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DCS “tradicionales”

@ PUNTOS FUERTES

W Base de datos Unica: Control + Supervision.

W Lenguajes de alto nivel: lenguaje estructurado, bloques, etc.
m Alta disponibilidad: redundancia.

m Fuerte integracion entre Hardware y Software.

m Funciones de control avanzado: regulacion, multivariable, control predictivo, etc.
m Conectividad con buses de campo.

m Disefiados para el control de procesos continuos.

m Sin direccionamiento explicito.

@ PUNTOS DEBILES
m Poco flexibles, aunque cada vez mas abiertos.
m Coste de implantacién y mantenimiento elevado.

B Poca oferta de servicio.

m Evolucion lenta.

m Poco escalables y de dificil aplicacidén en procesos discretos o por lotes.
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PLC + SCADA

@ PUNTOS FUERTES

B Se pueden escoger los productos que mejor se adaptan a las necesidades a nivel de
Control y de Supervisién (historizacion, control batch, etc.).

mEvolucion rapida alas nuevas tecnologias.

m Sistemas abiertos y facilmente integrables con hardware/software de terceros.

m Bajo coste. Q

m Amplia oferta de servicios, no cautividad.

m Muy escalables.

® PUNTOS DEBILES
B Mantenimiento de bases de datos independientes.

B Pocas funciones predisefiadas y de control avanzado.

m Direccionamiento explicito.

m Laintegracion de Hardware y software es explicitay requiere esfuerzo.
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Sistemas de Control Hibrido (HCS)

m Control y Supervision de proposito general pero pre-integrados por el
fabricante.

m Validos tanto en control de procesos continuos vy discretos como en control
de procesos por lotes (fabricacion flexible y basada en norma ISA S88).

m Funciones de alto nivel, multipropdsito y control avanzado.

mEvolucion rapida alas nuevas tecnologias.

B Sistemas abiertos y facilmente integrables con hardware/software de terceros.
m Coste bajo-medio.

B Amplia oferta de servicios y distribucion (cuando se instalan mediante
Integradores de Sistemas).

m Escalables.

m Alta disponibilidad: generalmente, se implementa con Controladores y
SCADAs de gama media/alta.

m Actualizacién independiente de Hardware y Software.

m Alta disponibilidad de herramientas complementarias: historizacion, control
batch, mantenimiento, calculo de efectividad (OEE), portales web (KPIs), etc.
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Procesos Hibridos en la Industria
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B Un sistemade control integrado y basado en Unity y
Vijeo Citect, con objetos listos para ser utilizados y
herramientas para que el usuario adapte o cree sus
propios objetos segln requerimientos.

B Posicionamiento: Sistema de Control Hibrido (HCS)

0O Aplicable indistintamente en control de procesos continuos, por
lotes y discretos.

O Subsistemas de Control y Supervision integrados (un Gnico
punto de entrada para cada informacion).

O Funcionalidad de alto nivel “Out Of the Box”.

O En definitiva, la flexibilidad de los sistemas PLC+SCADA
combinada con las prestaciones de los Sistemas de
Control Distribuido “tradicionales” (DCS).
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g Objetivos principales

Un Unico punto de entrada para cada dato de configuracion
O Los datos introducidos a nivel de control se utilizan a nivel de
supervision.
Implementacion basada en objetos reutilizables.
O Control y Supervision (objetos animados y pantallas de detalle).

Integracion automatica entre control y supervision.
O Sin direccionamiento explicito (aunque también es soportado).

O Incluye integracion de dispositivos conectados a buses de
comunicaciones.

Optimizacion de recursos
O Hardware: Memoria y Tiempo de ejecucion.
O Comunicaciones
O Software: Licencias.
O Aplicacion: Modularidad.
B Escalabilidad
O Todos los controladores Modicon bajo Unity (M340, Premium vy
Quantum).
B Apertura

O Los usuarios pueden crear nuevos objetos o modelar los predisefiados
por Schneider Electric.

O Pueden utilizarse bloques funcionales de usuario ya existentes.
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Control y
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Arquitectura para control de procesos
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Funciones de alto nivel (1/2)

B Operacion del sistema

O Objetos animados representando: estado actual,
consigna, mandos, modos de operacion, etc.

0O Pantallas de Detalle con acciones de Operacion,
Configuracion, Enclavamientos, mantenimiento, etc.

B Modos de Operacion
O Propietario: Operador / Programa.
O Consigna: Local / Remota (cascada).
O Algoritmo: Manual / Auto.
O Simulacion: activable desde supervision.
B Diagnosis de seiales
O Valor a considerar en caso de fallo.
B Enclavamientos
O Visibles desde supervision.
O Rearme manual (cuando se requiera) e individualizado.
O Bypass individualizado.
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Funciones de alto nivel (2/2)

B Alarmas
O Consignas configurables desde supervision.
O Apercibimiento de alarmas contextualizado.
O Bypass.

B Control secuencial basado en norma ISA S88.

B Control de accesos

O Cuentas de usuarios del Sistema Operativo o Vijeo
Citect.

O Configuracion: Funcion a funcion, asociadas a Areas y
Privilegios.

B Trazabilidad

O Registro de acciones: Fecha, Hora, Usuario, Accion,
Valor anterior, Nuevo Valor.

B Herramientas para el comisionado de senales
O Pantallas de operacion a nivel de control.
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Bloques Funcionales

B Acondicionamiento de senal
O AINPUT: Entrada Analdgica. Escalado, cutoff, diagnosis, simulacion.
O AOUTPUT: Salida Analogica. Escalado, modos, diagnosis.

O DINPUT: Entrada Digital. Acondicionamiento, diagnosis, alarma,
simulacion.

O DOUTPUT: Salida Digital. Acondicionamiento, modos, diagnosis.
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Bloques Funcionales

B Dispositivos Todo/Nada
O DEVCTL: Dispositivos todo/nada. Valvula o motor. Modos, alarmas.

0O DEVMNT: Mantenimiento de dispositivos todo/nada. Contador de horas de
funcionamiento y maniobras.

} O MOTORZ2: Motores de 2 velocidades o sentido de giro, con prestaciones
B e L similares al bloque DEVCTL.
B Dispositivos con Variacion de Velocidad

5 O SDDEVCTL: Motor con variador. Multivelocidad (SP + 3 pre-establecidas).
’@l - Funciones equivalentes a DEVCTL.

EYPASS
ive o en D0 (LSH1001)
Agitador AG1001 detenido

% Horas RESET
% - Maniobras RESET

EHCLAWVARMIENTO ACT VD
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B Regulacion

O PIDCTL: Regulador PID (PIDFF). Ailade modos, encapsula funciones,

etc. del mddulo estandar PIDFF.
O ARAMP: Rampa.

O ASELECT:

maximo.

Selector de consigna Analogica. Multiplexor, minimo,

O ALINEAR: Funcion de Caracterizacion lineal.

Gradiente Subida . 100001h/s

OPERADOR Gradiente Bajada .
Maxima Desviacion PV-SP

MODO

Manual

10000 100
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Blogues Funcionales

B Control Secuencial

O SEQCTL: Control secuencial. Automata de estados finitos para el control
secuencial segun estandar ISA S88.

O SEQCTL1 (y bloques funcionales auxiliares): Control secuencial
avanzado. Automata de estados finitos para el control secuencial segun
estandar ISA S88, incorpora modos de funcionamiento.

PREACT1_D10D

() Cerrar Walkvula AdUs
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B Bloques Auxiliares

O
O

O

AALARM: Alarmas Analogicas. Nivel, consigna, temporizacion, histéresis.
ACALC: Calculos analdgicos. Derivada, totalizacion, media, minimo y
maximo.

DCALC: Calculos Digitales. Frecuencia, totalizacion.

CONDSUM: Resumen de Condiciones para implementar: enclavamientos,
condiciones de inicio, etc.; proporciona bypass y rearme manual condicion a
condicion.

MSGBOX: Gestion de mensajes e introduccion de datos al/desde el
subsistema de supervision.
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Muy Bajo
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B _wou

|900.0 kg
& 800.0 kg

BYPASS

@ Nivel Alto &n D10 (LSH1001)
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tMensajes secuencia contral 010
B
2
B
3 Tome una muestra ...
2
2
124l Concentracion (%): 0.00
ENCLAMAMIENTD ACTIVO
Densidad (kg/l): 0.00

G Telomecanique-



Libreria Dispositivos

O TesysUy Tesys T.
Variadores de Velocidad
O ATV31, ATV6ly ATV71.
Arrancadores estaticos
O ATSA48.
Analizadores de Energia.
O PM710 y PM800.
Relés de proteccion digital
0O SEPAM, SEPAM40, SEPAMSO0.
Servos
O LexiumO5 e Icla.
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Libreria Comunicaciones

B Clientes, Scanners y Puertos para:
O Ethernet (Modbus TCP).
O CANOpen.
O Modbus.
B Pasarelas para:
O Modbus TCP a Modbus.
O CANOpen a Advantys STB (RTP).
B Herramientas para:
O Estadisticas de comunicaciones.
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Integracion Control y Supervision
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Beneficios

B Parael Integrador de Sistemas

0 Reduccion de Costes: permite focalizar el esfuerzo en los
requerimientos especificos del proyecto.

O Reduccion del Riesgo: objetos probados y reutilizables.

0O Legacy: pueden utilizarse blogues funcionales que ya
hubiesen sido diseflados con anterioridad.

0 Proteccion de lainversion: No se requiere aprender
nuevas herramientas (sistema basado en Unity y Vijeo
Citect).

M Y para el Usuario Final
O Alto nivel de Visibilidad y Operatividad del proceso.
O Escalabilidad.
O Estandarizacion.
O Valor afiadido: obtiene mas valor sin incrementar el coste.
O No cautividad.
O Facil mantenimiento y diagnostico del sistema.
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Herramientas

 sg2installer
SGBuilder

— Genera librerias para SGStudio Workbench mediante proyectos en
Unity que implementan componentes: codigo, pantallas de operador
y/o tablas de animacion (un componente es equivalente a un
Modulo de Control S88).

SGStudio Workbench

— Generador automatico de codigo para Unity a partir de los
Componentes creados con SGStudio Workbench.

SGStudio guardian
— Asistente para crear canales de comunicacion en Vijeo Citect
(Dispositivos de E/S).
— Explorador de Sistemas (Sistema = proyecto Vijeo Citect enlazado
con uno 0 mas programas Unity).

— Gestiona automaticamente los Tags y Alarmas necesarios para
supervisar los proyectos Unity del Sistema. Similar a Fastlink pero
basado en Objetos. Se soporta comunicacion OPC (simbolos, IEC o
Concept) y MODNET(Modbus TCP/IP nativo de Vijeo Citect).

— Proporciona un Editor para poblar los datos no disponibles en Unity

(p.e. Area de las Alarmas) y que son necesarios para la supervision
(Vijeo Citect).

Documentarium
— Explorador de Documentos: manuales, guias y tutoriales.
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Objetos SGU: Bloques Funcionales para Unity (DFBs, DDTSs).

Componentes y Librerias SGU: Recursos para SGStudio
Workbench incluyendo Codigo (Objetos SGU instanciados en uno o
mas lenguajes), Pantallas de Operador y Tablas de Animacién para
Unity.

— Proceso.
— Comunicaciones.
— Dispositivos.
Componentes SGCU: Configuran el comportamiento de los bloques

SGU desde el punto de vista de supervision (permite supervisar
DFB, DDTs y EDTs definidos en Unity desde Vijeo Citect).

Componentes SGC: Librerias para Vijeo Citect (sgc_include):
representacion de los médulos de control mas habituales.

— Proceso.

— Monitorizacion de Dispositivos.

— Diagnosis.

Documentacion: manuales, guias y tutoriales.

Utilidades (p.e. para calcular CPUs y licencias requeridas).
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