia.
Alarma de proceso: |0 Valor de contador Valor de contador igual a valor de | ValueNull 0
igual a valor de ref- |referencia5
erencia5
ValueNull 0 EventPriority 6

Generar alarma para|0 RidPrefixExternalRe-|49408 Nombre del evento: |0
evento de reset ex- set
terno.
Alarma de proceso: 0 Reset externo5 Reset externo5 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6
Contadores rapidos (HSCO\HSC6\Configuracion deeventos\
Activar alarma para 0 RidPrefixDirection- 49280 Nombre del evento: |0
evento de cambio Change
de sentido.
Alarma de proceso: 0 Cambio de sentido5 |Cambio de sentido5 ValueNull 0
ValueNull 0 EventPriority 6
Contadores rapidos (HSCO\HSC6\Entradas de hardware\
Entrada del genera- |--- HSCInputO_Status |1 Entrada de sentido |-
dor de impulsos de
reloj
Entrada de reset Adapter name the |HscChannel.AddressString Adapter name the |HscChannel.SpeedAndSourceDis-
user control should user control should |play
use for the address use for the Spee-
string dAndSourceDisplay

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should
use for the Output
Source

Entrada de sentido |--- HSCInput1_Status |1 Entrada del genera- |---
dor de impulsos de
reloj
Entrada de reset Adapter name the |HscChannel.AddressString Adapter name the HscChannel.SpeedAndSourceDis-
user control should user control should |play
use for the address use for the Spee-
string dAndSourceDisplay

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should
use for the Output
Source

Entrada de reset HSCInput2_Status |1 Entrada del genera- |---
dor de impulsos de
reloj
Entrada de sentido |- Adapter name the |HscChannel.AddressString Adapter name the |HscChannel.SpeedAndSourceDis-
user control should user control should |play
use for the address use for the Spee-
string dAndSourceDisplay

Adapter name the |HscChannel.OutputSource
user control should

use for the Output

Source

Direccion inicial 1020 Direccion final 1023 Bloque de organiza- |0
cion

o

Memoria imagen de
proceso

Ddehardware 262
Activar este genera-
dor de impulsos

Nombre  Pukel _____ Comentario
|

Tipo de senal PWM Base de tiempo: Milisegundos Formato de dura-  |Centésimas
cién de impulso

Tiempo de ciclo 100ms Duracién de impulso/50Centésimas
inicial
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Activar salida de 0
sentido

Salida de impulso

PulseOutput1_Sta-
tus

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

PulseOutput2_Sta- |1
tus

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Salida de impulso

PulseChannel.OutputSource

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Direccién inicial 1000

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Direccion final

PulseChannel.OutputSource

1001

Bloque de organiza-

0

o

Memoria imagen de
proceso

Tipo de senal

ID de hardware

Base de tiempo:

Milisegundos

Formato de dura-
cién de impulso

Activar este genera-
dor de impulsos

Centésimas

Tiempo de ciclo 100ms

Activar salida de 0

sentido

Salida de impulso

inicial

PulseOutput1_Sta-
tus

Duracién de impulso/50Centésimas

—_

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

—_

PulseOutput2_Sta-
tus

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Salida de impulso

PulseChannel.OutputSource

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Direccién inicial 1002

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Direccion final

PulseChannel.OutputSource

1003

Bloque de organiza-

cion

0

o

Memoria imagen de

proceso

ID de hardware

Activar este genera-
dor de impulsos

Nombre Pule3 _______ (Comentaro

Tipo de senal Formato de dura-

PWM

Base de tiempo:

Milisegundos

cién de impulso

Centésimas

Tiempo de ciclo

Activar salida de
sentido

Salida de impulso

100ms

inicial

PulseOutput1_Sta-
tus

Duracién de impulso/50Centésimas

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

PulseOutput2_Sta-
tus

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Salida de impulso

PulseChannel.OutputSource

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString
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PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

Direccioén inicial 1004

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Direccion final

PulseChannel.OutputSource

1005

Bloque de organiza- |0

Memoria imagen de |0
proceso

ID de hardware

Activar este genera-
dor de impulsos

PWM

Tipo de senal

Base de tiempo:

Nombre ~  Puke4 _______ (Comentaro

Milisegundos

|

Formato de dura- Centésimas

cién de impulso

Tiempo de ciclo

Activar salida de 0

sentido

Salida de impulso

inicial

PulseOutput1_Sta-
tus

Duracién de impulso/50Centésimas

Adapter name the
user control should
use for the address
string

PulseChannel.AddressString

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

PulseOutput2_Sta- |1
tus

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Salida de impulso

PulseChannel.OutputSource

Adapter name the |PulseChannel.AddressString
user control should
use for the address

string

PulseChannel.SpeedAndSourceDis-
play

Adapter name the
user control should
use for the Spee-
dAndSourceDisplay

Direccion inicial 1006

Adapter name the

user control should
use for the Output

Source

Direccion final

PulseChannel.OutputSource

1007

Bloque de organiza- |0

o

Memoria imagen de
proceso

ID de hardware

Tipo de arranque  |Arranque en caliente - modo de op-
eracién antes de desconexion

(POWER OFF)

Comparacion de
configuraciones
tedrica y real

Arranque de la CPU aunque haya di-

ferencias

Tiempo de parame-
trizacion para peri-
feria centralizada y
descentralizada

—_

Los OB deben poder
interrumpirse

minimo

Carga del ciclo por |20%

comunicacion

o

Activar la utilizacién
del byte de marcas
de sistema

Direccion del byte
de marcas de siste-
ma (MBx)

Tiempo de vigilan- |150ms Activar tiempo de ci- 0

cia del ciclo clo minimo para OB
ciclicos

Tiempo de ciclo Tms

Primer ciclo

Diagrama de diag-
néstico modificado

Siempre 1 (high)

Siempre 0 (low)

Activar servidor web False
en todos los médu-
los de este dispositi-

Activar actualiza- [True

cion automatica

Asignar idioma del proyecto

Permitir el acceso
sélo via HTTPS

Intervalo de actuali-
zacion

True

Activar la utilizacién |0 Direccién del byte |0 Reloj 10 Hz
del byte de marcas de marcas de ciclo

de ciclo (MBx)

Reloj 5 Hz Reloj 2.5 Hz Reloj 2 Hz
Reloj 1.25 Hz Reloj 1 Hz Reloj 0.625 Hz
Reloj 0.5 Hz

Idiomas de la interfaz

| |
(<]

Espafol (Espafia)

Aleman

Espafiol (Espafia) Inglés

Espafiol (Espafia) Francés
Espanol (Espafia) Espaniol
Espafiol (Espafa) Italiano

Espafol (Espafia)

Chino (simplificado)
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Nombre de usuario Derechos de usuario
Everybody

Nombre de la aplicaciéon  Ruta de origen HTML Pagina HTML predetermi- Archivos con contenido di- Nimero de DB Web Fragmento n.° de DB
nada namico

index.htm .htm;.html 333 334

Dispositivo Interfaz Activar acceso al servidor web
PLC_1 Interfaz PROFINET _1 False

Asignar idioma del proyecto Idiomas de la interfaz

Espafiol (Espafia) Aleman

Espafiol (Espafia) Inglés

Espafiol (Espafia) Francés

Espafiol (Espafia) Espafiol

Espafiol (Espafa) Italiano

Espafiol (Espafia) Chino (simplificado)

Zona horaria (UTC +01:00) Berlin, Berna, Bruse-
las, Roma, Estocolmo, Viena

Diferencia entre
horario de invierno
y verano

Activar cambio de
horario de verano

Semana de inicio  |Ultima
del mes
alas 01:00 horas
Ultima Domingo de Octubre
a las 02:00 horas

Nivel de proteccién

Permitir acceso via [True

comunicacion

PUT/GET del inter-

locutor remoto (PLC,

HMI, OPC...)

Permitir la reconfi- |0

guracion del dispo-

sitivo mediante el

programa de usuar-

io

Entradas True Salidas True Huecos direcciones [False

Slot True

Tipo Dir. desde Dir. hasta Médulo IPP DP PN Rack Slot
| 0 1 DI 14/DQ 10_1 Ninguno - - 0 11

| 64 67 Al 2_1 Ninguno - - 0 12
| 1000 1003 HSC_1 Ninguno - - 0 116
| 1004 1007 HSC_2 Ninguno - - 0 117
| 1008 1011 HSC_3 Ninguno - - 0 118
| 1012 1015 HSC_4 Ninguno - - 0 119
| 1016 1019 HSC_5 Ninguno - - 0 120
| 1020 1023 HSC_6 Ninguno - - 0 121
S 0 1 DI 14/DQ 10_1 Ninguno - - 0 11
S 1000 1001 Pulse_1 Ninguno - - 0 132
S 1002 1003 Pulse_2 Ninguno - - 0 133
S 1004 1005 Pulse_3 Ninguno - - 0 134
S 1006 1007 Pulse_4 Ninguno - - 0 135
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Main [OB1]

PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Bloques de programa

Main Propiedades

Nombre Main Numero 1 Tipo OB Idioma KOP
Numeraciéon |automatica
Titulo "Main Program Sweep (Cy-||/Autor Comentario  |Programacién domética ||Familia
cle)"
Version 0.1 ID personaliza-
da
Nombre Tipo de datos Valor predet. Comentario
w Input
Initial_Call Bool Initial call of this OB
Remanence Bool =True, if remanent data are available
Temp
Constant

Segmento 1: Encendido Luz Entrada

%I0.0
"Pulsador fisico %Q0.0
encendido "Bombilla de
entrada" la entrada"
{ | {s}
%M100.0
"Pulsador web
encendido
entrada"
] L
1
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla de la entrada” %Q0.0 Bool
"Pulsador fisico encendido entra- |%I0.0 Bool
da"
"Pulsador web encendido entrada" [%M100.0 Bool
Segmento 2: Apagado Luz Entrada
%I0.1
"Pulsador fisico %Q0.0
apagado "Bombilla de
entrada" la entrada"
1 {R}
%M101.0
"Pulsador web
apagado
entrada"
] L
1
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla de la entrada” %Q0.0 Bool
"Pulsador fisico apagado entrada" %I0.1 Bool
"Pulsador web apagado entrada" |%M101.0 Bool
Segmento 3: Encendido Luz Cocina
%10.2
"Pulsador fisico %Q0.1
encendido "Bombilla de
cocina" la cocina"
{ | {s)
%M100.1
"Pulsador web
encendido
cocina"
] |
LI |
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla de la cocina" %Q0.1 Bool
"Pulsador fisico encendido cocina" %I0.2 Bool
"Pulsador web encendido cocina" %M100.1 Bool

Segmento 4: Apagado Luz Cocina
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%I10.3
"Pulsador fisico %Q0.1
apagado "Bombilla de
cocina" la cocina"
X ()
%M101.1
"Pulsador web
apagado
cocina"
] L
1
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla de la cocina” %Q0.1 Bool
"Pulsador fisico apagado cocina" |%I0.3 Bool
"Pulsador web apagado cocina” %M101.1 Bool
Segmento 5: Encendido Luz Comedor
%I10.4
"Pulsador fisico %Q0.2
encendido "Bombilla del
comedor” comedor”
X (s)
%M100.2
"Pulsador web
encendido
comedor”
] |
LI |
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla del comedor” %Q0.2 Bool
"Pulsador fisico encendido come- (%l0.4 Bool
dor"
"Pulsador web encendido come-  |%M100.2 Bool
dor"
Segmento 6: Apagado Luz Comedor
%I0.5
"Pulsador fisico %Q0.2
apagado "Bombilla del
comedor” comedor”
{ | {R}
%M101.2
"Pulsador web
apagado
comedor"
] |
LI |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla del comedor” %Q0.2 Bool
"Pulsador fisico apagado comedor" |%l0.5 Bool
"Pulsador web apagado comedor" %M101.2 Bool
Segmento 7: Encendido Luz Dormitorio 1
%10.6
"Pulsador fisico %Q0.3
encendido "Bombilla del
dormitorio 1" dormitorio 1"
] L { S 1
LI | A St J
%M100.3
"Pulsador web
encendido
dormitorio 1"
] L
1
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla del dormitorio 1" %Q0.3 Bool
"Pulsador fisico encendido dormi- |%l0.6 Bool
torio 1"
"Pulsador web encendido dormi-  [%M100.3 Bool

torio 1"

Segmento 8: Apagado Luz Dormitorio 1
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%I10.7
"Pulsador fisico %Q0.3
apagado "Bombilla del
dormitorio 1" dormitorio 1"
] L { R 1
1 L S J
%M101.3
"Pulsador web
apagado
dormitorio 1"
] L
1
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla del dormitorio 1" %Q0.3 Bool
"Pulsador fisico apagado dormitor- %10.7 Bool
io1"
"Pulsador web apagado dormitorio %M101.3 Bool
T
Segmento 9: Encendido Luz Dormitorio 2
%I11.0
"Pulsador fisico %Q0.4
encendido "Bombilla del
dormitorio 2" dormitorio 2"
] L { 1
1 v
%M100.4
"Pulsador web
encendido
dormitorio 2"
] |
LI |
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla del dormitorio 2" %Q0.4 Bool
"Pulsador fisico encendido dormi- (%I 1.0 Bool
torio 2"
"Pulsador web encendido dormi- |%M100.4 Bool
torio 2"
Segmento 10: Apagado Luz Dormitorio 2
%I1.1
"Pulsador fisico %Q0.4
apagado "Bombilla del
dormitorio 2" dormitorio 2"
] | {
LI | \ I
%M101.4
"Pulsador web
apagado
dormitorio 2"
] |
LI |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla del dormitorio 2" %Q0.4 Bool
"Pulsador fisico apagado dormitor- |%I1.1 Bool
io 2"
"Pulsador web apagado dormitorio |%M101.4 Bool
o
Segmento 11: Encendido Luz Dormitorio 3
%I1.2
"Pulsador fisico %Q0.5
encendido "Bombilla del
dormitorio 3" dormitorio 3"
] | {
LI | \ 7
%M100.5
"Pulsador web
encendido
dormitorio 3"
] L
LI |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla del dormitorio 3" %Q0.5 Bool
"Pulsador fisico encendido dormi- |%lI1.2 Bool
torio 3"
"Pulsador web encendido dormi-  [%M100.5 Bool
torio 3"

Segmento 12: Apagado Luz Dormitorio 3
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Segmento 16: Apagado Luz Bano 2

%I1.3
"Pulsador fisico %Q0.5
apagado "Bombilla del
dormitorio 3" dormitorio 3"
] L { 1
1 v
%M101.5
"Pulsador web
apagado
dormitorio 3"
] L
1
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla del dormitorio 3" %Q0.5 Bool
"Pulsador fisico apagado dormitor- %I 1.3 Bool
io 3"
"Pulsador web apagado dormitorio %M101.5 Bool
3
Segmento 13: Encendido Luz Bafio 1
%I1.4
"Pulsador fisico %Q0.6
encendido bafio "Bombilla del
” bafio 1"
] L { 1
1 v
%M100.6
"Pulsador web
encendido bafo
"
] |
LI |
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla del bafio 1" %Q0.6 Bool
"Pulsador fisico encendido bafio 1" %I 1.4 Bool
"Pulsador web encendido bafio 1" |%M100.6 Bool
Segmento 14: Apagado Luz Bano 1
%I1.5
"Pulsador fisico %Q0.6
apagado bafio "Bombilla del
” bafio 1"
] | {
LI | \ I
%M101.6
"Pulsador web
apagado bafo
p
] |
LI |
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla del bafio 1" %Q0.6 Bool
"Pulsador fisico apagado bafio 1" |%I1.5 Bool
"Pulsador web apagado bafio 1" |%M101.6 Bool
Segmento 15: Encendido Luz Baio 2
%I11.6
"Pulsador fisico
encendido bafio %Q0.7
2" "Bombilla bafio 2"
] L { 1
LI | \ 7
%M100.7
"Pulsador web
encendido bafo
o
] L
1
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Bombilla bano 2" %Q0.7 Bool
"Pulsador fisico encendido bafio 2" (%I1.6 Bool
"Pulsador web encendido bafio 2" %M100.7 Bool
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"Pulsador fisico

bajar comedor”

%I1.7
"Pulsador fisico
apagado bafo %Q0.7
2" "Bombilla bafio 2"
] L { 1
1 v
%M101.7
"Pulsador web
apagado bafio
] L
1
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Bombilla bano 2" %Q0.7 Bool
"Pulsador fisico apagado bafo 2" %I1.7 Bool
"Pulsador web apagado bafio 2" |%M101.7 Bool
Segmento 17: Subida Persianas Cocina
%12.0 %Q1.0
"Pulsador fisico "Motor direccién
subir cocina" subir cocina"
] L { S 1
LI | A St J
%M102.0 %Q2.0
"Pulsador web "Motor direccién
subir cocina" bajar cocina"
1} (R)
LI | L S J
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Motor direccién bajar cocina" %Q2.0 Bool
"Motor direccién subir cocina” %Q1.0 Bool
"Pulsador fisico subir cocina" %I2.0 Bool
"Pulsador web subir cocina" %M102.0 Bool
Segmento 18: Bajada Persianas Cocina
%I3.0 %Q1.0
"Pulsador fisico "Motor direccion
bajar cocina" subir cocina"
] L { R 1
1 L S )
%M103.0 %Q2.0
"Pulsador web "Motor direccion
bajar cocina" bajar cocina”
] L { S 1
LI | A St J
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Motor direccién bajar cocina" %Q2.0 Bool
"Motor direccién subir cocina” %Q1.0 Bool
"Pulsador fisico bajar cocina" %I13.0 Bool
"Pulsador web bajar cocina" %M103.0 Bool
Segmento 19: Subida Persianas Comedor
%12.1 %Q1.1
"Pulsador fisico "Motor direccién
subir comedor" subir comedor"
] | { S 1
LI | A St J
%M102.1 %Q2.1
"Pulsador web "Motor direccion
subir comedor” bajar comedor”
] L { R 1
1 L S )
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Motor direccién bajar comedor” |%Q2.1 Bool
"Motor direccién subir comedor" |%Q1.1 Bool
"Pulsador fisico subir comedor" %I2.1 Bool
"Pulsador web subir comedor" %M102.1 Bool
Segmento 20: Bajada Persianas Comedor
%I3.1 %Q1.1

"Motor direccién
subir comedor"

R\
\Rl

%M103.1
"Pulsador web

bajar comedor”

%Q2.1
"Motor direccién
bajar comedor”

{S )
\Sl
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Motor direccién bajar comedor" |%Q2.1 Bool
"Motor direccidén subir comedor"  %Q1.1 Bool
"Pulsador fisico bajar comedor" %I13.1 Bool
"Pulsador web bajar comedor" %M103.1 Bool
Segmento 21: Subida Persianas Dormitorio 1
%I12.2 %Q1.2
"Pulsador fisico "Motor direccion
subir dormitorio subir dormitorio
1" 1"
{ | {s}
%M102.2 %Q2.2
"Pulsador web "Motor direccion
subir dormitorio bajar dormitorio
1" 1"
{ | {R}
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Motor direccién bajar dormitorio |%Q2.2 Bool
T
"Motor direccién subir dormitorio (%Q1.2 Bool
T
"Pulsador fisico subir dormitorio 1" |%I2.2 Bool
"Pulsador web subir dormitorio 1" |%M102.2 Bool
Segmento 22: Bajada Persianas Dormitorio 1
%I3.3 %Q1.2
"Pulsador fisico "Motor direccién
bajar dormitorio subir dormitorio
1" 1"
{ | {R}
%M103.2 %Q2.2
"Pulsador web "Motor direcciéon
bajar dormitorio bajar dormitorio
1" 1"
{ | {5}
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Motor direccién bajar dormitorio |%Q2.2 Bool
T
"Motor direccién subir dormitorio |(%Q1.2 Bool
"
"Pulsador fisico bajar dormitorio 1" |%I3.3 Bool
"Pulsador web bajar dormitorio 1" |%M103.2 Bool
Segmento 23: Subida Persianas Dormitorio 2
%l2.3 %Q1.3
"Pulsador fisico "Motor direccion
subir dormitorio subir dormitorio
2" 2"
X (s)
%M102.3 %Q2.3
"Pulsador web "Motor direccion
subir dormitorio bajar dormitorio
2" 2"
X ()
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Motor direccién bajar dormitorio |%Q2.3 Bool
o
"Motor direccién subir dormitorio |(%Q1.3 Bool
o
"Pulsador fisico subir dormitorio 2" |%I2.3 Bool
"Pulsador web subir dormitorio 2" %M102.3 Bool
Segmento 24: Bajada Persianas Dormitorio 2
%I3.3 %Q1.3

"Pulsador fisico
bajar dormitorio
"

"Motor direccion
subir dormitorio

{R)
\Rl

%M103.3
"Pulsador web
bajar dormitorio
>

%Q2.3
"Motor direccién
bajar dormitorio

>

{<S )
\Sl
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Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Motor direccién bajar dormitorio |%Q2.3 Bool
o
"Motor direccién subir dormitorio (%Q1.3 Bool
o
"Pulsador fisico bajar dormitorio 1" |%I3.3 Bool
"Pulsador web bajar dormitorio 2" %M103.3 Bool
Segmento 25: Subida Persianas Dormitorio 3
%12.4 %Q1.4
"Pulsador fisico "Motor direccién
subir dormitorio subir dormitorio
3" 3"
{ | {s}
%M102.4 %Q2.4
"Pulsador web "Motor direccién
subir dormitorio bajar dormitorio
3" 3"
{ | {R}
Simbolo Direccion Tipo Comentario
"Motor direccién bajar dormitorio |%Q2.4 Bool
3
"Motor direccién subir dormitorio |%Q1.4 Bool
3
"Pulsador fisico subir dormitorio 3" |%12.4 Bool
"Pulsador web subir dormitorio 3" |%M102.4 Bool
Segmento 26: Bajada Persianas Dormitorio 3
%I3.4 %Q1.4
"Pulsador fisico "Motor direccién
bajar dormitorio subir dormitorio
3" 3"
|} ()
%M103.4 %Q2.4
"Pulsador web "Motor direccién
bajar dormitorio bajar dormitorio
3" 3"
|} (s)
Simbolo Direccién Tipo Comentario
"Motor direccién bajar dormitorio |%Q2.4 Bool
3
"Motor direccién subir dormitorio %Q1.4 Bool
3
"Pulsador fisico bajar dormitorio 3" |%I3.4 Bool
"Pulsador web bajar dormitorio 3" |%M103.4 Bool
Segmento 27: Control de temperatura
| <> <>
] L { 1
| LI} v
Simbolo Direccion Tipo Comentario
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]
Objetos tecnolégicos

Esta carpeta esta vacia.
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Variables PLC/ Tabla de variables estandar [99]
Variables PLC

Variables PLC

Nombre Tipo de datos Direccién Remanen- Visible en Accesible Comentario
cia HMI desde HMI
- Bombilla de la entrada Bool %Q0.0 False True True
< Pulsador fisico encendido entrada Bool %10.0 False True True
< Pulsador fisico encendido dormitorio 2 [Bool %I1.0 False True True
| Pulsador fisico apagado entrada Bool %!0.1 False True True
| Bombilla de la cocina Bool %Q0.1 False True True
< Pulsador fisico encendido cocina Bool %I10.2 False True True
| Bombilla del comedor Bool %Q0.2 False True True
- Pulsador fisico apagado cocina Bool %!0.3 False True True
-1 Bombilla del dormitorio 1 Bool %Q0.3 False True True
< Pulsador fisico encendido comedor Bool %10.4 False True True
| Bombilla del dormitorio 2 Bool %Q0.4 False True True
| Pulsador fisico apagado comedor Bool %I10.5 False True True
ool Motor direccién subir cocina Bool %Q1.0 False True True
< Pulsador fisico encendido dormitorio 1 |Bool %10.6 False True True
<1 Motor direccién subir comedor Bool %Q1.1 False True True
- Pulsador fisico apagado dormitorio 1 |Bool %l0.7 False True True
| Bombilla bafio 2 Bool %Q0.7 False True True
| Pulsador fisico apagado dormitorio 2 |Bool %I 1.1 False True True
<1 Pulsador web encendido entrada Bool %M100.0 False True True
< Pulsador web apagado entrada Bool %M101.0 False True True
| Pulsador web encendido cocina Bool %M100.1 False True True
| Pulsador web apagado cocina Bool %M101.1 False True True
< Pulsador web encendido comedor Bool %M100.2 False True True
| Pulsador web apagado comedor Bool %M101.2 False True True
< Pulsador web encendido dormitorio 1 |Bool %M100.3 False True True
< Pulsador web apagado dormitorio 1 Bool %M101.3 False True True
<1 Pulsador web subir cocina Bool %M102.0 False True True
< Pulsador web bajar cocina Bool %M103.0 False True True
| Pulsador web encendido dormitorio 2 |Bool %M100.4 False True True
| Pulsador web apagado dormitorio 2 Bool %M101.4 False True True
< Pulsador web encendido dormitorio 3 |Bool %M100.5 False True True
| Pulsador web apagado dormitorio 3 Bool %M101.5 False True True
- Pulsador web encendido bafio 1 Bool %M100.6 False True True
11| Pulsador web apagado bafio 1 Bool %M101.6 False True True
< Pulsador web encendido bafio 2 Bool %M100.7 False True True
<0 Pulsador web apagado bafio 2 Bool %M101.7 False True True
< Bombilla del dormitorio 3 Bool %Q0.5 False True True
&I | Bombilla del bafio 1 Bool %Q0.6 False True True
<1 Pulsador fisico encendido dormitorio 3 |Bool %I1.2 False True True
| Pulsador fisico apagado dormitorio 3 |Bool %I1.3 False True True
| Pulsador fisico encendido bafio 1 Bool %I1.4 False True True
| Pulsador fisico apagado bafio 1 Bool %I1.5 False True True
< Pulsador fisico encendido bafio 2 Bool %I1.6 False True True
| Pulsador fisico apagado bafio 2 Bool %I1.7 False True True
- Pulsador web subir comedor Bool %M102.1 False True True
< Pulsador web subir dormitorio 2 Bool %M102.3 False True True
<1 Pulsador web subir dormitorio 3 Bool %M102.4 False True True
-1 Tag_24 Bool %M102.5 False True True
| Tag_25 Bool %M102.6 False True True
< Pulsador web bajar comedor Bool %M103.1 False True True
| Pulsador web bajar dormitorio 1 Bool %M103.2 False True True
| Pulsador web subir dormitorio 1 Bool %M102.2 False True True
| Pulsador web bajar dormitorio 2 Bool %M103.3 False True True
< Pulsador web bajar dormitorio 3 Bool %M103.4 False True True
<1 Pulsador fisico subir cocina Bool %12.0 False True True
| Pulsador fisico bajar cocina Bool %I13.0 False True True
- Pulsador fisico subir comedor Bool %I2.1 False True True
< Pulsador fisico subir dormitorio 1 Bool %I2.2 False True True
< Pulsador fisico bajar comedor Bool %I3.1 False True True
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Nombre

Pulsador fisico bajar dormitorio 1

Pulsador fisico subir dormitorio 2
Pulsador fisico subir dormitorio 3
Pulsador fisico bajar dormitorio 3
Motor direccién bajar cocina
Motor direccién bajar comedor
Motor direccion subir dormitorio 1
Motor direccion bajar dormitorio 1
Motor direccién subir dormitorio 2
Motor direccién bajar dormitorio 2

Motor direccién subir dormitorio 3

AEEIEEEEEEEEE

Motor direccion bajar dormitorio 3

Tipo de datos

Bool

Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool
Bool

Bool

Direccion
%I3.3
%I12.3
%I2.4
%I3.4
%Q2.0
%Q2.1
%Q1.2
%Q2.2
%Q1.3
%Q2.3
%Q1.4
%Q2.4

Remanen- Visible en Accesible Comentario

cia
False

False
False
False
False
False
False
False
False
False
False

False

HMI
True

True
True
True
True
True
True
True
True
True
True

True

desde HMI
True

True
True
True
True
True
True
True
True
True
True

True
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Variables PLC/ Tabla de variables estandar [99]
Constantes de usuario

Constantes de usuario
Nombre Tipo de datos Valor Comentario
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]
Tipos de datos PLC

Esta carpeta esta vacia.
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Tablas de observacion y forzado permanente
Tabla de forzado permanente

Nombre Direccion Formato visualizacion Valor de forzado permanente Comentario
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/Rly] / Traces
Mediciones

Esta carpeta esta vacia.
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]
Listas de textos

Esta carpeta esta vacia.
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PLC_1 [CPU 1214C AC/DC/RIy]
Modulos locales

Esta carpeta esta vacia.
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